Zalacznik nr 1

OPIS PROGRAMU DLA KIERUNKU STUDIOW
MECHATRONIKA- rok akademicki 2025/2026

I stopien

profil praktyczny

1. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PROGRAMU STUDIOW

Wydzial prowadzacy studia:

Wydziat Transportu i Informatyki

1.1 Nazwa programu/kierunku studidw/specjalno$ci

MECHATRONIKA

specjalnosci do wyboru:

1. Automatyka i robotyka w procesach wytwarzania

2. Mechatronika w pojazdach i bezzatogowych statkach powietrznych.

1.2 Poziom studiéw

Studia pierwszego stopnia

1.3 Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji

6 Polskiej Ramy Kwalifikacji

1.4 Profil studiéw

Praktyczny

1.5 Forma /-y studiéw

Studia niestacjonarne

1.6 Tytut zawodowy nadany absolwentom, KOD ISCED.
Opis syntetyczny charakterystyk zawodowych, stanowiska
pracy absolwenta po ukonczeniu studiéow

Inzynier,

Kod ISCED: 0715,

Osoba legitymujaca sie ww. kwalifikacja posiada wiedze ogélng i

praktyczng z zakresu nauk inzynieryjno-technicznych, Scistych i

spotecznych, stanowigcych podstawe do ksztattowania specjalistycznych

kompetencji w zakresie zrozumienia praw mechaniki, automatyki i

informatyki w tym zagadnien z zakresu budowy, dziatania i eksploatacji

systeméw automatyki i robotyki z wykorzystaniem nowoczesnych
narzedzi obliczeniowych i programéw komputerowych typu CAD, MES.

Absolwent uczelni potrafi wykorzysta¢ nabyte kompetencje do

formutowania i rozwigzywania probleméw o charakterze praktycznym z

zakresu mechatroniki, a w szczegdlnos$ci potrafi zrobi¢ zadania

obejmujgce:

- Projektowanie, obstuge i eksploatacje maszyn, urzadzen, aparatury
specjalistycznej i robotéw przy wykorzystaniu programéw
AutodeskInventor, Solid Edge;

- modelowanie i symulacje systeméw mechatronicznych pojazdéw i
bezzatogowych statkach powietrznych, maszyn, robotéw i
podzespoldw przy wykorzystaniu programdéw Ansys, FluidSIM,
CIROS, MATLAB;

- doboér urzadzen i technologii dla zapewnienia automatyzacji lub
robotyzacji wybranych procesow,

- opracowanie i udokumentowanie zagadnien inzynieryjnych.

Osoba posiadajgca ww. kwalifikacje jest przygotowana do pracy w
przedsiebiorstwach/ jednostkach o ré6znym profilu dziatania, a w
szczego6lnosci w:

- przedsiebiorstwach zajmujacych sie produkcja wyrobow i
eksploatacja maszyn,

- jednostkach konstrukcyjno - technologicznych;
- jednostkach serwisowych;
- jednostkach prowadzacych pomiary lub nadzory techniczne;

- firmach handlowych.
na stanowiskach:

- Kkonstruktora,
- technologa,

- operatora specjalistycznych urzadzen,




- specjalisty,
- kontrolera,
- handlowca,
- kierownika zespotu,

- operatora i bezzalogowych statkach powietrznych,

- pracownika technicznego w dziale badawczo rozwojowym,
- przedsiebiorcy, uruchamiajgc i prowadzac wtasng firme.

1.7 Liczba semestréw i punktéw ECTS konieczng do

ukonczenia studiéw

7 semestrow, 210 punktéw ECTS

1.8 Laczna liczba godzin zaje¢ dydaktycznych na studiach
stacjonarnych/niestacjonarnych

2670 - godzin zaje¢ dydaktycznych na studiach stacjonarnych;
1850- godzin zaje¢ dydaktycznych na studiach niestacjonarnych;
w tym 6 -cio miesieczne praktyki zawodowe

1.9 Laczna liczba punktéw ECTS uzyskana w ramach zajec¢
prowadzonych z bezposrednim udziatlem nauczycieli
akademickich lub innych os6b prowadzacych zajecia

stacjonarnych,

niestacjonarnych

107 punktéw ECTS z 210 punktéw ECTS w programie na studiach

74 punkty ECTS z 210 punktéw ECTS w programie na studiach

1.10 Liczba punktéw ECTS w ramach zaje¢ z dziedziny nauk
humanistycznych lub nauk spotecznych

11 punktéw ECTS

2. OKRESLONE W PROGRAMIE STUDIOW EFEKTY UCZENIA SIE I PRZYPISANIE DYSCYPLIN
NAUKOWYCH

2.1 Przypisanie dyscyplin

Dziedzina naukowa: Dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych

Lp. | Nazwa dyscypliny Liczba punktéw ECTS %

1. | Inzynieria mechaniczna 132 63%
2. | Automatyka, elektronika i elektrotechnika 53 25%
3. | Informatyka techniczna i telekomunikacja 25 12%
Razem ilo$¢ ECTS i procent ECTS w programie studiow 210 100%

2.2 Kierunkowe efekty uczenia sie w odniesieniu do PRK

Nazwa Kierunku:

Poziom Kksztalcenia:

POZIOM 6 PRK - Studia pierwszego stopnia

Profil ksztalcenia:

Praktyczny

Odniesienie do:

Symbol efektow
uczenia sie dla
programu studiow

Efekty uczenia sie
po ukonczeniu studiow pierwszego stopnia na kierunku
Mechatronika

uniwersalnych
charakterystyk dla
danego poziomu PRK

charakterystyk drugiego

stopnia efektéw uczenia
sie dla kwalifikacji na
poziomach 6-7 PRK

WIEDZA
Absolwent zna i rozumie:

K_.Wo01

Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu prawa i zasady
obliczen z zakresu matematyki niezbedne do opisu i analizy
uktadéw mechanicznych, obliczen konstrukcyjnych elementéw
maszyn i projektowania ich technologii wykonania, potrafi
zastosowal praktycznie ta wiedze w dziatalno$ci zawodowej
zwigzanej z kierunkiem studidw.

P6U_W

P6S_WG

K_W02

Zna i rozumie prawa oraz zasady z zakresu fizyki, niezbedne do
zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wtasciwe dla
programu studiéw (obejmujace miedzy innymi: mechanike,
optyke, elektryczno$¢ i magnetyzm, fizyke ciata statego, fotonike
a takze wiedze w zakresie pél i fal elektromagnetycznych).

P6U_W

P6S_WG

K_wWo03

Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu zagadnienia z zakresu
elektrotechniki w obszarze: metod analizy prostych obwoddéw
elektrycznych pradu stalego 1 przemiennego jedno- i
tréjfazowego oraz podstaw obliczania obwodéw magnetycznych,
a takze teorii sygnatéw i metod ich w przetwarzania w praktyce
inZynierskiej

P6U_W

P6S_WG




K_wWo4

Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu zagadnienia z zakresu
mechaniki ogélnej: statyki, kinematyki oraz dynamiki, w tym
wiedze niezbedna do zrozumienia zasad modelowania i
konstruowania prostych systeméw mechanicznych, a takze ma
podstawowg wiedze w zakresie mechaniki ptynéw.

P6U_W

P6S_WG

K_Wo05

Zna i rozumie zasady modelowania i konstruowania elementéw
oraz uktadéw elektronicznych, analogowych i cyfrowych oraz
elementéw i ukladéw energoelektronicznych, pozwalajaca na
rozwigzywanie prostych zadan inzynierskich.

P6U_W

P6S_WG

K_Wo06

Zna i rozumie podstawy teoretyczne z zakresu sterowania
automatycznego, w tym niezbedng wiedze do realizacji
automatycznej regulacji uktadéw wykonawczych oraz zasady
modelowania i konstruowania typowych elementéw maszyn i
mechanicznych zespoléw konstrukcyjnych oraz uktadéw
hydraulicznych i pneumatycznych.

P6U_W

P6S_WG

K_Wo07

Zna i rozumie zagadnienia z zakresu programowania, w tym
programowania z uzyciem jezykoéw wysokiego poziomu, ktéra
umozliwia tworzenie programéw zorientowanych obiektowo.

P6U_W

P6S_WG

K_wWo08

Zna 1 rozumie =zagadnienia w zakresie robotyki oraz
programowania i sterowania robotéw i manipulatoréw z
uwzglednieniem trendéw rozwojowych w nowoczesnym
przemysle.

P6U_W

P6S_WG

K_W09

Zna i rozumie zagadnienia z zakresu informatyki i technik
informacyjno-komunikacyjnych., pozwalajacych na korzystanie z
systeméw komunikacyjnych, w tym z sieci komputerowych i
aplikacji ~ sieciowych oraz stosowanie komputerowego
wspomagania do rozwigzywania zadan inzynierskich z zakresu
mechatroniki.

P6U_W

P6S_WG

K_W10

Zna i rozumie zagadnienia w zakresie ksztaltowania elementéw
maszyn metodami obrébki ubytkowej, budowy maszyn,
projektowania proceséw technologicznych.

P6U_W

P6S_WG

K. W11

Zna i rozumie zagadnienia w zakresie technik pomiarowych,
wlasciwosci  podstawowych  przyrzadéw  pomiarowych,
funkcjonowania systeméw i aparatury diagnostyczno-
pomiarowej oraz sensoryki przemystowej.

P6U_W

P6S_WG

K W12

Zna i rozumie zasady oraz trendy w rozwoju materiatéw oraz
nowoczesnych technologii materialowych stosowanych w:
mechanice,  mechatronice, elektrotechnice, elektronice,
mechanice oraz automatyce i robotyce.

P6U_W

P6S_WG

K W13

Zna i rozumie zagadnienia z zakresu wytrzymato$ci materiatéw
stosowanych w mechatronice, trwatosci i niezawodno$ci, korozji
i ochrony przed korozja, oddzialywania zuzytych materiatéw na
$rodowisko naturalne, oraz dostrzega konieczno$¢ ich
powtérnego uzycia.

P6U_W

P6S_WG

K W14

Zna 1 rozumie pozatechniczne uwarunkowania spoteczne,
ekonomiczne, prawne i inne uwarunkowania dziatalnosci
inzynierskiej; zna i rozumie podstawowe zasady bezpieczenstwa
i higieny obowigzujace w pracy inzyniera oraz posiada wiedze o
kulturze fizyczne;.

P6U_W

P6S_WG

UMIEJETNOSCI
Absolwent potrafi:

K_U01

Potrafi pozyskiwa¢ informacje z baz danych, literatury i innych
Zrodet, potrafi integrowac i interpretowac uzyskane informacje,
ktore przedstawione sa w jezyku polskim i w jezyku angielskim
lub innym jezyku, a takze wyciagga¢ wnioski oraz formutowac
opinie wraz z ich uzasadnieniem;

P6U_U

P6S_UW
P6S_UK

K_U02

Potrafi przekazywaé, prezentowa¢ i wykorzysta¢ wiedze
techniczng z uzyciem standardowych i multimedialnych technik,
w  $rodowiskach  obejmujacych  dyscypliny  naukowe:
elektrotechnika, elektronika, informatyka, mechanika oraz
automatyka i robotyka w jezyku polskim i angielskim.

P6U_U

P6S_UW
P6S_UK

K_U03

Potrafi przygotowac¢ udokumentowane i opracowane zagadnienia
dla dziedziny nauk inzynieryjno-technicznych i jej dyscyplin
naukowych (inzynierii mechanicznej, automatyki, elektroniki,
elektrotechniki, inzynierii materiatowej, informatyki technicznej
i telekomunikacji) w formie pisemnej, w jezykach polskim i
angielskim.

P6U_U

P6S_UW
P6S_UK




Potrafi przygotowal ustng prezentacje dotyczaca wybranych

P6U_U

P6S_UW P6S_UK

K U04 zagadnien z zakresu: elektrotechniki, elektroniki, informatyki,
mechaniki oraz automatyki i robotyki w jezyku polskim i obcym.
Potrafi okre$li¢ stan swojej wiedzy z zakresu mechatroniki oraz P6S UW
K UOS planowac¢ i realizowa¢ samoksztatcenie si¢ z wykorzystaniem P6U_U p6s__UK
- Zzrodet i zasobow bibliotecznych, Zrdédet elektronicznych i baz P6S_UU
danych.
Potrafi postugiwac sie jezykiem angielskim na poziomie B2
Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego lub innym
K U06 jezykiem obcym uznawanym za jezyk komunikacji P6U_U P6S_UK
- miedzynarodowej w stopniu wystarczajgcym do porozumiewania
sie oraz czytania ze zrozumieniem katalogéw, instrukcji urzadzen
mechanicznych oraz podobnych dokumentéw.
Potrafi stosowa¢ odpowiednie oprogramowanie komputerowe P6S_UW
K U07 do obliczen, symulacji i weryfikacji pomiarowej elementéw, P6U_U P6S_UK
- uktadéw oraz prostych systeméw mechatronicznych.
Potrafi dokumentowaé przebieg pracy w postaci protokotu z
K_U08 pomiaréw oraz opracowac¢ wyniki i przedstawi¢ je w formie P6U_U P65_UW P6S_UK
czytelnego sprawozdania z zakresu mechatroniki.
Potrafi przeprowadzi¢ i zrealizowa¢ testy symulacyjne oraz P6S_UW
K U09 pomiarowe, dokona¢ analizy rezultatéw i przedstawi¢ otrzymane P6U_U P6S_UO
- wyniki w formie liczbowej i graficznej, dokonac¢ ich interpretacji i P6S_UU
wyciagna¢ wiasciwe wnioski.
Potrafi zestawi¢ i analizowac elektryczne, hydrauliczne i
pneumatyczne uklady napedowe oraz potrafi zaprojektowac
K_U10 prosty uklad napedu elektrycznego, hydraulicznego i P6U_U P6S_UW
pneumatycznego przez dobdr i zastosowanie wtasciwych metod i
narzedzi.
Potrafi dopasowa¢ odpowiednie metody wykonywania testow
oraz rodzaj aparatury pomiarowej, do przeprowadzenia P6S_UW
K U11 diagnostyki: czeSci maszyn (m. in. z uzyciem metod P6U_U P6S_UK
nieniszczacych), uktadéw elektrotechnicznych, elektronicznych i
mechanicznych.
Potrafi stosowa¢ metody i modele matematyczne, a takze
K U12 odpowiednie oprogramowanie i symulacje komputerowe do P6U_U 2662_?]\}/2/
- analizy i oceny dzialania elementéw i uktadéw w systemach -
mechatronicznych.
Potrafi analizowac i zarzadzac przestrzenia robocza dla urzadzen
K U13 mechatronicznych  z  zastosowaniem  prostych  metod P6U_U P6S_UW
- matematycznych lub wlasciwego oprogramowania P6S_UK
komputerowego.
Potrafi formutowa¢ i rozwigzywaé zadania dotyczace tworzenia
elementéw, ukladéw i systemé6w mechatronicznych; potrafi
K U14 dostrzega¢ aspekty pozatechniczne i systemowe, w tym P6U_U P6S_UW
zagadnienia zwigzane z ochrong $rodowiska przyrodniczego,
zagadnienia ekonomiczne i prawne.
Potrafi zestawi¢ metody projektowe elementéw i uktadéw
K_U15 mechatronicznych pod wzgledem kryteriéw uzytkowych i P6U_U P6S_UW
ekonomicznych.
Potrafi korzysta¢ w praktyce z zasad bezpieczenistwa i higieny
K U16 pracy, dbag’o zdr_owieisprawnoéé fizyczna, b?zpiecznie_pra.cowac’ P6U_U P6S_UW
- w otoczeniu ztozonych systeméw produkcyjnych zawierajacych
roboty i zrobotyzowane systemy montazowe.
K U17 Potr.afi oszacowac’. koszty wstepne oraz koszty szacunkowe P6U_ U P6S_UW
- realizowanych projektéw inzynierskich.
Potrafi na podstawie analiz wykona¢ podzial urzadzen w P6S_UW
K_U18 wykorzystywanych mechatronice i scharakteryzowa¢ ich PeU_U P6S_UK
wzajemne zwigzKi.
Potrafi wykorzysta¢ posiadang wiedze w celu realizacji procesu P6S_UW
K _U19 testowania elementéw, ukltadéw i prostych systeméw PeU_U P6S_UK
mechatronicznych.
Potrafi przeprowadzi¢ analizy sposobu dzialania oraz umie P6S_UW
K_U20 wykona¢  testy  sprawdzajace  prawidlowe  dziatanie P6U_U P6S_UK
przetwornikéw elektromechanicznych i pneumatycznych.
Potrafi $ledzi¢ prace urzadzenia mechatronicznego przy uzyciu P6S_UW
K U21 odpowiednich metod i narzedzi stuzacych do rozwigzania P6U_U P6S_UK
- prostych zadan inzynierskich. P6S_UO




Potrafi zaplanowac¢ proces produkcyjny oraz zaproponowac dla P6U U P65 UW
K U22 - : - P6S_UK
niego zautomatyzowany system sterowania. -
Potrafi wstepnie przeanalizowa¢ tancuch kinematyczny P6S_UW
K U23 urzadzenia; potrafi bada¢ rozktady sit i momentéw w tancuchu P6U_U P6S_UK
kinematycznym oraz dobraé naped.
Potrafi zaprojektowac i zestawic¢ proste uktady elektrotechniczne, P6U U P6S_UW
K _U24 zobrazowac ich schemat, dobra¢ elementy oraz dokona¢ montazu. - P6S_UK
Potrafi zaprojektowac i zestawi¢ proste uktady elektroniczne, P6S_UW
K_U25 zobrazowac ich schemat, dobra¢ elementy, zaprojektowa¢ obwod PeU_U P6S_UK
drukowany oraz dokona¢ montazu
Potrafi zestawi¢ nieskomplikowane elementy i uktady P6S_UW
K U26 mechaniczne, przygotowa¢ ich model 3D, przeprowadzi¢ P6U_U P6S_UK
- podstawowe obliczenia wytrzymato$ciowe oraz opracowaé P6S_UU
dokumentacje wykonawcza.
Potrafi skonstruowac nieskomplikowane uktady P6S_UW
K U27 mikroprocesorowe oraz przygotowac algorytm sterowania i P6U_U P6S_UK
- implementowac go w postaci programu. P6S_UU
KOMPETENC]JE SPOLECZNE
Absolwent jest gotéw:
Jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej wiedzy oraz do
K K01 rozwigzywania probleméw poznawczych i praktycznych; potrafi P6U_K P6S_KK
- zacheci¢ inne osoby do samoksztatcenia sie i zorganizowac ich
doksztatcanie rdwniez w jezyku obcym
Jest gotow okresli¢ cel realizacji okreslonego przez siebie lub
. . - ‘s o . P6S_KK
innych zadania oraz ma $wiadomo$¢ waznosci systematyczne;j
K_K02 pracy, a takze ma Swiadomos$¢ odpowiedzialno$ci za prace wtasng P6U K P65 KO
i zespotu, ktérego jest cztonkiem i zna zasady dziatania w sposéb P65 KR
profesjonalny i zgodny z etyka zawodowa.
Jest gotéw i ma Swiadomos$¢ wptywu pozatechnicznych aspekty
K K03 dziatalno$ci inzynierskiej w obszarze mechatroniki, w tym jej P6U_K P6S_KR
- wplywu na S$rodowisko naturalne i rynek pracy, promuje
spoteczne i kulturowe znaczenie sportu.
Jest gotéw do przyjecia odpowiedzialnosci za wykonywang prace P6S_KO
K_K04 spoczywajaca na osobie z tytulem inzyniera oraz P6U_K P6S_KR
podporzadkowac sie regutom pracy obowigzujagcym w zespole.
K KOS Jest gotow do wiasciwego wskazywania i rozstrzyga dylematéw P6U_K P6S_KK
- zwigzanych wykonywaniem zawodu mechatronika.
Jest gotéw do myslenia i dziatania w sposéb przedsiebiorczy oraz P6S_KO
K_K06 do odpowiedzialnego uzytkowania nowoczesnej techniki, majac P6U K P6S_KR
na uwadze wystepujace zagrozenia dla zdrowia cztowieka.

3. WYMIAR, ZASADY I FORMA ODBYWANIA PRAKTYK ZAWODOWYCH, LICZBA ECTS DLA
KIERUNKU STUDIOW

Praktyki zawodowe realizowane sag w wymiarze 6 miesiecy (38 punkty ECTS), a szczegétowe efekty uczenia sie na praktykach
zawodowych okresla Program Praktyk Zawodowych i Dzienniczek praktyk zawodowych oraz sylabus dla kierunku Informatyka I
stopien profil praktyczny.
Warunki zaliczania przez studentéw WSEI efektéw uczenia sie na praktykach zawodowych okresla Uchwata Senatu WSEI w
Lublinie, zgodnie z ktéra praktyka zawodowa podzielona jest na dwie czesci:

I. Praktyke zawodowa realizowang na Uczelni,

II. Praktyke zawodowg realizowang u pracodawcy
Czes$¢ pierwsza praktyki odbywa sie wg nastepujacego schematu:

- Wstep do praktyk zawodowych - 25 godzin dydaktycznych na I semestrze studiéw (1 ECTS)

- Projekt zwigzany z kierunkiem studiéw -50 godzin dydaktycznych na IV semestrze studiéw (2 ECTS)

- Projekt zwigzany z kierunkiem studiéw oraz raport z praktyki zawodowej - 75 godzin na VI semestrze studiéw (3 ECTS)
Czes$¢ druga praktyki zawodowej obejmuje 810 godzin dydaktycznych i odbywa sie w terminie od 1 czerwca do 30 wrze$nia
danego roku odpowiednio w II, IV i VI semestrze po ukonczeniu zaje¢ dydaktycznych. Student za realizacje tej czesci otrzymuje
32 ECTS. Zatwierdzenie poszczegélnych czesci praktyk zawodowych realizowanych u pracodawcy przez opiekuna praktyk
zawodowych i przez dziekana nastepuje najpdzniej do 30 wrzeénia kazdego roku.

4, WYBOR MODULOW ZAJEC PRZEZ STUDENTOW ZAWARTYCH W PROGRAMIE STUDIOW

Liczba punktéw ECTS, ktdrg student uzyskuje realizujac zajecia podlegajace wyborowi: 85 punktéw ECTS co stanowi 40 % ogdlnej
liczby punktéw ECST w programie studiow.
Do modutéw do wyboru zostato zaliczone:




- Jezykobcy (jezyk angielski i rosyjski) - 7 punktéw ECTS;
- Moduly fakultatywne - 4 punktéw ECTS;
- Moduly wybranej specjalnosci- 68 punktéow ECTS;

Seminarium i egzamin dyplomowy - 6 punktéw ECTS

5 LICZBA PUNKTOW ECTS KSZTALTUJACA UMIEJETNOSCI PRAKTYCZNE W PROGRAMIE STUDIOW
O PROFILU PRAKTYCZNYM

W programie studiéw o profilu praktycznym na kierunku Mechatronika okreslono 123 punktéw ECTS ksztattujacych umiejetnosci
praktyczne, co stanowi 59%




6. ZAJECIA LUB GRUPY ZAJEC WRAZ Z PRZYPISANIEM DO NICH EFEKTOW UCZENIA SIE I TRESCI PROGRAMOWYCH ZAPEWNIAJACYCH

UZYSKANIE TYCH EFEKTOW

Efekty uczenia sie w zakresie:

Lp. Modut/ Przedmiot: wiedzy

umiejetnosci

kompetencji
spotecznych

Tre$ci programowe:

Forma
zaliczenia
(ZAO, EGZ)

Sposéb
weryfikacji
i oceny
efektow
uczenia sie

Modut og6lny (BHP,
podstawy ochrony
wtasno$ci intelektualnej,
biblioteka, IT)

w14
w16
w17
w18

uo1
uo5
U16

K03

Wyktady:

1. Podstawowe pojecia z zakresu BHP i ochrony §rodowiska
naturalnego oraz regulacje prawne.

2. Podstawowe zasady bezpiecznej i higienicznej pracy oraz nauki.

Bezpieczenstwo pracy - obowigzki pracodawcy i pracownika.

4. Zagrozenia na stanowisku pracy i metody ich eliminowania lub
ograniczania, ergonomia, wypadki przy pracy, choroby zawodowe.

5. Ochrona przed szkodliwym wptywem wykonywanego zawodu na
stan zdrowia i Srodowisko naturalne.

6. Pojecie i zrodta prawa wtasnosci intelektualnej. Dobra
niematerialne jako przedmiot ochrony.

7. Wlasnos$¢ przemystowa - rodzaje débr. Podstawowe zasady
ochrony prawne;j.

8. Prawo autorskie i prawa pokrewne. Przedmiot ochrony prawa
autorskiego - pojecie utworu, rodzaje utworéw (opracowania
cudzych utworéw, utwory inspirowane), przestanki ochrony.

9. Licencje w branzy IT.

10.Sankcje z tytulu naruszania débr wiasnosci intelektualnej objetej
ochrong prawna.

11.0Organizacja biblioteki WSEI - zasady udostepniania zbioréw
bibliotecznych na miejscu i do uzytku zewnetrznego.

12.Korzystanie z materiatéw zrédtowych z poszanowaniem zasad
prawa autorskiego.

w

ZAO

Test, zadanie
praktyczne

w16
Jezyk obcy

2
a (angielski)

uo1
uo02
uoe

K01

Cwiczenia:

Semestr 11

1. stosowanie czas6w gramatycznych - powtérzenie i rozwiniecie
wybranego materiatu o nowe zastosowania,

2. tworzenie pytan o podmiot i dopetnienie,

EGZ

Testy
semestralne
prace
domowe
(ustne i




3. stosowanie wtasciwego rejestru jezykowego w korespondencji:
formalny i nieformalny list, email,

4. postugiwanie sie stownictwem z zakresu rodzina i relacje
miedzyludzkie - ¢wiczenia leksykalne oraz typowe kolokacje,

5. stabe i mocne formy czasownikdw positkowych,

6. modele intonacji w formach pytajacych,

7.jak pisa¢ i méwi¢ ptynniej - taczniki zdan,

8. zasady pisania krétkich artykutéw prasowych,

9. stosowanie formalnych i nieformalnych zwrotéw grzecznosciowych
na przyktadzie rozmowy telefonicznej,

10. opisywanie stanowiska pracy - ¢wiczenia leksykalne,

11. stosowanie jezyka specjalistycznego - kierunkowego.

Semestr II1

1. stosowanie czaséw gramatycznych - powtdérzenie i rozwiniecie
wybranego materiatu o nowe zastosowania,

2. jak powiedzie¢ to samo, ale inaczej - parafrazowanie wypowiedzi.
3. wykorzystywanie réznorodnych form przymiotnikéw w
wypowiedziach na temat postaw i stereotypéw - struktury
poréwnawcze, regularne i nieregularne stopniowanie przymiotnikéw,
przymiotniki mocne.

4. méwienie o przyzwyczajeniach I preferencjach - konstrukcje: used
to, get used to, would rather and wish.

5. wyrazanie umiejetnosci, zdolnosci i konieczno$ci za pomoca
czasownikéw modalnych.

6. wyrazanie prosby za pomoca pytan pozornych.

7. wypowiadanie sie na temat podrézowania i Srodkéw transportu -
stownictwo tematyczne.

8. wykorzystywanie jezyka sugestii, sposoby komentowania i
opiniowania.

9. pisanie listu aplikacyjnego i CV - forma i zasady jego tworzenia,
10. rzeczowniki wieloznaczne na przyktadzie cech osobowych.

11. pisanie krotkich artykutéw reklamowych.

12. charakterystyka wypowiedzi pisemnych w esejach typu ,za i
przeciw”

13. stosowanie jezyka specjalistycznego - kierunkowego

Semestr IV

1. stosowanie czasow gramatycznych - powtdrzenie i rozwiniecie
wybranego materiatu o nowe zastosowania,

2. méwienie o sytuacjach hipotetycznych z wykorzystaniem okreséw
warunkowych,

pisemne),
aktywno$¢ na
zajeciach,
Koncowy
egzamin
pisemny




3. kauzatywne uzycie czasownika ,have” i ,get”

4. hipotetycznos¢ sytuacji - emocje i udzielanie rad - zadania
leksykalno-gramatyczne,

5. stosowanie czasownikow frazalnych,

6. przyimki i wyrazenia przyimkowe,

7. wyrazanie ilo$ci za pomocg kwantyfikatorow,

8. strona bierna.

9. formutowanie zdan ztozonych podrzednie i nadrzednie,
10. recenzja ksigzki, filmu, ulubionej strony internetowej - zdania
ztozone i zasady tworzenia paragrafow,

11. stosowanie jezyka specjalistycznego - kierunkowego.

Semestr V

1. stosowanie czaséw gramatycznych - powtdrzenie i rozwiniecie
wybranego materiatu o nowe zastosowania,

2. zastosowanie mowy zaleznej,

3. formy czasownikowe - wyrazenia bezokolicznikowe i gerundialne,
4. postugiwanie sie stownictwem z zakresu media, wydarzenia biezace
i historyczne - leksyka,

5. stowotwoérstwo - przedrostki i przyrostki na przyktadzie
terminologii ochrony $rodowiska i ekologii,

6. dyskusja na temat wybranych zagadnien kulturowych,

7. postugiwanie sie stownictwem z zakresu praca i zatrudnienie -
zadania leksykalne,

8. postugiwanie sie stownictwem z zakresu technika i wspotczesne
rozwigzania techniczne - zadania leksykalne,

9. stosowanie zwrotéw idiomatycznych,

10. struktury emfatyczne,

11. stosowanie jezyka specjalistycznego - kierunkowego.

2b

Jezyk obcy
(rosyjski)

w16

uo1
uo02
uo6

K01

Cwiczenia:

Semestr II1

1. Stosowanie czaséw gramatycznych - powtdrzenie i rozwiniecie
wybranego materiatu o nowe zastosowania,

2. Tworzenie pytan o podmiot i dopetnienie,

3. Stosowanie wiasciwego rejestru jezykowego w korespondencji:
formalny i nieformalny list, email,

4. Postugiwanie sie stownictwem z zakresu rodzina i relacje
miedzyludzkie - ¢wiczenia leksykalne oraz typowe kolokacje,

5. Stabe i mocne formy czasownikéw positkowych,

EGZ

Testy
semestralne
prace
domowe
(ustne i
pisemne),
aktywnos$¢ na
zajeciach,
Koncowy




Modele intonacji w formach pytajacych,

Jak pisa¢ i méwi¢ ptynniej - taczniki zdan,

Zasady pisania krotkich artykutéw prasowych,
Stosowanie formalnych i nieformalnych zwrotéow
grzecznos$ciowych na przyktadzie rozmowy telefonicznej,
10. Opisywanie stanowiska pracy - ¢wiczenia leksykalne,

11. Stosowanie jezyka specjalistycznego - kierunkowego.

N Y

Semestr [V

1. Stosowanie czaséw gramatycznych - powtdrzenie i rozwiniecie
wybranego materiatu o nowe zastosowania,

2. Jak powiedzie¢ to samo, ale inaczej - parafrazowanie
wypowiedzi.

3. Wykorzystywanie réznorodnych form przymiotnikéow w
wypowiedziach na temat postaw i stereotypow - struktury
poréwnawecze, regularne i nieregularne stopniowanie
przymiotnikow.

4. Mowienie o przyzwyczajeniach i preferencjach.

5. Wpyrazanie umiejetnosci, zdolnosci i koniecznosci za pomoca
czasownikéw modalnych.

6. Wyrazanie prosby za pomocg pytan pozornych.

7. Wypowiadanie sie na temat podrézowania i Srodkéw transportu
- stownictwo tematyczne.

8. Wpykorzystywanie jezyka sugestii, sposoby komentowania i
opiniowania.

9. Pisanie listu aplikacyjnego i cv - forma i zasady jego tworzenia,

10. Rzeczowniki wieloznaczne na przyktadzie cech osobowych.

11. Pisanie krétkich artykutéw reklamowych.

12. Charakterystyka wypowiedzi pisemnych w esejach typu ,za i
przeciw”

13. Stosowanie jezyka specjalistycznego - kierunkowego

Semestr V

1. Stosowanie czaséw gramatycznych - powtdrzenie i rozwiniecie
wybranego materiatu o nowe zastosowania,

2. Moéwienie o sytuacjach hipotetycznych z wykorzystaniem
okres6w warunkowych,

egzamin
pisemny




3. Hipotetyczno$¢ sytuacji - emocje i udzielanie rad - zadania
leksykalno-gramatyczne,

Przyimki i wyrazenia przyimkowe,

Wyrazanie ilo$ci za pomoca kwantyfikatoréw,

Strona bierna.

Formutowanie zdan ztoZzonych podrzednie i nadrzednie,

© N U e

ztozone i zasady tworzenia paragraféw,
9. Stosowanie jezyka specjalistycznego - kierunkowego.

Recenzja ksigzki, filmu, ulubionej strony internetowej - zdania

Modut spoteczno-
humanistyczny (do
wyboru: etyka zawodowa,
socjologia, psychologia,
filozofia)

W14

uo1

K01
K02

Wyktady:
Psychologiczne aspekty funkcjonowania czlowieka
1. Psychologia jako nauka i psychologiczne koncepcje czlowieka

- Dziedziny psychologii

- Cele psychologii jako nauki (opis, wyjasnianie, prognoza,
kontrola)

- Wybrane metody badan psychologicznych

- Wspdlne zatozenia psychologicznych koncepcji cztowieka

- Wybrane koncepcje (psychoanalityczna koncepcja cztowieka
behawiorystyczna koncepcja cztowieka, koncepcja natury
ludzkiej w psychologii humanistycznej, poznawcza koncepcja
cztowieka)

2. Percepcja i spostrzeganie spoteczne

- Pojecie percepcji - jak odbieramy informacje
- Spostrzeganie jako interpretacja wrazen

- Organizacja proceséw spostrzegania (figura tto, bliskos¢,
podobienstwo, domykanie)

- Stalo$¢ proceséw percepcyjnych a ztudzenia
- Wiedza i sady o innych ludziach

- Klasyczna teoria atrybucji f. Heidera

- Deformacje procesu atrybucji

- Zjawisko hallo-efektu i jego rodzaje
3. Podstawowe procesy poznawcze: Pamie¢, Myslenie i
rozwigzywanie probleméw

- Pojecie i natura pamieci

- Fazy procesu pamieciowego

ZAO

Kolokwium
zaliczeniowe,
aktywnos¢
studenta na
zajeciach,
dyskusja
podczas zajec
nad
konkretnym
Case study




- Cechyirodzaje pamieci
- Blokowy model pamieci (pamie¢ sensoryczna, krétkotrwata,
dtugotrwata)

- Teorie dotyczace zapominania (zanik §ladéw pamieciowych
interferencja, utrata dostepu, wypieranie)

- Mnemotechniki

- Definicje i natura procesu my$lenia

- Sktadniki procesu myslowego

- Rola my$lenia w rozwigzywaniu probleméw

- Irracjonalno$¢ w mysleniu i znieksztatcenia poznawcze
4. Wybrane aspekty funkcjonowania grupowego

- Powody powstawania grup spotecznych

- Etapy tworzenia i funkcjonowania grup spotecznych

- Wybrane wyznaczniki funkcjonowania grupy spotecznej
- Role grupowe (zadaniowe, interpersonalne)

- Wzajemne oddzialywania cztonkdéw grupy

- Przywddztwo w grupie

- Destrukcyjne zjawiska grupowe: stereotypizacja oraz konflikty

wewnatrzgrupowe i miedzygrupowe
5. Komunikacja interpersonalna

- Pojecie, rodzaje, poziomy komunikacji

- Komunikacja jezykowa i niejezykowa

- Funkcje aktéw jezykowych i niejezykowych.

- Spéjnos¢ komunikatéw jezykowych i niejezykowych

- Bariery komunikacyjne

- Aktywne stuchanie

- Asertywny styl komunikacji
Filozoficzno-etyczne aspekty funkcjonowania czlowieka
1. Podstawy filozofii jako umitowania madros$ci

- Geneza, przedmiot i pojecie filozofii

- Podstawowy problem filozoficzny i stanowiska filozoficzne
formutowane wobec niego




Historyczny przeglad stanowisk realistycznych i
idealistycznych i ich specyfika oraz sposoby artykutowania
Swiata

Podstawy etyki
Czym jest etyka? Etyka jako nauka, jej geneza i przedmiot

Podstawowe pojecia etyki (np. moralnos$¢, odpowiedzialno$é,
wolno$¢ i sprawiedliwosé, utylitaryzm, absolutyzm i
relatywizm)

Pojecie czynu ludzkiego i czynniki wplywajace na ocene
ludzkiego postepowania - zagadnienie tzw. przeszkdd

Podstawowe systemy etyczne i reprezentowane przez nie
wartosci. Przeglad wybranych koncepcji etycznych w zakresie
obiektywnej normy etycznej

Wyzwania wspotczesnej etyki. Wybrane wspétczesne
koncepcje etyczne
Wybrane zagadnienia z etyki zawodowej

Moralno$¢ zawodowa
Praca jako wymiar ludzkiej egzystencji
Etyka pracy: obowiazki wobec siebie i wobec pracodawcy

Podstawowe warto$ci etyki zawodowej: (prawda, ktamstwo,
solidnos¢, rzetelnosé, tajemnica)

Kodeksy etyczne
Standardy etyczne oraz ich zastosowanie

Wychowanie fizyczne

W14

uo1
U16

K01
K03

Cwiczenia:

1.

Omoéwienie zasad bezpieczenstwa i higieny w czasie zajec
wychowania fizycznego. Zapoznanie z materiatem nauczania i
zasadami zaliczenia z zaje¢. Zapoznanie z regulaminem i zasadami
postepowania na sali gimnastycznej i sitowni.

Cwiczenia ruchowe w utrzymaniu zdrowia cztowieka.

Poznanie poszczeg6lnych elementéw zwigzanych z pitka nozng,
siatkowg i koszykowa - elementy techniki i taktyki, zasady
sedziowania.

Omodwienie form ksztattowania sylwetki w  ¢wiczeniach
aerobowych z wykorzystaniem roéznorodnych przyboréw tj.
skakanek, tas$m, hantli, pitek, body shaperéw, taweczek
gimnastycznych.

Poznanie zasad stretchingu i callaneticsu jako skutecznej metody
stopniowego rozciagania i ksztattowania mie$ni.

ZAL

Zaliczenie na
podstawie
aktywnego
udziatu w
dyskusji na
temat kultury
i sprawnosci
fizycznej,
zdrowia oraz
higieny




10.

11.

12.

13.

14.

15.

. Przedstawienie i zapoznanie z réznymi formami treningu

Zastosowanie poszczegdlnych form zaje¢ do ksztattowania wtasnego
ciata.

Znaczenie mikro i makroelementéw w prawidlowym
funkcjonowaniu organizmu podczas pracy tlenowej i wypoczynku.

stacyjnego i obwodowego.

Omoéwienie aktywnos$ci fizycznej na poszczegdlnych etapach
rozwoju cztowieka, istota ruchu a proces starzenia.
Przedstawienie réznych form aktywnosci fizyczne z muzyka i bez:
Fitness, Aerobik, Pilates, Body Shape, Aeroboxing - wplyw na
ksztaltowanie poszczegdlnych grup miesniowych.

Technika wykonywania ¢wiczen w réznych tempach, dobér
wlasciwych obcigzen na poszczegélne partie miesniowe,
omowienie czynnego wypoczynku i sprawnosci fizycznej do jakos$ci
zycia codziennego i pracy zawodowej.

Cwiczenia na mm. obreczy barkowej i biodrowej, mm. brzucha i
plecéw jako forma wzmacniajgca mie$nie posturalne.

Omoéwienie istoty koncentracji i oddychania w ¢wiczeniach
fizycznych na uktad sercowo - naczyniowy i oddechowy.

Pitka lekarska w zastosowaniu réznych form wzmacniajacych
obrecz barkowa, mm. brzucha i grzbietu, przysiady i pétprzysiady
z wyskokiem, przyjmowanie pozycji ,WZ" i ,S".

Podsumowanie, omdéwienie i ocena sprawnosci fizyczne;j.

Analiza matematyczna z
algebra liniowa

wo1

Wyktady:

1.

Granica ciggu liczbowego oraz podstawowe metody wyznaczania
granic ciagéw, w tym ciggdéw Eulera. Funkcje wyktadnicza i
logarytmiczna o podstawie naturalne;j.

Pojecia granicy i ciggtosci funkcji jednej zmiennej oraz wtasnosci
takich funkcji.

Pojecie pochodnej funkgji, jej wtasnosci i zastosowania. Pojecie
ekstremum funkcji jednej zmiennej, warunki konieczny i
wystarczajacy istnienia ekstremum lokalnego. Warto$ci
najmniejsza i najwieksza funkcji na przedziale domknietym.
Ekstrema lokalne i globalne.

Pojecie funkcji pierwotnej oraz metody wyznaczania funkcji
pierwotnych. Catka oznaczona i metody jej wyznaczania oraz
zastosowania catki oznaczonej. Zastosowania catek.

Algebra macierzy. Wyznacznik macierzy kwadratowej. Wtasnosci
wyznacznikow. Macierz odwrotna. Zastosowania macierzy i
wyznacznikéw w logistyce, teorii graféw i ekonomii

EGZ

Egzamin
pisemny




U12

K01

Cwiczenia:

6.

7.

Obliczanie granic ciagdéw i funkcji oraz wyznaczanie pochodnych
funkcji.

Wykorzystanie rachunku pochodnych do wyznaczania
ekstremow lokalnych i ekstreméw globalnych oraz
monotonicznosci funkcji.

Wyznaczanie catek nieoznaczonych i oznaczonych funkgcji jednej
zmiennej. Zastosowanie rachunku catkowego.

Wykonywanie dziatan na macierzach, obliczanie wyznacznika
macierzy oraz macierzy odwrotnej.

ZAO

Kolokwium
pisemne

Nauka o materiatach

w12
W13

Wyktady:

1.

Wykresy réwnowagi fazowej stopdw - Podstawowe pojecia z
termodynamiki stopdw; Reguta faz; Mieszanina faz; Uktady
podwadjne; Potréjne wykresy rownowagi faz.

Stopy zelaza z weglem - Uktad zelazo - wegiel; Wpltyw
domieszek na wlasciwosci stali weglowych; Podziat stali; Zasady
znakowania. Struktura Zeliw i jej wptyw na wtasciwosci;
Klasyfikacja i znakowanie zeliw. Staliwo.

Obroébka cieplna stali - Podstawowe przemiany fazowe w
stalach; Procesy wyzarzania stali; Hartowanie i odpuszczanie;
Utwardzanie wydzieleniowe; Wady powstajace w procesie
obrdébki cieplnej.

Badania wtasciwo$ci materiatéw - Badania metalograficzne;
Badania sktadu chemicznego; Badania wtasciwosci
mechanicznych.

Stopy metali niezelaznych - Metale lekkie i ich stopy (aluminium
i jego stopy, magnez i jego stopy, tytan i jego stopy). Metale
ciezkie i ich stopy (miedz i jej stopy, stopy niklu i kobaltu, cynk i
jego stopy)

Materiaty polimerowe - Ogdlna charakterystyka materiatéw
polimerowych. Budowa chemiczna i struktura tanicuchéw
Materiaty ceramiczne, weglowe i szkta - Szkto i ceramika
szklana; ogdlne wlasciwosci konstrukcyjnych materiatéw
ceramicznych; Wytwarzanie; Materiaty weglowe.

Materiaty kompozytowe - Ogélna charakterystyka materiatow
kompozytowych. Materiaty kompozytowe wzmacniane
czasteczkami faz i widknami; Materiaty kompozytowe o rdznej
osnowie (metalowej i niemetalowej); Materiaty kompozytowe
warstwowe (laminarne)

EGZ

Egzamin -
test




uo3
U33
U34

K04
K03

Laboratoria:

O ONAEWN

Pomiary twardo$ci materiatéw

Badania makroskopowe - analiza przetomoéw i przekrojow.
Struktura i wtasciwosci stali w stanie wyzarzonym
Struktura i wlasciwosci suréwek i zeliw.

Analiza sktadu chemicznego stali o r6znej zawartos$ci wegla
Struktura i wtasciwosci stopdw metali niezelaznych
Struktura i wtasciwosci materiatéw kompozytowych
Procesy wyzarzania i hartowania stali.

Ulepszanie cieplne stali.

Zadania
laboratoryjne

Rysunek techniczny

wo09

Wyktady:

N UR W e

Pismo techniczne i oznaczenia rysunkowe.

Zasady rzutu prostokatnego na rzutnie wzajemnie prostopadte.
Rodzaje i zastosowanie rzutéw aksonometrycznych.
Klasyfikacja i sposoby wykonywania przekrojow i ktadow.
Zasady i sposoby wymiarowania.

Tolerowanie wymiaréw oraz ksztattu i potozenia.

Zapis graficzny elementéw maszynowych.

uo02
U33

K02
K03

Laboratoria:
1.

Wprowadzenie, warunki zaliczenia przedmiotu. Forma arkusza i
tabliczki rysunkowe;j.

Przynalezno$¢ punktu do ptaszczyzny - zadanie z geometrii
wykreslnej.

Wykreslenie w trzech rzutach prostokatnych bryty danej
rysunkiem pogladowym.

Rysunek odreczny. Szkicowanie w rzucie aksonometrycznym
bryty danej trzema rzutami prostokatnymi.

Przekréj stopniowy. Kreslenie przekroju elementu
maszynowego zadanego rzutem poziomym z zaznaczong
ptaszczyzna przekroju.

ZAO

Kolokwium
testowe

Ocena prac
wykonywany
chna
zajeciach

Automatyka

woe
w12

WYKLADY:
1.

Wprowadzenie do przedmiotu, pojecia z zakresu automatyki,
robotyki i mechatroniki. Stopnie automatyzacji.

Techniczne $rodki realizacji uktadéw automatyki: uktady
mechaniczne, hydrauliczne, pneumatyczne, elektryczne i
mieszane.

Typowe elementy uktadéw automatyki: obiekty, regulatory,
przetworniki pomiarowe, uktady decyzyjne, elementy
wykonawcze.

EGZ

Egzamin
testowy




4. Wybrane zagadnienia automatyki przemystowej, ustugowej i
pojazdowe;j.
5. Ocena i kryteria jako$ci automatycznej regulacji.

CWICZENIA
1. Pojecie i obliczenie transmitancji podstawowych cztonéw
dynamicznych. Wtasciwosci transformacji Laplace’a.
2. Przeksztalcenia i redukcja schematéw blokowych uktadéw
automatyki.

U12 3.  Wykonywanie odwrotnej transformaty Laplace’a w celu Pisemne
U13 wyznaczenia oryginatu funkcji lub okreslenia odpowiedzi kolokwium
U28 K03 uktadu. o . e zaliczeniowe,
K06 4. Przeprowadzenie linearyzacji réwnan rézniczkowych, Ak .,
opisujacych nieliniowe cztony dynamiczne. tyv'vn(.)sc
5.  Wybrane problemy z zakresu praktycznej realizacji uktadéw na zajeciach
automatycznych w przemysle.
6. Automatyczne systemy sterowania procesem produkgji i
kontroli jako$ci.
7. Organizacja pracy i utrzymanie przemystowych uktadéw
automatyki w stanie zdatnosci.
Wyktady :
1. Podstawowe informacje o programowaniu i jezykach
programowania.
2.  Kompilacja i uruchamianie programéw w srodowisku
GNU/Linux.
3. Jezyk C - krétki przeglad.
4. Zmienne, state, operatory, wyrazenia.
wo7 5. Instrukcje strukturyzujace. Kolokwium
6. Tablice i taricuchy znakowe. Test wiedzy
. 7.  Wskazniki.
Podstawy programowania 8. Funkdje. ZAO
9. Dostep do danych i ztozone typy danych.
10. Standardowe wejscie-wyjscie i operacje plikowe.
11. Ztozone operatory, zarzadzanie pamiecia, data i czas.
12. Preprocesor.
13. Standard C99
Cwiczenia: R .
uo7 K01 1. Instalacja i konfiguracja $rodowiska programisty. : %ZWI?leyV\l’an
K02 2. Program wykonujacy podstawowe obliczenia matematyczne, indywicuainy

np. obliczajacy pola figur i objeto$ci bryt.

tym problemd

ie
ick
W




3. Rozwiagzywanie ré6wnania kwadratowego w petnym zakresie
zmiennoSci parametréw A,B,C.

4. Program obliczajacy odlegtosci miedzy miastami ze zbioru
zapisanego w tablicy dwuwymiarowej.

5. Ciag arytmetyczny, geometryczny, ciag Fibonacciego.

6. Spotkanie z praktykiem. Programowanie w drugiej dekadzie
XXI wieku.

7. Inne problemy programistyczne ilustrujgce podstawowe
konstrukcje strukturalne jezyka C.

10.

Wytrzymato$¢ materiatéw

W13

Wyktady:

Podstawowe pojecia i prawa wytrzymatosci materialdw: naprezenie,
rozktad naprezen. Odksztatcenia. Stany proste naprezen-odksztatcen.
Rozcigganie, Sciskanie osiowe. Prawo Hooke’a. Charakterystyki
mechaniczne metali. Zasady wymiarowania pretdw rozcigganych
osiowo. Teoria naprezen dopuszczalnych oraz teoria stanéw
granicznych. Wspoétczynniki bezpieczenistwa. Analiza naprezen.
Liczba Poissona. Jednoosiowy stan naprezen. Plaski stan napied.
Naprezenia gtéwne. Uktady pretowe statycznie wyznaczalne.
Kratownice. Wymiarowanie pretéw kratownic. Zginanie czyste.
Réwnowaga pretéw zginanych. Wyznaczania naprezen, rozklad
naprezen w  przekrojach poprzecznych belek. Wskaznik
wytrzymatosci na zginanie. Wyznaczanie sit wewnetrznych w pretach
zginanych. Wykresy sit wewnetrznych w belkach.

Skrecanie pretéw o przekroju kotowym. Silty wewnetrzne w pretach.
Wykresy momentéw skrecajacych. Naprezenia w przekrojach
poprzecznych. Rozktady naprezen. Odksztatcenia postaciowe. Modut
Kirchhoffa. Katy skrecenia pretéow. Zasady wymiarowania pretéw
skrecanych.

Stateczno$¢. Rownowaga stata, chwiejna, obojetna. Wyboczenie. Sita
krytyczna, wspoétczynnik wyboczeniowy. Diugo$¢ wyboczeniowa,
smukto$¢, smuktos¢ graniczna. Wyboczenie sprezyste i plastyczne.
Wzory Eulera, Tetmajera-Jasinskiego, Ostenfelda.

uo09

K02
K04

Cwiczenia:

Podstawy projektowania konstrukcji. Praktyczne zastosowanie
zasad obliczen konstrukcyjnych. Dobér materiatéw konstrukcyjnych.
Analiza sil, naprezen i odksztatcenn w wybranych elementach
konstrukcyjnych lub sekcjach. Wymiarowania i dobdr przekroju
elementow konstrukcyjnych

ZAO

Kolokwium
zaliczeniowe.

Kolokwium
zaliczeniowe.




Laboratorium:
Badanie wytrzymato$ci na rozciaganie, Sciskanie, zginanie metali i

* . - Sprawozdani
U33 K06 tworzyw sztucznych konstrukcyjnych. Badania wytrzymatosci a
zmeczeniowej. Badania wtasciwos$ci mechanicznych powierzchni,
twardosci, $cieralnos$ci, odpornosci na zarysowanie.
WYKLADY:
1. Kinematyka i dynamika uktadéw mechatronicznych.
2. Klasyfikacja rodzajoéw modeli mechanizméw wykonawczych i
pozycjonujacych.
3. Klasyfikacja mechanizméw uktadéw mechatronicznych z
uwzglednieniem: fancuchéw kinematycznych mechanizméw
wykonawczych, uktadéw transmisji ruchu, stosowanych
napedéw, mechanizméw pozycjonujgcych (manipulatoréw) oraz
uktadéw mobilnych.
4. Zaawansowane metody analizy kinematycznej mechanizmow
uktadéw mechatronicznych.
5. Techniki planowania toru ruchu mechanizméw pozycjonujgcych
w przestrzeni ograniczonej z przeszkodami.
6. Metody syntezy kinematycznej mechanizméw uktadow
mechatronicznych.
7. Techniki opisu oraz analizy potoZenia i orientacji cztonu
11, Konstruowanie uktadéw W04 mechanizmu pozycjonujgcego. Techniki planowania toru ruchu 7A0 Kolokwium

kinematycznych

cztonéw pozycjonujacych mechanizméw przestrzennych.

8. Metody wyznaczania parametréw Kinematycznych
manipulatoréw.

9. Macierz jakobianu manipulatora. Analiza osobliwo$ci pozycji
mechanizmo6w pozycjonujacych. Analiza statyczna
manipulatora.

10. Opis rozkltadu masy i energia kinetyczna manipulatora. Model
dynamiczny manipulatora - zadanie proste i odwrotne
dynamiki.

11. Opis potozenia i orientacji robota mobilnego z wykorzystaniem
przeksztatcenia jednorodnego i techniki odometryczne;j.
Planowanie toru ruchu robotéw mobilnych kotowych.

12. Metody minimalizacji dtugo$ci toru (algorytm ang wavefront).

13. Problemy lokalizacji w przestrzeni. Nawigacja mobilnym robota
kotowego lub grupy robotdéw z wykorzystaniem zewnetrznych
markerow.

14. Wyznaczanie parametréow kinematycznych robotéw mobilnych
kotowych dla zadanych toréw ruchu.




Dynamika robotéw mobilnych kotowych - réwnania Lagrange’a
i Maggi’ego.

15. Aproksymacja nieliniowych sktadnikéw modelu dynamicznego z
zastosowaniem sztucznych sieci neuronowych lub zbioréw
rozmytych.

uo7
U23

K01
K02

LABORATORIA:

1. Manipulacyjne i mobilne mechatroniczne uktady pozycjonujace.

2. Analiza potozenia i orientacji cztonéw mechanizmoéw.
pozycjonujacych w przestrzeni na przyktadzie manipulatora.

3. Planowanie toru ruchu cztoné6w mechanizmdéw pozycjonujacych.

Analiza kinematyki ruchu cztonéw pozycjonujacych. Analiza

osobliwosci pozycji.

Rozktad masy cztonéw mechanizmu pozycjonujacego.

Analiza zmian energii kinetycznej cztonow.

Rownania dynamiczne ruchu - Zadanie odwrotne dynamiki.

Analiza sit uogdlnionych obcigzajacych strukture mechanizmu,

poréwnanie z sitami napedowymi.

Opis i analiza kinematyki robotéw mobilnych na przyktadzie

robota dwukotowego.

10. Opisianaliza dynamiki robotéw mobilnych na przyktadzie
robota dwukotowego.

11. Zastosowanie technik eksperymentalnych w budowie modelu
dynamicznego robota mobilnego (zastosowanie srodowiska
Matlab-Simulink).

12. Zastosowanie sztucznych sieci neuronowych lub zbioréw
rozmytych do aproksymacji nieliniowych sktadnikéw modelu
dynamicznego robota mobilnego dwukotowego.

-~
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Ocena
rozwigzywan
ia zadan

12.

Fizyka

wo1
wo2

1.Kinematyka klasyczna - transformacja Galileusza, dodawanie
predkosci, ruch krzywoliniowy.

2.Podstawy dynamiki klasycznej - pojecie pedu, energii i masy.
Zasada zachowania energii. Zasada zachowania pedu. Dynamika
uktaddéw punktéw materialnych.

3.Elementy mechaniki relatywistycznej: kinematyka
relatywistyczna - postulaty Einsteina, transformacja Lorentza,
dodawanie predkosci, dylatacja czasu; dynamika relatywistyczna -
ped i energia relatywistyczna, masa spoczynkowa, rownowaznos$¢
masy i energii. Szczegélna teoria wzglednosci - podstawy.

4.Zasady optyki geometrycznej i falowej. Kwantowa teoria $wiatta.
Elementy optyki relatywistyczne;j.

5.Budowa atomu, promieniotworczo$¢ naturalna, reakcje jadrowe.

EGZ

Egzamin:
testowy




Uo1
uo5

K01

[S20

~

. Obliczanie predkosci wzglednej w ruchu z matymi predkos$ciami
. Obliczanie parametréw ruchu z wykorzystaniem zaleznosci

kinematycznych i dynamicznych (mechanika klasyczna)

. Analiza kinematyczna i dynamiczna ruchu z predko$ciami bliskimi

predkosci Swiatta.

. Analiza zjawisk w polu elektromagnetycznym
. Rozwigzywanie zadan z optyki geometrycznej: soczewki,

zwierciadta, wewnetrzne odbicie

. Obliczanie parametréw dla przemian termodynamicznych. Bilans

cieplny.

. Opis stanow energetycznych atomu. Przejscia dozwolone.
. Obliczanie energii w reakcjach jadrowych.

uo8

K03

. Dos$wiadczalne wyznaczenie sit w linach uktadu z krazkiem i

uktadu wielokrazkéw znajdujgcego sie w potozeniu réwnowagi.

. Wyznaczanie statycznego i slizgowego wspotczynnika tarcia.
. Wyznaczenie wartoSci przyspieszenia ziemskiego na podstawie

pomiaru okresu drgan wahadta matematycznego.

. Wyznaczanie ogniskowych soczewek w soczewkach skupiajacych

i rozpraszajacych, zapoznanie sie z zagadnieniami dotyczacymi
zatamania i odbicia Swiatta oraz powstawania obrazu.
Przeprowadzenie do§wiadczen na obwodach pradu statego w
oparciu o podstawowe prawa rzadzace przeptywem pradu
stalego w obwodach elektrycznych - prawa Ohma i Kirchhoffa.

. Doswiadczenia z zakresu termodynamiki: Rozszerzalno$¢ liniowa

ciat statych. Pomiar temperatury za pomoca termopary. Punkty
stale termometru.

Kolokwium
pisemne

Aktywnos¢
na zajeciach

13.

Podstawy mechatroniki

wo4
w18
w19

Wyktady:

Mechatronika - definicje, interdyscyplinarnosé, historia,
modele, systemy, urzadzenia

Gléwne komponenty urzadzen i systeméw mechatronicznych,
synergia rozwigzan mechatronicznych

Zasady innowacyjnego projektowania systeméw
mechatronicznych z wykorzystaniem wspomagania
komputerowego

Zasadnicze podzespoty mechaniczne w urzadzeniach
machatronicznych

Podstawowe cztony wykonawcze i sterujace pneumatyczne w
urzadzeniach mechatronicznych

EGZ

Test wiedzy




Wykonawcze cztony elektryczne i zasada ich sterowania w
zintegrowanej strukturze urzadzen mechatronicznych

6. Sensory, aktory i ich klasyfikacje. Budowa i zastosowanie
réznego rodzaju czujnikéw i elementéw wykonawczych w
mechatronice

7.  Systemy MEMS, tekstronika, hydrotronika, pneumatyka.
Komputerowe wspomaganie proceséw projektowania
urzadzen mechatroniki.

8. Elektroniczna technika cyfrowa, mikroprocesory w systemach
mechatronicznych.

9. Nowoczesne materiaty a rozw6j mechatroniki. Sztuczna
inteligencja.

uo7
uos8

K03
K05

Cwiczenia:

1. Ogdlna charakterystyka urzadzen mechatronicznych, ktére
beda wykorzystywane w ¢wiczeniach.

2. Modelowanie i symulacja komputerowa prostego systemu
mechatronicznego.

3. Budowa obrabiarek sterowanych numerycznie, rozwigzania
mechatroniczne w obrabiarce.

4. Rozwigzania mechatroniczne w pojazdach samochodowych.

5. Prezentacja samodzielnie opracowanych informacji
technicznych, dotyczacych rozwigzan mechatronicznych w
wybranych urzadzeniach elektromechanicznych.

Prezentacja

14.

Mechanika techniczna -
Statyka, Kinematyka

wo4

Wyktady:

Zapoznanie z metodami stosowanymi mechaniki w nastepujacym
zakresie: Podstawowe pojecia mechaniki. Aksjomaty statyki. Wiezy i
ich reakcje. Srodkowy uktad sit, wektor gtéwny. Warunki réwnowagi
ptaskiego zbieznego uktadu sit. Twierdzenie o trzech sitach. Tarcie i
prawa tarcia, tarcie ciggien.

Pary sit. Moment sity wzgledem punktu i osi. Redukcja dowolnego
ptaskiego uktadu sit. Przypadki redukcji. Warunki réwnowagi.
Przestrzenny uktad sit. Srodki ciezkosci linii, powierzchni, bryty.
Moment statyczny figury ptaskiej. Kinematyka punktu, predkosc¢,
przyspieszenie, réwnanie ruchu prostoliniowego. Kinematyka ruchu
krzywoliniowego. Kinematyka bryty sztywnej.

U23

K02

Cwiczenia:
Zasady i metody rozwigzywania zadan ze statyki: zasady statyki,
wiezy i ich reakcje, tok rozwigzywania zadan ze statyki. Ptaski uktad

ZAO

Aktywnos¢
na zajeciach

Opracowanie
wybranych




sit zbieznych: wyznaczanie wypadkowej uktadu sil zbieznych,
zastosowanie twierdzenia o trzech sitach, r6wnowaga ptaskiego
uktadu sit zbieznych z uwzglednieniem tarcia. Zagadnienia
réwnowagi dowolnego ptaskiego uktadu sit: uktady proste i ztozone
- belki, zagadnienia z uwzglednieniem tarcia. Kratownice ptaskie.
Zagadnienia rownowagi przestrzennego uktadu sit zbieznych
(uktady proste i ztozone). Srodki ciezko$ci. Kinematyka punktu: ruch
prostoliniowy punktu, ruch punktu po okregu, ruch punktu po
dowolnym torze - uktadanie réwnan ruchu. Ruch obrotowy i ruch
postepowy ciata sztywnego.

uktadow
mechaniczny
ch

15.

Elektrotechnika i
elektronika

wo2
wo3

Wyktady:

1. Wprowadzenie - zjawiska fizyczne, jednostki,
elementy obwodéw elektrycznych i
elektronicznych,

Uktady prostownikowe,

Metody analizy obwodo6w elektrycznych,

Sygnaty elektryczne,

Obwody pradu statego, obliczanie pradéw,

napie¢ i mocy,

6. Obwody 1-fazowe pradu przemiennego,
metoda rachunku symbolicznego, obliczanie
pradow, napiec i mocy,

7.  Analiza pracy transformatora jednofazowego,

8. Metody rozwigzywania obwodow
elektrycznych,

9. Obwody 3-fazowe pradu przemiennego,
obwody symetryczne i niesymetryczne,
rodzaje mocy,

10. Podstawy napedu pradu przemiennego.

11. Bramki logiczne.

Ul N

U24

K04

Cwiczenia:
1. Rozwigzywanie obwodéw jednooczkowych, jednozrédtowych
i wieloZrédtowych pradu statego,
2. Obliczanie parametréw sygnatéw przemiennych,
3.  Rozwigzywanie obwodow wielooczkowych i wieloZrédtowych
pradu statego,

ZAO

Zaliczenie w
postaci
kolokwium
pisemnego

Zaliczenia
czastkowe,




4. Rozwigzywanie obwoddéw jednooczkowych i
jednozrédtowych pradu przemiennego,
5.  Rozwigzywanie obwod6éw wielooczkowych i
jednozrédtowych pradu przemiennego,
6. Obliczanie mocy w obwodach pradu statego i przemiennego.
Laboratoria:
1. Badanie charakterystyk prostownika jedno i
dwupotéwkowego z uktadem filtracji C, LC, CLC, Aktywno$¢
2.  Badanie charakterystyk transformatora jednofazowego, na zajeciach.
U24 K05 . . . .
3.  Badanie obwodu pradu statego wielooczkowego z wieloma Sprawozdani
zrédtami napiecia statego, a,
4.  Badanie tréjfazowych obwodéw pradu zmiennego z zatozong
niesymetrig odbioru.
Wyktady:
6. Zjawiska fizyczne towarzyszace technice napedow
pneumatycznych i hydraulicznych
7. Wlasnosci sprezonego powietrza w uktadach pneumatycznych i
cieczy w uktadach hydraulicznych.
8. Zalety i wady uktadéw hydraulicznych i pneumatycznych.
9. Elementy wykonawcze w uktadach hydraulicznych i
wo6 pneumatycznych. Egzamin
10. Elementy wytwarzajace energie hydrauliczng i pneumatyczna. g
11. Rodzaje sterowan w uktadach hydraulicznych i pisemny
pneumatycznych.
g 12. Dobér, podstawowe parametry pracy i sposoby obliczen
16. | Hydraulika i pneumatyka uktadéw pneumatycznych. EGZ
13. Metody projektowania schematéw funkcjonalnych i
cyklograméw pracy uktadow.
14. Elektropneumatyka i elektro hydraulika - rodzaje sterowan i ich
wiasciwosci.
Laboratoria:
u10 K01 14. Technika potaczen w uktadach hydraulicznych i R . .
K02 ozwigzywani
pneumatycznych. e zadan
15. Schematy funkcjonalne w hydraulice i pneumatyce.
16. Oprogramowanie komputerowe wspomagajace proces
projektowania uktadéw pneumatycznych i hydraulicznych.
17. Uktady sterowane bezposrednio.




18. Uktady sterowane posrednio.

19. Uktady pétautomatyczne i automatyczne.

20. Cyklogramy pracy.

21. Uktady z zaworami logicznymi, przekaznikami czasowymi i
zaworami sekwencyjnymi.

22. Zastosowanie jednostki taktowo-stopniowe;j.

23. Elektropneumatyka i elektrohydraulika.

24. Sensoryka w uktadach hydraulicznych i pneumatycznych.

25. Programowanie uktadéw elektropneumatycznych z
zastosowaniem sterownika typu PLC.

17.

Metrologia i systemy
pomiarowe

W11

Wyktady:

1. Wprowadzenie do metrologii

- podstawowe pojecia metrologiczne,

- obiekt fizyczny, jego model matematyczny, ocena wielkoS$ci

mierzalnych, informacja liczbowa,

- wzorce pomiarowe,

- jednostki SI.

1. Metody pomiarowe - analogowe i cyfrowe

- wychytowe i zerowe (kompensacyjne i mostkowe),

- ogblne, réznicowe, podstawienia i poréwnawcze.

2. Btedy pomiarowe

- przyczyny bted6éw i niepewnosci pomiarowych,

- btedy graniczne przyrzadami analogowymi i cyfrowymi,

- ocena niepewnosci wynikéw pomiaréw bezposrednich i
posrednich,

4. Przyrzady pomiarowe

- analogowe (elektromechaniczne),

- cyfrowe (tablicowe, przenos$ne, laboratoryjne),

- systemowe (autonomiczne, wirtualne)

5. Technika pomiaru wielko$ci fizycznych w transporcie i mechanice

- wielkosci elektrycznych, temperatury, masy, sity, momentu,

wibracji, ci$nienia i przeptywu, predkosci, parametréow

geometrycznych.

3. Systemy pomiarowe

- struktura systemu,

- konfiguracje systemdw,

- kondycjonery sygnatéw pomiarowych,

- uktady akwizycji danych pomiarowych,

- interfejsy pomiarowe,

- systemy pomiarowe wspotpracujace z Internetem.

4. Oprogramowanie systeméw pomiarowych.

EGZ

Egzamin
pisemny.




5. Projektowanie pomiaréw, dobér metod i narzedzi pomiarowych

w zagadnieniach transportowych i budowie maszyn.

uo09
U11

K01
K02

Laboratoriun:

1.

2.

3.

©

Wyznaczanie granicznych btedéw pomiarowych analogowych
i cyfrowych przyrzadéw pomiarowych.

Wyznaczanie btedéw metody na przyktadzie pomiaru
rezystancji.

Analiza niepewno$ci pomiaréw.

Pomiary wybranych wielko$ci fizycznych wykorzystywanych w
transporcie i budowie maszyn - elektrycznych, temperatury,
ci$nienia, wibracji, ultradzwiekowych, itp.

Wykorzystanie oscyloskopu do pomiardéw i analizy
parametréw przebiegéw sygnaléw elektrycznych.

Pomiary geometryczne z wykorzystaniem suwmiarek i
mikromierzy.

Wymiarowanie i pasowania cze$ci typu watek i tuleja.

Pomiary gtebokosci korozji.

Pomiary elementéw w zaktadzie produkcyjnym na przyktadzie
wybranego zaktadu produkcyjnego.

Sprawozdani
a zaje¢
laboratoryjny
ch

18.

Podstawy konstrukgcji
maszyn i urzadzen
mechatronicznych

wo1
woe

Wyktad:

Podstawowe wiadomosci z zakresu projektowania.
Projektowanie obiektéw i proceséw jako podstawowy element
dziatalno$ci inzynierskiej. Systemowe podejscie do obiektu
technicznego i procesu projektowania.

Obcigzenia, wytrzymato$é, warunki wytrzymatosciowe,
obciazenia dopuszczalne, wspétczynniki bezpieczenstwa.
Identyfikacja sposobu dziatania, ztozonych stanéw obcigzen,
warunkow brzegowych, weztéw determinujacych
wytrzymatos$¢. Dobor materiatéw konstrukcyjnych.
Wytrzymato$¢ zmeczeniowa elementéw maszyn. Analiza
wytrzymato$ciowa konstrukcji. Dobér modelu, metody obliczen
i kryteriéw projektowych. Podstawowe i szczegdtowe zasady
konstrukcji.

Potaczenia: spawane, ksztattowe, wciskowe, gwintowe, metody
obliczen. Uktady wstepnie napiete. Elementy podatne.

Osie i waty - wytrzymato$¢, sztywno$¢, obcigzenia zmienne,
ksztattowanie.

EGZ

Egzamin
testowy




6. Lozyskowanie, rodzaje tozysk, podstawowe obliczenia.
Cwiczenia:
1. Wybrane problemy eksploatacji maszyn.
2. Podstawowe obliczenia rachunkowe (wytrzymatosciowe)
elementow konstrukcyjnych.
3. Plany predkosci i przyspieszen pary postepowej i obrotowe;j. Kolokwium
U24 4. Obliczenia wytrzymato$ciowe watéw, osi, wpustow, kot pisemne -
K04 b h h, przektadni i ich wymiarowanie. Dob6r :
Uz26 zebatych, pasowych, przekta wy rozwiazywan
U33 materiatow. ie zadan
5. Wyznaczenie mas i momentéw bezwtadno$ci i ich redukcja na
czton napedowy.
6. Rownanie dynamiczne maszyny, sprawnosé, opory ruchu,
dob6r mocy.
7. Dokumentacja konstrukcyjna i technologiczna.
Wyktady:
1. Podstawowa wiedza na temat robotyki i robotyzacji. i )
2. Poznanie budowy robotéw i ich aktuatoréw. Zaliczenie na
3. Podstawowe pojecia i zadania z zakresu opisu i realizacji zadan oceng na
wos ruchowych mechanizméw robotéw. podstawie
w12 4. Wprowadzenie do problematyki programowania i sterowania testu
mechanizméw robotéw. jednokrotneg
5. Wybrane zagadnienia robotyzacji proceséw przemystowych. o wyboru
6. Wprowadzenie do robotyki mobilne;j.
7.  Przyktady robotyzacji wybranych procesow.
Lo, Robotyka.i teoria Cwiczenia: . 7A0
sterowania 1. Podstawy rachunku macierzowego.
2. Przeksztatcenie Laplace'aiZ.
3. Rozwiazywanie réwnan rézniczkowych i réznicowych .
4. Opis uktadéw dynamicznych w przestrzeni stanu. Konwersja Pisemne
modeli. kolokwium
U0z K03 5. Badanie stabilnoéci, sterowalnosci i obserwowalnoéci uktadéw zaliczeniowe,
Ule K06 dynamicznych. Aktywnos¢
6. Optymalna synteza kombinacyjnych i sekwencyjnych uktadéw na zajeciach
przelaczajacych.
7.  Wyliczanie optymalnych nastaw regulatoréw PID wg kryteriow
catkowych.
8. Rozwiazywanie zadan programowania optymalnego




Wyktady:

1. Wprowadzenie w Srodowisko pracy pakietu Matlab.

2. Podstawowe typy danych pakietu, ze szczegdlnym
uwzglednieniem operacji tablicowych i macierzowych.

3. Polecenia stosowane w Matlabie, funkcje matematyczne,
macierze dwuwymiarowe i tréjwymiarowe, dostep do

wo1 poszczegblnych elementéw macierzy, funkcje wspomagajace Test wiedzy
wo7 konstruowanie macierzy.
Programowanie w 4. Funkcje i operacje na macierzach rzadkich. Podstawy tworzenia
20. matlabie skryptéw i funkcje operacji na plikach. ZA0
5. Tworzenie wykreséw dwu i tréjwymiarowych oraz prostych
animacji.
6. Budowanie graficznego interfejsu uzytkownika. Przyktady
obliczen numerycznych.
Laboratorium
Uo7 K01 Projekt: dotyczy praktycznego wykorzystania przez studentéw Ocena .
U12 K02 wiedzy podanej na wyktadzie i polega na napisaniu przez studenta autorskiego
U13 projektu w programie Matlab wykorzystujacego omawiane typy projektu
danych i polecenia w celu realizacji postawionego zadania.
Wyktad:
1. Rodzaje przedsiebiorczosci
2. Znaczenie sektora MSP w gospodarce $wiatowej - globalizacja;
3. Znaczenie sektora MSP w gospodarce polskiej; Opracowanie
W14 4 Przedsiqk,)iorc.zoéc' i innowacyjno$¢ w gospodarce i prezentacji
W15 spoteczenstwie; ¢ multumedial
W16 5. Instytucje i przyktadowe programy wsparcia dziatalnosci MSP, )
6. Podstawowe ekonomiczne i finansowe aspekty funkcjonowania nej
Przedsiebiorczoéé matego przedsiebiorstwa;
21. ¢ . / 7. Gloéwne bariery tworzenia i funkcjonowania matych ZAO
Zarzadzanie firma przedsiebiorstw;
Cwiczenia: Przygotowan
1. Podstawy prawne i zasady podejmowania i prowadzenia ie
dzia}lalrg)éci gospo}(liarczej w Pol}slce. gv\{iqz{e prlzefistawie(rllie . dokumentow
Ul4 K06 regulacji prawnych normujacych podejmowanie i prowadzenie do rejestraji
dziatalno$ci gospodarczej w oparciu o przepisy ustawy z dn. 2 o
lipca 2004 r. 0 swobodzie dziatalnoéci gospodarczej kluczowych przedsigbiors
twa

zasad prowadzenia dziatalnos$ci gospodarczej oraz form
reglamentacji dziatalno$ci gospodarczej;




2.  Formy organizacyjno-prawne dziatalnosci gospodarczej:
Prezentacja form organizacyjno- prawnych dziatalnosci
gospodarczej oraz podstawowych warunkéw koniecznych do
podjecia dziatalnosci,
3.  Procedura rejestracji dziatalno$ci gospodarczej przez osoby
fizyczne - Centralna Ewidencja i Informacja o Dziatalno$ci
Gospodarczej
a. Zasady dziatania CEiDG
b. Procedura rejestracji w formie tradycyjnej i w trybie
elektronicznym
c. Rejestracja spotki w Krajowym Rejestrze Sadowym -
d. Zasady dziatania KRS i postepowanie rejestrowe
e. Formularze rejestrowe - wypeinianie formularzy - ¢wiczenia
4. Publicznoprawne obowiazki przedsiebiorcy wzgledem organéw
administracji publicznej -Formy opodatkowania.
5. Obowiazki szczeg6lne w zaleznos$ci od rodzaju dziatalnosci -
przyktady,
6. Dyskusja z przedsiebiorcg,
Gra
U32 K06 Gra symulujaca zarzadzanie przedsiebiorstwem symulacyjna
WYKLADY:
1. Rolaizadania diagnostyki i niezawodno$ci systeméw
mechatronicznych oraz analizy bezpieczenistwa ich
uzytkowania.
2. Sposoby modelowania niezawodno$ci obiektéw technicznych
W13 oraz badania na etapie projektowania, wytwarzania i
eksploatacji. )
wid 3. Estymacja wskaznikow niezawodno$ciowych oraz analiza Egzamin
Niezawodnos¢ i wis czynnikéw bezpieczenstwa.
22. bezpieczenstwo systemow 4. Eksploatacyjne badania niezawodno$ciowe maszyn. EGZ
mechatronicznych 5. Inteligentne systemy diagnostyczne.
6. Zarzadzanie ryzykiem. Ocena ryzyka. Analiza ryzyka
technicznego w uktadach mechatronicznych.
7. Metody Bayesowskie
CWICZENIA, LABORATORIA: Ocena
Uos K02 1. Zaga(_imen}a sta_ltysty.kl V\{ykorzystywane w Niezawodno$ci i rozwigzywan
Bezpieczenstwie Obiektéw Ztozonych ) X
2. Funkcje charakterystyczne niezawodno$ci. ia zadan
3. Rozktad wyktadniczy i Weibulla.




4. Funkcja struktury systemu - zbiory $ciezek i cieé. Jako$ciowe

metody oceny ryzyka.

Drzewo niezdatnosci. Analiza zdarzen.

6. FMEA - Analiza skutkéw wystepowania wad (uszkodzen).
Zastosowanie metody FMEA w analizie ryzyka.

v

1. Ilosciowe oceny ryzyka. Metody symulacyjne. Analityczne
metody oceny niezawodnosci (modele fizykalne).

U21 K04 2. Procesy Markowa. Metoda macierzy przej$¢. Metoda rGwnan Ocena
stanu. Obliczanie $redniego czasu do wystapienia uszkodzenia sprawozdan
(MTTF). Makromodele. Podejmowanie decyzji w warunkach
niepewnosci.
Wyktady:
1. Omoéwienie sSrodowiska CAD. Modutly do tworzenia szkicu, Test wiedzy-
wo7 czesci { ztozenia. wielokrotneg
W09 2. Zagadnienia tworzenia szkicow. Relacje i wymiarowanie. b
3. Modelowanie brytowe i powierzchniowe. 0 wyboru
4. Pracaw trybie synchronicznym i sekwencyjnym.
Laboratoria:
1. Podstawy modelowania brytowego - modut ‘Part’. Model 3D
kubka. Podstawowe operacje brytowe - wyciagniecie,
pochylenie, bryta cienko$cienna.
2. Model tréjnika kanalizacyjnego oraz zatyczki do ptynu po
Komputerowe goleniu. Tworzenie bryt obrotowych, definiowanie nowych
23. wspomaganie ptaszczyzn odniesienia. ZAO . .
projektowania CAD 3. Model korpusu pompy wody. Tworzenie bryt przez obrot, Zaliczenia
gwintowanie otworéw, wykorzystanie opcji ‘Szyk’ do czastkowe za
U12 K02 klonowania elementéw. wykonane
U13 4. Model pokrywy silnika samochodowego. Ksztattowanie bryty poszczegdlne
cienko$ciennej. Wykonanie sieci zeber usztywniajgcych za ¢éwiczenia

pomoc3a opcji ‘Wzér’.
5. Ztozenia elementéw - modut ‘Assembly’. Budowa elementéw i
ztozenia obudowy z wiekiem przykrecanej $rubami.
Wykorzystanie opcji do wstawiania i wyréwnywania
elementdéw ztoZenia.
Zagadnienia pracy w duzych zespotach projektowych.
Organizacja pracy z systemami CAD w przemysle.
Korzystanie z narzedzi do projektowania symultanicznego.
Tworzenie bibliotek cze$ci parametryzowanych

O o N

laboratoryjne




10. Model ttoka silnika spalinowego, wykonywany na podstawie
udostepnionego tutoriala-praca samodzielna studenta

24.

Systemy mikroprocesowe i
komputerowe w
mechatronice

Wo05
w17

Wyktady:

1. Pojecia podstawowe, systemy liczbowe, operacje logiczne i
arytmetyka dwojkowa

2. Elementy programowania niskopoziomowego.

3. Architektura procesor6w, modele pamieci. Modele listy
rozkazow RISC i CISK

4. Budowa programéw wbudowanych. Kodowanie instrukcji -
lista otwarta i zamknieta, parametry instrukcji. Licznik
rozkazow, przestrzenie adresowe, przesuniecia wzgledne,
segmentacja, tryby adresacji.

5. Praca procesora w trybie rzeczywistym, chronionym i
nierzeczywistym.

6. Organizacja pamieci wirtualnej.

7. Selektory i deskryptory. Rejestr zadania i segment stanu zadania
- jego ewolucja.

8. Przerwania - reguty akceptacji, metody okreslania adresu
procedury obstugi, system jedno i wielopoziomowy, przerwania
programowe, kontrolery przerwan.

9. Wspélipraca mikroprocesora z systemem poprzez magistrale -
cykle magistrali, cykl synchroniczny, asynchroniczny i
programowany.

10. Pamieci p6tprzewodnikowe

11. Uktady transmisji szeregowej. Magistrala USB

uo3
uz27

K01
K02

Laboratoria:

Proste programy wbudowane. Arytmetyka procesora.
Organizacja pamieci wewnetrznej. Stos pamieci.
Uktady peryferyjne mikrokontrolera AVR. Porty
Uktady peryferyjne mikrokontrolera AVR. Timery
System przerwan mikrokontroleréw AVR

Uktady transmisji szeregowej. UART. TWI

Program wbudowany - obstuga klawiatury

Program wbudowany - obstuga wys$wietlacza

PN R WD

ZAO

Kolokwium
test wiedzy -
Zaliczenie z
oceng

Aktywnos¢
na zajeciach
laboratoryjny
ch Zaliczenie
Z oceng

25.

Elektromechaniczne
elementy mechatroniki

Wo05

Wyktady:

1. Elementy elektrodynamiki.

2. Podstawowe uktady magnetyczne liniowe i nieliniowe.

3. Metody analityczne projektowania elementéw mechatroniki.
4. Podstawowe uktady. mechatroniczne o ruchu liniowym

ZAO

Kolokwium
zaliczeniowe




5. Podstawowe uktady mechatroniczne o ruchu obrotowym.

U14
U15

K05

Cwiczenia:
1. Omoéwienie zasad dziatania elementéw mechatroniki na
przyktadzie aktuatora i manipulatora.

u19

K05

Laboratorium:

1. Nowoczesne uktady mechatroniki.

2. Podstawowe czujniki w systemach mechatronicznych.

3. Zastosowanie napedéw liniowych i obrotowych w
manipulatorach.

4. Przyszto$ciowe konstrukcje uktadéw mechatroniki.

Rozwigzywa
nie ¢wiczen,
prezentacja

Rozwigzywa
nie
przypadkéw
problematycz
nych.

26.

Zarzadzanie projektami
technicznymi

w14

Wyktad

1. Wprowadzenie - cykl zycia projektu technicznego, rola
kierownika, karta projektu.

2. Metodyki - podejscie kaskadowe, zwinne (Scrum/Kanban) i
hybrydowe; kryteria wyboru.

3. Zakres i cele - struktura podziatu pracy (SPW/WBS), technika
SMART, podstawowe KPI.

4. Harmonogram i budzet - diagram Gantta, $ciezka krytyczna
(CPM), elementy kosztorysu, zarys EVM.

5. Ryzyko, interesariusze, kontrola i zamkniecie - identyfikacja
ryzyk, mapa interesariuszy, dashboard KPI, lekcje wyniesione.

uo1

K01
K02

Cwiczenia:
1. Koncepcja i karta projektu
- Burza mézgéw, wybor tematu.

- Wypelnienie karty projektu (cel, zakres wstepny, kluczowi
interesariusze).
2. Zakres i odpowiedzialnosci
- Opracowanie SPW (struktury podziatu pracy).
- Utworzenie macierzy RACI dla gtéwnych zadan
3. Harmonogram projektu

- Budowa diagramu Gantta, wyznaczenie $ciezki krytycznej
(zadania, terminy, kamienie milowe).
4. Budzet i monitorowanie kosztow

- Szacowanie kosztow i tworzenie budzetu projektu.
5. Ryzyko i prezentacja konicowa

- Identyfikacja ryzyk, matryca oceny, plan reakcji.

ZAO

Egzamin
pisemny

Prezentacja
projektu




6. Prezentacji projektu

27.

Sensory i przetworniki
pomiarowe

W11

Wyktady:
1.

2.
3.

vl

O© 0N

Ogélna  charakterystyka
pomiarowych.

Definicje klasyfikacja sygnatéw i przetwornikéw pomiarowych.
Struktury przetwornikdw pomiarowych w dziedzinie czasu i
czestotliwosci.

Modele idealnych transformacji dynamicznych.

Modele i wlasciwosci dynamiczne przetwornikéw rzeczywistych.
Przetworniki pomiarowe analogowe wybranych wielkosSci
elektrycznych.

Przetwornik mocy, napiecia i pradu przemiennego.

Struktury przetwornikow.

Przetwarzanie analogo-cyfrowe

Elementy teorii sensoréw. System sensoryczny w strukturze
robota przemystowego.

przetwornikow i sygnatow

10. Analogia robot-cztowiek.

11.
12.

Klasyfikacja sensoréw w robocie przemystowym.

Zadania pomiarowe systeméw sensorycznych. Przeglad
sensoré6w w robocie: sensory dotyku (taktylne), sit i momentéw,
zblizenia i sensory lokalizujgce. Sensory obrazowe (liniowe i
matrycowe, CCD i CMOS).

U220

K01
K02

Laboratoria:

1.
2.

oUW

Wiasciwosci podstawowych operacji morfologicznych.

Opis obiektdw 2D na podstawie segmentéw kotowych i
wektora promieni.

Cechy niezmiennicze wykorzystujace momenty geometryczne.
Interaktywne progowanie obrazéw barwnych.

Segmentacja obrazéw przy pomocy techniki k-means.

Wizyjna detekcja pierscieni.

ZAO

Egzamin
pisemny

Czynny
udziat w
zajeciach,
rozwigzywan
ie zadan.

28.

Przetwarzanie sygnatow i
obrazéw

wo3
woe
w17

Wyktady:

NOUAWN e

Wprowadzenie do zagadnien identyfikacji.

Przetwarzanie sygnatéw cyfrowych w dziedzinie czasu.
Przetwarzanie sygnatéw cyfrowych w dziedzinie czestotliwosci.
Metody czasowo-czestotliwosciowe w przetwarzaniu sygnatow.
Metody komputerowego przetwarzania obrazow.
Wprowadzenie do systemoéw wizyjnych, pomiary wizyjne.
Metody sztucznej inteligencji w przetwarzaniu sygnatéw i
identyfikacji.

ZAO

Kolokwium
zaliczeniowe




8. Identyfikacja uktadéw metodami parametrycznymi.

9. Identyfikacja uktadéw metodami nieparametrycznymi.

10. Podstawy analizy modalne;j.

11. Modelowanie i identyfikacja dla potrzeb syntezy uktadow
sterowania.

Laboratoria:

Generowanie przebiegéw, dostep do danych.

Przetwarzanie sygnalow w dziedzinie czasu.

Modelowanie uktadéw dynamicznych.

Przetwarzanie sygnaléw w dziedzinie czestotliwosci.

Metody czasowo - czestotliwo$ciowe i falki.

Metody przetwarzania i analizy obrazdow.

Algorytmy stosowane w kompresji dZzwieku i mowy. Przeglad
standardéw zapisu plikéw graficznych i dzwiekowych.

Nounswbh e

uo3 Standardy kodowania sygnatow wideo. Wykorzystanie Zadania
U2z algorytméw kompresji do transmisji danych przez Internet. rachunkowe.
U30 K04 Wptyw algorytmu i stopnia kompresji stratnej obrazéw i Opracowanie
KOS sekwencji wideo na ich jakos$é¢. zagadnien
8. Wprowadzenie do metod sztucznej inteligencji. problematycz
9. Zastosowanie sztucznej inteligencji w przetwarzaniu sygnatow i nych.
identyfikacji.
10. Modele regresyjne.
11. Metody bted6éw predykc;ji.
12. Identyfikacja nieparametryczna.
13. Analiza modalna.
14. Ocena jakosci estymatoréw.
15. Badanie charakterystyk czestotliwosciowych sygnatow.
16. Badanie proceséw prébkowania sygnatéw.
17. Badanie filtréw dopasowanych.
Wyktady:
1. Podstawy budowy robotéw przemystowych.
W04 2. Podstawowe zespoty i uklady robotéw przemystowych. Kolokwium
_ wos Struktury kinematyczne robotéw przemystowych. zaliczeniowe
29 Roboty przemystowe i W12 3. Sterowanie i planowanie zadan manipulatoréw i robotow. 7A0 — zestaw
' ustugowe 4. Kinematyka robotéw. Wspétrzedne jednorodne. Reprezentacja i
pozycji robota. Zadanie proste kinematyki. Macierz jakobianowa. pytan
5. Zadanie odwrotne kinematyki robotéw. Metoda macierzowa, otwartych

wektorowa, iteracyjna.
6. Napedy robotéw przemystowych. Urzadzenia chwytajace
robotéw  przemystowych. Uktady sterowania robotéw




przemystowych. Uktady sensoryczne. Sztuczna inteligencja w
robotyce. Zastosowania robotéw przemystowych

Roboty ustugowe - Platformy mobilne: elementy i uktady,
modelowanie, nawigacja i sterowanie.

Opis oraz analiza robotéw manipulacyjnych. Roboty
manipulacyjne w medycynie.

Zastosowania ustugowe robotéw Przyktady zastosowan: roboty
profesjonalne, roboty w gospodarstwie domowym, roboty
osobiste.

U15
u17
U34

K02
K06

Laboratoria:

1.

Elementy i uktady robotéw przemystowych: Uktady napedowe
manipulatoréw. Uktady sensoryczne manipulatoréw. Techniki
integracji podzespoldw robota. Sterowanie ruchem robotow.
Programowanie pracy robotéw: Programowanie pracy robotow
w laboratorium. Wykorzystanie oprogramowania do symulacji
programéw pracy robota.

Badanie robotéw: Normy dotyczace robotéw przemystowych.
Zasady planowania eksperymentu, przeprowadzenia
eksperymentu, analizy wynikéw badan, opracowania
sprawozdania z badan i prezentacji wynikéw badan
manipulatoréw robotéw. Analiza przestrzeni roboczej
manipulatoréw. Badanie powtarzalno$ci pozycjonowania.
Badanie parametréw kinematycznych robotéw. Zasady kalibracji
robotéw.

Charakterystyka efektoréw robotéw przemystowych - chwytaki
mechaniczne, podci$nieniowe i magnetyczne. Przeglad
rozwigzan konstrukcyjnych chwytakéw - mechanizmy, napedy,
uklady sensoryczne. Operacje w procesie automatycznego
montazu. Chwytaki wielozadaniowe o strukturze ludzkiej dtoni.
Uktady wymiany narzedzi - uchwyty i magazyny. Narzedzia
robotéw do realizacji operacji technologicznych.

Projektowanie  stanowisk  zrobotyzowanych:  Przyktady
wykorzystania oprogramowania specjalistycznego do
projektowania stanowisk zrobotyzowanych.

Aktywnos¢
na zajeciach.
Opracowanie
zagadnien
problematycz
nych.

30.

Systemy sterowania CNC

wo7
W10

Wyktady:

1.

Podstawy budowy obrabiarek cnc: Charakterystyka obrabiarek
sterowanych numerycznie. Struktura sterowania numerycznego
obrabiarek. Osie sterowane numerycznie. Odmiany
konstrukcyjne obrabiarek sterowanych numerycznie. Uktady
sterowania numerycznego CNC. Korpusy i prowadnice. Zespoty

EGZ

Egzamin
pisemny




5.

napedowe. Uktady pomiaru potoZenia i przemieszczenia
Urzadzenia do wymiany narzedzi.

Wprowadzenie do technologii obrébki na obrabiarkach cnc:
Toczenie, frezowanie, wiercenie - kinematyka, narzedzia,
parametry skrawania.

Podstawy programowania obrabiarek cnc. Czynnosci sktadajace
sie na tworzenie programu sterujacego Metody programowania
obrabiarek CNC - programowanie reczne, automatyczne,
dialogowe. Podstawy programowania recznego na bazie kodu
ISO. Struktura programu sterujgcego. Podprogramy. Deklaracja
sposobu wymiarowania

Bezpieczne uzytkowanie maszyn sterowanych automatycznie:
Akty prawne. Normy krajowe i miedzynarodowe.
Zabezpieczenia stosowane w budowie maszyn CNC.

Trendy rozwojowe w budowie i eksploatacji maszyn cnc.

uo7
uo09
U12

K04
K05

Laboratoria:
Programowanie obrabiarek cnc.

1.
2.

8.

9.

Wprowadzenie do programowania automatycznego CAD/CAM.
Programowanie funkcji przygotowawczych wykonania ruchu.
Programowanie interpolacji liniowej. Programowanie
interpolacji kotowe;j.

Programowanie obrébki gwintéw. Programowanie funkgcji
zwiazanych z uktadami wspétrzednych i ich transformacjami.
Inne funkcje przygotowawcze

Programowanie parametryczne.

Programowanie funkcji zwiazanych z narzedziem i jego
wymiarami. Programowanie parametryczne. Programowanie
funkcji technologicznych. Programowanie funkcji
pomocniczych.

Programowanie cykli obrébkowych. Cykle obrébki wiertarskiej.
Cykle obrdbki frezarskiej. Cykle obrébki tokarskie;j.

Obrabiarki sterowane numerycznie - podstawy obstugi

i funkcjonowania.

Bazowanie obrabiarek CNC. Ustawienie przedmiotu
obrabianego. Okreslanie wymiaréw narzedzi.

Programowanie uktadéw CNC na bazie kodu ISO i symulacja
programu.

10. Uruchamianie programéw na obrabiarkach CNC - tokarki.

Aktywnos¢
na zajeciach,
ocena
wykonania
zadania
programowa
nia
obrabiarki
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Programowanie systemow
mechatronicznych

wo7

Wyktady:
1. Ogdlne wiadomosci o jezyku programowania C i C++

2. Programowanie strukturalne w C++, petle, instrukcje if, switch,

operacje wejscia-wyjscia. Funkcje.

3. Zaawansowane elementy C++. Tablice wskazniki, referencje.
Dynamiczny przydziat pamieci.
Struktury, klasy i obiekty. Programowanie obiektowe.

Komponenty biblioteki VCL.
Programowanie w C++Builder6 wykorzystujace podstawowe
komponenty biblioteki VCL.

8. Programowanie urzadzen automatyki w C++ w systemie
operacyjnym DOS.

9. Programowanie mikroprocesoréw w jezyku.

10. Programowanie urzadzen automatyki w C++ Builder 6 w
systemie operacyjnym Windows.

11. Ogdlne wiadomosci o programowaniu sterownikéw

4
5. Ogoélne wiadomosci o zintegrowanym srodowisku C++ Builder®6.
6
7

przemystowych. Zatozenia normy IEC 1131 dotyczace jezykéw

programowania sterownikéw przemystowych. Elementy
modelowania SFC. Podstawy programowania w jezyku
drabinkowym LAD.

Cwiczenia:
1. Opracowanie programu strukturalnego z wykorzystaniem
funkc;ji.
U29 2. Opracowanie programu wykorzystujacego wskazniki,
U3l K04 referencje.
3. Opracowanie programu obiektowego z wykorzystaniem
dziedziczenia i polimorfizmu.
4. Opracowanie programu obiektowego w §rodowisku C++
Builderé6.
5. Opracowanie programu wykorzystujacego komponenty VCL
Laboratoria:
1. Opracowanie programu modelujgcego czlonéw dynamicznych.
2. Opracowanie i uruchomienie programu symulujacego cztony
U33 K05 dynamiczne w $rodowisku C++Builder6.
U34 3. Opracowanie programu do sterowania elementami automatyki

przez interfejs RS232.
4. Opracowanie programu do sterowania elementami automatyki
przez interfejs RS232 w C++Builder6.

EGZ

Egzamin
pisemny

Opracowanie
programu do
sterowania

Zaliczenia
czastkowe za
wykonane
poszczegdlne
¢wiczenia
laboratoryjne




5. Opracowanie programu w jezyku drabinkowym dla sterownika
PLC.

Laboratoria:
1. Omoéwienie zakresu projektu inzynierskiego, jego
harmonogramu i formy, oraz ustalenie tematéw projektow

Uo1 realizowanych indywidualnie.
wo1 Uo3 2. Wyszukanie i organizacja materiatéw Zrédtowych
32. | Projekt inzynierski wo03 U04 3. Ustalenie zasad opracowan%a i rozwiqzanizfl problemu o 7A0 Projekt
W05 U12 K06 praktycznego w mechatronice oraz formy jego przedstawienia.
W10 4. Techniki prawidtowego wnioskowania i uogdlniania wynikéow w
W13 u17 kontekscie projektéw inzynierskich.
U26 5. Realizacja projektu inzynierskiego
6. Prezentacja projektu
Seminarium:
1. Oméwienie i zaprezentowanie studentom Zarzadzenia Rektora
nr 50/2023/2024 dot. zasad dyplomowania w Akademii WSEI
2. Sformutowanie zadan do realizacji przez studentéw oraz
omoéwienie warunkéw zaliczenia seminarium w poszczegdlnych Prezentacja
semestrach, w tym egzaminu dyplomowego; zagadnienia
Seminarium i egzamin Uo1 K01 3. Przydzielenie studentom obszaréw zagadnien dyplomowych w dyplomoweg
33. wo1 poszczegdlnych semestrach do samodzielnego opracowania; EGZ
dyplomowy W20 voz KOt 14 Meryt swienie zagadnien dypl h; °-
. ytoryczne omdOwienie zagadnien dyplomowych; )
uo4 K06 5. Samodzielne opracowanie przez studenta zagadnienia Egzamin
dyplomowego i prezentacji na jego temat; dyplomowy
6. Prezentacja opracowanego zagadnienia dyplomowego przez
kazdego studenta na forum grupy;
7. Dyskusja na forum grupy, pytania i odpowiedzi;
8. Ocena dokonanego opracowania dla zaliczenia seminarium
uo1 Praktyka:
uos8 I rok .
u10 Praktyka zawodowa realizowana w siedzibie Uczelni: Dyskusja
U1l K02 a. Wprowadzenie do praktyk zawodowych i spotkania z grupowa,
34. Praktyka zawodowa U13 K04 praktykami. ZAL prezentacje,
Praktyka zawodowa realizowana u pracodawcy: projekty,
u15 ko6 1. Wprowadzenie do praktyk zawodowych; -
. Wprowadzenie do praktyk zawodowych; zadania
uz2 2. Zapoznanie sie ze statusem, strukturg oraz zasadami dziatania
U25 danej jednostki (podmiotu), w ktérym realizowana jest praktyka
u27 zawodowa;




3. Zapoznanie sie z normami z zakresu bezpieczenistwa i higieny
pracy, przepisami przeciwpozarowymi;

4. Zapoznanie sie z polityka prywatnosci bezpieczenstwa, regutami

ochrony danych osobowych i informacji (informacji niejawnych)

oraz regutami obiegu dokumentow;

Analiza podstaw prawnych dziatania jednostki i jej wtasciwosci;

6. Wykonywanie w warunkach rzeczywistych wybranych prac,
zadan lub aktywnosci typowych dla kierunku ksztatcenia,
wyszczegoblnionych w ,Dzienniczku praktyki zawodowej”.

I rok

Warsztaty z praktyk realizowane w siedzibie Uczelni:

1. Poglebianie wiedzy i umiejetnosci w ramach pracy zespotowe;j
poprzez realizacje wybranego projektu zespotowego zwigzanego
z kierunkiem studiow.

Praktyka zawodowa realizowana u pracodawcy:

1. Wykonywanie w warunkach rzeczywistych wybranych prac,
zadan lub aktywno$ci typowych dla kierunku ksztatcenia,
wyszczegblnionych w ,Dzienniczku praktyki zawodowej”;

2. Samodzielna realizacja przez studenta projektu dotyczacego firmy
w ktérej odbywa on praktyke zawodowa pod nadzorem
pracodawcy;

3. Komunikowanie sie w pracy zawodowej poprzez wiasciwy dobdr
oraz stosowanie odpowiednich metod i narzedzi, w tym technik
informacyjno-komunikacyjnych (ICT) oraz specjalistyczne;j
terminologii;

4. Utrzymanie wiasciwych relacji w srodowisku zawodowym oraz
przestrzeganie zasad etyki zawodowe;j.

Il rok

Warsztaty z praktyk realizowane w siedzibie Uczelni:

1. Wykonanie zadania praktycznego w postaci indywidualnego
projektu dot. rozwigzania problemu w dziatalnosci i
funkcjonowaniu danej organizacji zwigzanego ze specjalnoscia
wybrang przez studenta.

Praktyka zawodowa realizowana u pracodawcy:

1. Wykonywanie w warunkach rzeczywistych wybranych prac,
zadan lub aktywnosci typowych dla kierunku ksztalcenia,
wyszczegblnionych w ,Dzienniczku praktyki zawodowej”;

2. Samodzielna realizacja przez studenta projektu z zakresu
wybranej przez siebie specjalnosci pod nadzorem pracodawcy;

3. Wykorzystanie kontaktow ze specjalistami i pracownikami firmy
do podniesienia umiejetnosci i kompetencji w zakresie wdrazania
innowacyjnych rozwigzan zwigzanych z wybrang specjalno$cig;

v




4. Utrzymanie wiasciwych relacji w $srodowisku zawodowym oraz

przestrzeganie zasad etyki zawodowej;

5. Opracowanie raportu z odbytych praktyk zawodowych.

Koordynator kierunku: Dariusz Kasperek —.........cccccuuvu..

(imie i nazwisko)

(podpis)

Dziekan Wydziatu: Michalina Gryniewicz-Jaworska ..........c.ccccoueceunnee.

(imie i nazwisko)

(podpis)




