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1. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA KIERUNKU STUDIOW
Wydziat/Instytut: Woydziat Inzynierii Mechanicznej i Energetyki

Poziom ksztatcenia (studiow): | stopien

Profil ksztatcenia: ogdlnoakademicki
DZIEDZINA NAUKI: inzynieryjno-techniczna
DYSCYPLIY NAUKOWE: inzynieria mechaniczna 100%

Tytut zawodowy uzyskiwany przez absolwenta: inzynier
Liczba punktéw ECTS / liczba semestréw: stacjonarne: 240 ECTS / liczba sem. 8

niestacjonarne: 240 ECTS / liczba sem. 8



2. KWALIFIKACJE ABSOLWENTA

Absolwent kierunku studidow Mechatronika posiada podstawowg wiedze z zakresu mechaniki, budowy
i eksploatacji maszyn, elektroniki, informatyki, automatyki i robotyki oraz sterowania. Posiada umiejetnosci
integracji tej wiedzy przy projektowaniu, wytwarzaniu i eksploatacji produktéw oraz analizy produktéw
w ich otoczeniu. Absolwent jest przygotowany do uczestniczenia w interdyscyplinarnych zespotach
rozwigzujacych problemy zwigzane z: konstrukcjg, wytwarzaniem, sprzedaza, eksploatacja, serwisowaniem
i diagnozowaniem uktadéw mechatronicznych oraz maszyn i urzadzen, w ktérych one wystepuja.

Absolwent powinien znac jezyk obcy na poziomie biegtosci B2 Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia
Jezykowego Rady Europy oraz posiadaé¢ umiejetnosci postugiwania sie jezykiem specjalistycznym z zakresu
kierunku ksztatcenia. Absolwent jest przygotowany do pracy w: przemysle wytwarzajgcym uktady
mechatroniczne — elektromaszynowym, motoryzacyjnym, sprzetu gospodarstwa domowego, lotniczym,
obrabiarkowym; przemysle oraz innych placéwkach eksploatujgcych i serwisujgcych uktady mechatroniczne
oraz maszyny i urzadzenia, w ktérych sg one zastosowane. Absolwent jest przygotowany do podjecia
studiéw drugiego stopnia.

Absolwent specjalnosci Systemy Monitorowania i Sterowania

Posiada wiedze ukierunkowang na: umiejetnosci uzytkowania specjalistycznego oprogramowania
komputerowego do projektowania: okablowania strukturalnego oraz instalacji i wyposazenia budynkéw
inteligentnych, urzadzen automatyki, robotyki i napeddw, aparatury pomiarowej, diagnostycznej
i sterujacej umiejetnosci kierowania eksploatacjg urzadzen automatyki, robotyki i napeddéw, aparatury
pomiarowej, diagnostycznej i sterujacej, takze budynkow inteligentnych przy pomocy systeméw
zarzadzania funkcjami budynku BMCS (Building Management & Control System), umiejetnosci uzytkowania
aparatury specjalistycznej do diagnozowania, serwisowania i programowania sieci, instalacji i wyposazenia
urzadzen automatyki, robotyki i napeddw, aparatury pomiarowej i sterujgcej. Posiada sprawnosc
komunikowania sie oraz zarzadzania i kierowania zespotami ludzkimi w przedsiebiorstwach zwigzanych
z projektowaniem i produkcjg instalacji, sieci i wyposazenia urzadzen automatyki, robotyki i napeddw,
aparatury pomiarowej, diagnostycznej i sterujacej oraz montazem instalacji.

Moze znalez¢ zatrudnienie w przedsiebiorstwach projektowych i wykonawczych instalacji budownictwa,
urzadzen automatyki, robotyki i napeddéw, aparatury pomiarowej, diagnostycznej i sterujacej,
w przedsiebiorstwach obrotu handlowego, oraz wykonawstwa instalacji energooszczednych, automatyki,
monitorowania i nadzoru, w jednostkach odbioru technicznego, akredytacji i atestacji instalacji automatyki,
przedsiebiorstwach badawczo- rozwojowych i produkcyjnych.

Absolwent specjalnosci Automatyzacja i Robotyzacja w Przemysle

Posiada wiedze i umiejetnosci ukierunkowane na projektowanie, uruchamianie oraz eksploatacje
zautomatyzowanych i zrobotyzowanych systemoéw przemystowych. Zna zasady doboru czujnikow,
elementéw wykonawczych oraz sterownikdw stosowanych w uktadach automatyki. Potrafi programowac
roboty przemystowe oraz systemy sterowania, integrowa¢ stanowiska zrobotyzowane z liniami
produkcyjnymi, a takze wykorzystywac narzedzia symulacyjne i koncepcje cyfrowego blizniaka w procesie
projektowania. Posiada kompetencje w zakresie bezpieczenstwa maszynowego, diagnostyki systemoéw
przemystowych oraz optymalizacji proceséw produkcyjnych. Potrafi pracowaé zespotowo przy realizacji
projektéw inzynierskich oraz zarzadza¢ podstawowymi etapami wdrazania systemow automatyki i robotyki
w przedsiebiorstwie. Moze znalezé zatrudnienie w przedsiebiorstwach produkcyjnych i przemystowych,
firmach integratorskich, biurach projektowych, dziatach utrzymania ruchu, a takze w przedsiebiorstwach
badawczo-rozwojowych zajmujgcych sie wdrazaniem nowoczesnych technologii automatyzacji i robotyzacji
procesow przemystowych.



3. EFEKTY UCZENIA SIE,

Efekty uczenia sie na kierunku Mechatronika odnoszg sie do dziedziny nauk inzynieryjno-technicznych,
dyscypliny inzynieria mechaniczna jako dyscypliny podstawowej. Kierunkowe efekty uczenia, zdefiniowane
w kategoriach wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych, uwzgledniajg uniwersalne charakterystyki
Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie 6. Polskiej Ramy Kwalifikacji oraz
charakterystyki drugiego stopnia Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie 6.
Polskiej Ramy Kwalifikacji oraz charakterystyki drugiego stopnia Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji dla
kwalifikacji na poziomie 6. Polskiej Ramy Kwalifikacji umozliwiajgcych uzyskanie kompetencji inzynierskich.
Efekty uczenia uwzgledniajg w szczegdlnosci zdobywanie przez studentéw wiedzy, umiejetnosci, w tym
badawczych oraz kompetencji spotecznych niezbednych zaréwno w dziatalnosci badawczej, jak i na rynku
pracy. Program studidw zaktada stosowanie réinych metod ksztatcenia, umozliwiajgcych studentowi
osiggniecie zatozonych efektéw uczenia sie. Podstawowymi formami zaje¢ sg wyktady, cwiczenia,
laboratoria i seminaria dyplomowe. W ramach wykfadéw studenci osiggajg efekty gtdwnie w zakresie
wiedzy, przekazywanej przez nauczycieli akademickich. W ramach ¢wiczen i laboratoriow nabywajg
umiejetnosci praktyczne, w oparciu o wykorzystanie wiedzy z wyktadéw. W ramach seminariow
dyplomowych student zdobywa wiedze i umiejetnosci przygotowujgce go do prowadzenia wtasnych badan.
Stosowanie aktywizujgcych metod ksztatcenia umozliwia osiggniecie wszystkich zaktadanych efektow
uczenia. Cykl ksztatcenia na kierunku Mechatronika umozliwia realizacje tresci programowych
i dostosowany jest do efektdw uczenia okreslonych dla tego kierunku.

3.1. Efekty uczenia sie uwzgledniajgce uniwersalne charakterystyki pierwszego stopnia
zintegrowanego systemu kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie 6. Polskiej ramy kwalifikacji

W tabeli 1 przedstawiono efekty uczenia sie uwzgledniajgce uniwersalne charakterystyki pierwszego
stopnia Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie 6. Polskiej Ramy Kwalifikacji.

Tab. 1. Efekty uczenia sie uwzgledniajgce uniwersalne charakterystyki pierwszego stopnia Zintegrowanego
Systemu Kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie 6. Polskiej Ramy Kwalifikacji



Uniwersalne charakterystyki pierwszego stopnia

Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji dla kwalifikacji

na poziomie 6. Polskiej Ramy Kwalifikacji

| stopien kierunku Mechatronika

Wiedza
3 Zna i rozumie: Zna i rozumie:
e w zaawansowanym stopniu — fakty, teorie, metody oraz w zaawansowanym stopniu wybrane fakty, teorie metody
* ztozone zalezno$ci miedzy nimi oraz ztozone zaleznosci miedzy nimi z zagadnien
e rbéznorodne, ztozone uwarunkowania prowadzonej obejmujacych:
dziatalnosci e zakres matematyki stosowanej, obejmujaca algebre,
" rachunek rdzniczkowy i catkowy analize matematyczna,
S probabilistyke z elementami statystyki, niezbedna
= “§" rozwigzywania prostych zadan z zakresu mechatroniki i
E = ;' dziedzin pokrewnych
f £ - o zakres fizyki do formutowania i opisu zjawisk w
o 0 przyrodzie i technice, ich oceny za pomocg pomiaréw
podstawowych wielkosci fizycznych i rozwigzywania
k prostych zagadniern mechatroniki
e zakres informatyki do tworzenia i programowania
t wbudowanych komputerowych systeméw sieciowych
VA oraz komputerowego wspomagania rozwigzywania
probleméw i zadari mechatroniki
Umiejetnosci
Potrafi: Potrafi:
C e innowacyjnie wykonywa¢ zadania oraz rozwigzywac e pozyskiwac i prezentowac informacje z literatury, baz
r4 ztozone i nietypowe problemy w zmiennych i nie w petni danych, kart katalogowych, norm oraz innych wiasciwie
przewidywalnych warunkach. dobranych Zrédet, takze w jezyku angielskim
e e samodzielnie planowaé wtasne uczenie sie przez cate zycie e integrowac i gromadzi¢ uzyskane informacje, dokonywac¢
n e komunikowaé sie z otoczeniem, uzasadnia¢ swoje ich interpretacji, selekcji i na tej podstawie wycigga¢
i stanowisko whnioski oraz formutowac i uzasadniac opinie
T o budowac relacje i porozumiewac sie przy uzyciu réznych
a 2 technik w srodowisku zawodowym oraz w innych
> 2, $rodowiskach
3 > e przygotowac w jezyku polskim dobrze udokumentowane
S 3 opracowanie problemdéw z zakresu dziedzin wiedzy i
i & umiejetnosci, wtasciwych dla mechatroniki oraz
streszczenie w jezyku angielskim
€ o przygotowac i przedstawiaé w jezyku polskim
prezentacje ustng, dotyczaca szczegétowych zagadnien z
zakresu studiowanego kierunku mechatronika oraz
(V] stuchad ze zrozumieniem wypowiedzi w jezyku
W angielskim
o adaptowac wiedze w procesie samoksztatcenia sie
Kompetencje spoteczne
Jest gotow do: Jest gotow do:
I e kultywowania i upowszechniania wzoréw wiasciwego e rozrdzniania pozatechnicznych aspektéw i skutkow
e postepowania w srodowisku pracy i poza nim. dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wplywu na
e samodzielnego podejmowania decyzji, krytycznej oceny srodowisko, i  okres$lania  zwigzanej z tym
d dziatan wiasnych, dziatan zespotéw, ktérymi kieruje i T odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje
n. organizacji w  ktérych uczestniczy, przyjmowania 2 e okreslania odpowiednio priorytetéw stuzacych do
. o odpowiedzialnosci za skutki tych dziatan. §| realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadan
| o ¥ o identyfikowania i rozstrzygania prawidtowo dylematéow
a § zwigzanych z wykonywaniem zawodu inzyniera
. e rozwijania pro-aktywnych zachowan przedsiebiorczych
) oraz ksztattowania kompetencji przysztego
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o
e

3.2. Efekty uczenia sie uwzgledniajgce charakterystyki drugiego stopnia zintegrowanego systemu

kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie 6. Polskiej ramy kwalifikacji

W tabeli

2 przedstawiono efekty uczenia sie uwzgledniajgce charakterystyki

drugiego stopnia

Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie 6. Polskiej Ramy Kwalifikacji.

Tab. 2. Efekty uczenia sie uwzgledniajgce charakterystyki drugiego stopnia Zintegrowanego Systemu
Kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie 6. Polskiej Ramy Kwalifikacji




Charakterystyki drugiego stopnia Zintegrowanego Systemu
Kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie 6. Polskiej Ramy

Kwalifikacji

| stopien kierunku Mechatronika

Wiedza

P6S_WG

Absolwent zna i rozumie:
e w zaawansowanym stopniu — wybrane fakty, obiekty i

zjawiska oraz dotyczace ich metody i teorie wyjasniajace
ztozone zaleznosci miedzy nimi, stanowigce podstawowa
wiedze o0gdlng z zakresu dyscyplin naukowych lub
artystycznych tworzgcych podstawy teoretyczne oraz
wybrane zagadnienia z zakresu wiedzy szczegétowej —
wtasciwe dla programu studiow

P6S_WG_MECH

Absolwent zna i rozumie zagadnienia w zakresie:

fizyki do formutowania i opisu zjawisk w przyrodzie i technice, ich
oceny za pomocg pomiaréw podstawowych wielkosci fizycznych i
rozwigzywania prostych zagadniern mechatroniki

mechaniki technicznej i wytrzymatosci materiatéw do rozwigzywania
problemdw technicznych oraz wykonywania analiz
wytrzymatosciowych elementéw maszyn i urzadzerh mechatronicznych
elektrotechniki i elektroniki do projektowania i analiz elektrycznych
uktadéw napedowych oraz uktadéw sterowania maszyn i urzadzen
mechatronicznych

informatyki do tworzenia i programowania wbudowanych
komputerowych systemédw sieciowych oraz komputerowego
wspomagania rozwigzywania problemoéw i zadan mechatroniki
konstrukcji maszyn oraz grafiki inzynierskiej w zakresie projektowania
elementéw maszyn i wykonywania obliczer konstrukcyjnych uktadow
mechanicznych, elektronicznych i elektromechanicznych
wykorzystywanych w systemach mechatronicznych

opisu, zasad dziatania oraz budowy zintegrowanych uktadéw
mechaniczno — elektroniczno - informatycznych w urzagdzeniach
mechatronicznych

podstaw miernictwa, zbierania, przetwarzania i akwizycji sygnatéw
pomiarowych, systemdéw pomiarowych w przyktadowych systemach
mechatronicznych

projektowania i implementacji podstawowych uktaddw, algorytmoéw i
programow sterowania, automatyki, robotyki i napedéw, do systemoéw
mechatronicznych

dziedzin nauki i dyscyplin naukowych, wtasciwych dla studiowanego
kierunku studiéw takich jak materiatoznawstwo i inzynieria
materiatowa i odnosi jg do zastosowan technicznych

cyklu zycia aparatury pomiarowo diagnostycznej, uktadéw automatyki,
mikrokontroleréw i innych urzadzen informatycznych, oraz systeméw
mechatronicznych w trakcie ich projektowania, wytwarzania i
eksploatacji

techniki i narzedzia stosowane w pomiarach wielkosci elektrycznych i
mechanicznych oraz rejestracji tych sygnatéw wraz z oceng doktadnosci
pomiardw i estymacjg sygnatéw pomiarowych w diagnozowaniu
systemdéw mechatronicznych

podstawowych pakietéw oprogramowania, stuzacych do obliczen
symbolicznych, macierzowych, numerycznych i symulacyjnych oraz
stosuje je do obliczen sieci elektrycznych i uktadéw elektronicznych, w
problemach mechaniki technicznej i wytrzymatosci materiatéw, w
problemach robotyki, sterowania i regulacji

materiatow technicznych, metod badan ich wtasnosci, techniki,
narzedzia i stosowane w technologii wytwarzania w celu ksztattowania
postaci, struktury i wtasciwosci produktu z zastosowaniem
komputerowego wspomagania projektowania materiatéw CAMD i
proceséw technologicznych CAM

podstawowych metod projektowania konstrukcji mechanicznych,
elektronicznych i elektromechanicznych z zastosowaniem narzedzi i
technik komputerowego wspomagania CAD

wybranych pakietéw oprogramowania narzedziowego do realizacji
standardowego cyklu projektowania oraz uzytkowania systeméw
informatycznych a takze zarzgdzania sieciami komputerowymi
informatycznych systeméw wbudowanych w urzadzenia
mechatroniczne




P6S_WK

Absolwent zna i rozumie:

e fundamentalne dylematy wspdtczesnej cywilizacji.

e podstawowe ekonomiczne, prawne etyczne i inne
uwarunkowania réznych rodzajéw dziatalnosci zawodowej
zwigzanej z kierunkiem studidw, w tym podstawowe pojecia
i zasady ochrony wtasnosci i prawa autorskiego.

e Zna i rozumie podstawowe zasady tworzenia i rozwoju
réznych form przedsiebiorczosci.

P6S_WK_MECH

Absolwent zna i rozumie:

e spoteczne, ekonomiczne, prawne i inne pozatechniczne
uwarunkowania dziatalnosci inzynierskiej

e zasady organizacji i zarzadzania przedsigbiorstwem

o zakres ochrony wtasnosci przemystowej i prawa autorskiego, zna
zasady korzystania z patentu

e ogdlne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej
przedsiebiorczosci takich jak przedsiebiorczos¢ innowacyjna,
wykorzystujaca wiedze z zakresu dziedzin techniki i dyscyplin
naukowych, wtasciwych dla mechatroniki

Umiejetnosci

P6S_UW

Absolwent potrafi:

- wykorzystywaé posiadang wiedze — formutowac i rozwigzywac
ztozone i nietypowe problemy i innowacyjnie wykonywac zadania
w nieprzewidywalnych warunkach przez:

- wiasciwy dobdr Zrédet i informacji z nich pochodzacych,
dokonywanie oceny, krytycznej analizy i syntezy tych informacji,

- dobor oraz stosowanie wtasciwych metod i narzedzi, w tym
zaawansowanych technik informacyjno-komunikacyjnych

P6S_UW_MECH

Absolwent potrafi:

e pozyskiwac i prezentowac informacje z literatury, baz danych, kart
katalogowych, norm oraz innych wtasciwie dobranych zrédet, takze w
jezyku angielskim

e integrowac i gromadzi¢ uzyskane informacje, dokonywac ich
interpretaciji, selekcji i na tej podstawie wyciggac¢ wnioski oraz
formutowac i uzasadniaé opinie

e przygotowac w jezyku polskim dobrze udokumentowane opracowanie
problemdw z zakresu dziedzin wiedzy i umiejetnosci, wtasciwych dla
mechatroniki oraz streszczenie w jezyku angielskim

e przygotowac i przedstawi¢ w jezyku polskim prezentacje ustng,
dotyczaca szczegétowych zagadnien z zakresu studiowanego kierunku
mechatronika oraz stuchad ze zrozumieniem wypowiedzi w jezyku
angielskim

o wybiera¢ whasciwe techniki informacyjno-komunikacyjne do realizacji
zadan typowych dla projektowania i eksploatacji systemow
mechatronicznych

e planowad i przeprowadzaé eksperymenty, w tym pomiary przy uzyciu
réznych metod, przyrzaddw i systemdw pomiarowych, takze
obejmujacych techniki cyfrowe, a nastepnie analizowac, interpretowac
oraz ocenia¢ poprawnos¢ uzyskanych wynikow

e planowac i przeprowadzaé¢ symulacje komputerowe, a nastepnie
analizowac oraz interpretowac uzyskane wyniki i formutowac na tej
podstawie wnioski projektowe, diagnostyczne lub eksploatacyjne
systemdw mechatronicznych

& adaptowac metody analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne do
formutowania i rozwigzywania zadarn projektowych i eksploatacyjnych
mechatroniki

e prezentowac przygotowanie niezbedne do pracy oraz zna zasady
bezpieczeristwa, ergonomii, organizacji i zarzgdzania zwigzane z
réznymi formami aktywnosci, a szczegdlnie z pracg w Srodowisku
przemystowym lub zwigzanym z eksploatacjg urzadzen
mechatronicznych typowych dla wybranej specjalnosci

o dokonywac wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan
konstrukcyjnych, modernizacyjnych lub eksploatacyjnych systeméw
mechatronicznych

e budowac krytyczng analize funkcjonowania istniejacych rozwigzan
technicznych i informatycznych, uktaddéw, urzadzen i systemow
mechaniczno — elektroniczno — informatycznych

o identyfikowac i formutowac specyfikacje prostych zadan inzynierskich o
charakterze praktycznym, charakterystycznych dla uktadéw, urzadzen i
systemdw mechaniczno — elektroniczno - informatycznych

e formutowac ocene przydatnosci rutynowych metod i narzedzi
stuzgcych do rozwigzania prostego zadania inzynierskiego o
charakterze praktycznym, charakterystycznego dla mechatroniki oraz
adaptowac wtasciwg metode i narzedzie w praktycznym zastosowaniu

« wykonywac czytelna, kompletng i jednoznaczng dokumentacje
projektowgq i eksploatacyjng urzadzenia mechatronicznego oraz
dokumentacje projektowa i uzytkowa oprogramowania systemu
mechatronicznego

P6S_UK

Absolwent potrafi:
e komunikowaé sie z otoczeniem z uzyciem specjalistycznej
terminologii
e brac udziat w debacie — przedstawiaé i oceniac rézne opinie i
stanowiska oraz dyskutowac o nich
e postugiwaé sie jezykiem obcym na poziomie B2
Europejskiego Systemu Ksztatcenia Jezykowego

P6S_UK_MECH

Absolwent potrafi:

e operowac jezykiem angielskim w zakresie dziedzin nauki i dyscyplin
naukowych, wtasciwych dla studiowanego kierunku mechatronika,
zgodne z wymaganiami okreslonymi dla poziomu B2 europejskiego
systemu opisu ksztatcenia jezykowego




Absolwent potrafi: Absolwent potrafi:

e planowac i organizowac prace indywidualng oraz w zespole, . L . o AT .

P e, & . ) prace . Y 3 P e budowad relacje i porozumiewac sie przy uzyciu réznych technik w

e wspotdziataé z innymi osobami w ramach prac zespotowych . . . , .

. . . Srodowisku zawodowym oraz w innych srodowiskach,
(takze o charakterze interdyscyplinarnym) S L, . . -
o bre] o uwzgledniac aspekty systemowe i pozatechniczne przy formutowaniu i
= §| rozwigzywaniu zadan inzynierskich projektowania i eksploatacji
2 g systeméw mechatronicznych,
e $I e projektowac oraz realizowaé zgodnie z zadang specyfikacja, proste
a urzadzenia, systemy techniczne lub procesy informatyczne, typowe
mechatroniki, uzywajac wtasciwych metod, technik i narzedzi
Absolwent potrafi: T | Absolwent potrafi:
S e samodzielnie planowac i realizowaé wtasne uczenie sie przez w
3 cate zycie El o adaptowac wiedze w procesie samoksztatcenia sie
0 )
© =1
a |
3
[= 8
Kompetencje spoteczne
Absolwent jest gotow do: Absolwent jest gotéw do:

e do krytycznej oceny posiadanej wiedzy i odbieranych tresci S ) o o )
< e uznawania znaczenia wiedzy w rozwiazywaniu problemow E . .prez.ent?wama potrzebY uc.ze.ma sie pr{ez cate zyue oraz. bu.qowa.mla
$| poznawczych i praktycznych oraz zasiegania opinii ekspertéw §| inspiracji procesu uczenia sig innych oséb, a takze organizacji takiego
a w przypadku trudnosci z samodzielnym rozwigzaniem ) procesu,

problemu © e okreslania odpowiednio priorytetéw stuzgcych do realizacji
okreslonego przez siebie lub innych zadania
Absolwent jest gotéw do: Absolwent jest gotow do:
e wypetniania zobowigzan spotecznych, wspdtorganizowania e . - , . L.
Yp - 51 p 4 polors e rozrdzniania pozatechnicznych aspektéw i skutkdéw dziatalnosci
dziatalnosci na rzecz srodowiska spotecznego. L . L . . ) P . .
o . L . . inzynierskiej, w tym jej wptywu na srodowisko, i okreslania zwigzanej z
e inicjowania dziatan na rzecz interesu publicznego. . L . .
‘lenia i dziatani b dsiebi tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje,
L] , . .
myslenia [ dziatania w sposob przedsieblorczy. § e rozwijania pro-aktywnych zachowan przedsiebiorczych oraz
e s ksztattowania kompetencji przysztego przedsiebiorcy
$I 9' e prezentowania $wiadomosci roli spotecznej absolwenta uczelni
a o technicznej, rozumienia potrzeby powszechnie zrozumiatego
o formutowania i przekazywania spoteczernstwu, réznymi srodkami
masowego przekazu, informacji i opinii dotyczgcych osiggniec techniki
i innych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej
Absolwent jest gotéw do: Absolwent jest gotow do:
e odpowiedzialnego petnienia rél zawodowych, w tym: S . . s . . A .
. . . . i e organizowania, wspoétdziatania i pracy w grupie, przyjmujac w niej
5 e przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od s réine role
QI innych, §I o identyfikowania i rozstrzygania prawidtowo dylematéw zwigzanych z
o o dbatosci o dorobek i tradycje zawodu. o Y ) Yg. - P v azany
4 wykonywaniem zawodu inzyniera
[= %

3.3. Efekty uczenia sie dla kwalifikacji obejmujacych kompetencje inzynierskie na poziomie 6. Polskiej ramy
kwalifikacji dla profilu ogélnoakademickiego

W tabeli 3 przedstawiono efekty uczenia sie uwzgledniajgce charakterystyki drugiego stopnia Zintegrowanego Systemu
Kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie 6 Polskiej Ramy Kwalifikacji umozliwiajgcych uzyskanie kompetencji
inzynierskich.

Tab. 3. Efekty uczenia sie uwzgledniajgce charakterystyki drugiego stopnia Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji dla
kwalifikacji na poziomie 6 Polskiej Ramy Kwalifikacji umozliwiajgcych uzyskanie kompetencji inzynierskich

SYMBOL
Charakterystyki drugiego stopnia Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie (ODNIESIENIE DO)
6. Polskiej Ramy Kwalifikacji umozliwiajgcych uzyskanie kompetencji inzynierskich EKU
Wiedza
INZ_WG_MECH Zakres i gtebia — kompletnos¢ perspektywy poznawczej i zaleznosci K1A_W02
Zna i rozumie podstawowe procesy zachodzace w cyklu zycia urzadzen, K1A_W03
S . . K1A_W04
obiektéw i systemdw technicznych K1A W04
K1A_W06
K1A_W07
K1A_W08




K1A_WO09

K1A_W10
K1A_W13
K1A_W17
INZ_WK_MECH Kontekst — uwarunkowania, skutki K1A_W19
Zna i rozumie podstawowe zasady tworzenia i rozwoju réoznych form K1A_W20
indywidualnej przedsigbiorczosci
Umiejetnosci

INZ_UW_MECH Wykorzystanie wiedzy — rozwigzywane problemy i wykonywane zadania K1A_U08
Potrafi planowaé i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym pomiary i KIA U09

symulacje komputerowe, interpretowa¢ uzyskane wyniki i wyciggac -
whioski K1A_U10
K1A_U11

Potrafi przy identyfikacji i formutowaniu specyfikacji zadan inzynierskich
oraz ich rozwigzywaniu: K1A_U13
e wykorzystywac metody analityczne, symulacyjne i eksperymentalne,

e dostrzegac ich aspekty systemowe i pozatechniczne, w tym aspekty
etyczne, K1A_U15
o dokonywac wstepnej oceny ekonomicznej proponowanych rozwigzan

K1A_U14

K1A_U16
i podejmowanych dziatan inzynierskich

K1A_U17

Potrafi dokonywac¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania K1A_U19

istniejgcych rozwigzan technicznych i oceniac te rozwigzania

Potrafi projektowa¢ — zgodnie z zadang specyfikacjg — oraz wykonywa¢é
typowe dla kierunku studiéw proste urzadzenia, obiekty, systemy lub
realizowac procesy, uzywajac odpowiednio dobranych metod, technik,
narzedzi i materiatow.

3.4. Sumaryczny zbidr efektow uczenia sie zgodnych z zintegrowanym systemem kwalifikacji dla kwalifikacji
na poziomie 6. Polskiej ramy kwalifikacji dla profilu ogélnoakademickiego
W tabeli 4 przedstawiono sumaryczny zbiér efektéw uczenia dla zgodnych ze Zintegrowanym Systemem Kwalifikacji dla

kwalifikacji na poziomie 6. Polskiej Ramy Kwalifikacji. Zestawiono w niej kompleksowo efekty wymienione wczesniej
w tabelach 1-3.




Tab. 4. Sumaryczny zbidr efektow uczenia dla zgodnych ze Zintegrowanym Systemem Kwalifikacji dla kwalifikacji na poziomie 6. Polskiej Ramy Kwalifikacji. Zestawiono w niej kompleksowo
efekty wymienione wczesniej w tabelach 1-3.

Nazwa kierunku studiow: Mechatronika

Dziedzina / dyscyplina: Dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / inzynieria mechaniczna

Poziom ksztatcenia (studiow): | stopnia

Profil ksztatcenia: ogélnoakademicki

SYMBOL
SYMBOL EKU KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE (EKU) (ODNIESIENIE EKU DO)
PRK*
WIEDZA
ma wiedze w zakresie matematyki stosowanej, obejmujacy algebre, rachunek rézniczkowy i catkowy analize matematyczng, probabilistyke z P6U_W
K1A_WO01 . S ) . . S
- elementami statystyki, niezbedng rozwigzywania prostych zadan z zakresu mechatroniki i dziedzin pokrewnych P6S_WG
ma wiedze w zakresie teorii sterowania i regulacji, obejmujaca wykorzystanie modeli matematycznych sygnatéw i proceséw ciggtych i
. . . . . . . . . A - P6S_WG
K1A_WO02 dyskretnych, niezbedng do; opisu i analizy algorytmdéw analogowego i cyfrowego przetwarzania sygnatéw pomiarowych i sterujacych, opisu i —
. . . . . . L . . . . L INZ_WG_MECH
analizy dziatania systemow regulacji i sterowania, opisu zagadnien i rozwigzywania prostych zadan z zakresu robotyki i mechatroniki - =
P6U_W
K1A W03 stosuje wiedze z zakresu fizyki do formutowania i opisu zjawisk w przyrodzie i technice, ich oceny za pomoca pomiaréw podstawowych PES TNG
- ielkosci fi h i rozwi ania prostych zagadnien mechatroniki -
wi ci fizycznych i rozwigzywania prostych zagadnier mec iki INZ_WG._MECH
stosuje podstawowg wiedze z zakresu mechaniki technicznej i wytrzymatosci materiatow do rozwigzywania problemoéw technicznych oraz P6S_WG
K1A_W04 . . L. ) . . .
- wykonywania analiz wytrzymatosciowych elementéw maszyn i urzgdzen mechatronicznych INZ_WG_MECH
stosuje podstawowg wiedze z zakresu elektrotechniki i elektroniki do projektowania i analiz elektrycznych uktadéw napedowych oraz uktadow P6S_WG
K1A_W04 . . ) .
- sterowania maszyn i urzagdzen mechatronicznych INZ_WG_MECH
N ) . - . . P6U_W
K1A W06 stosuje wiedze z zakresu informatyki do tworzenia i programowania wbudowanych komputerowych systeméw sieciowych oraz PES VNG
- komputerowego wspomagania rozwigzywania problemow i zadan mechatroniki -
INZ_WG_MECH
stosuje uporzagdkowang, podbudowanga teoretycznie wiedze ogdlng obejmujgca kluczowe zagadnienia z zakresu konstrukcji maszyn oraz PES WG
K1A_W07 grafiki inzynierskiej w zakresie projektowania elementéw maszyn i wykonywania obliczen konstrukcyjnych uktadéw mechanicznych, y
. . . . INZ_WG_MECH
elektronicznych i elektromechanicznych wykorzystywanych w systemach mechatronicznych - =
K1A W08 stosuje uporzagdkowang, podbudowang teoretycznie wiedze ogdlng obejmujgca kluczowe zagadnienia z zakresu opisu, zasad dziatania oraz P6S_WG
- budowy zintegrowanych uktadéw mechaniczno — elektroniczno - informatycznych w urzgdzeniach mechatronicznych INZ_WG_MECH
K1A W09 stosuje szczegotowa wiedze ogdlng obejmujacy zagadnienia z zakresu podstaw miernictwa, zbierania, przetwarzania i akwizycji sygnatéw P6S_WG
- pomiarowych, systeméw pomiarowych w przyktadowych systemach mechatronicznych INZ_WG_MECH
K1A W10 stosuje szczegdtowq wiedze zwigzang z projektowaniem i implementacjg podstawowych uktadéw, algorytmodw i programéw sterowania, P6S_WG
- automatyki, robotyki i napedéw, do systeméw mechatronicznych INZ_WG_MECH
klasyfikuje podstawowg wiedze o trendach rozwojowych z zakresu dziedzin nauki i dyscyplin naukowych, wtasciwych dla studiowanego
K1A_W11 . ) Lo . S - . . ) ; P6S_WG
kierunku studiéw takich jak materiatoznawstwo i inzynieria materiatowa i odnosi jg do zastosowan technicznych
K1A_W12 operuje podstawowg wiedzg o cyklu zycia aparatury pomiarowo diagnostycznej, uktadow automatyki, mikrokontroleréw i innych urzadzen P6S_ WG

informatycznych, oraz systeméw mechatronicznych w trakcie ich projektowania, wytwarzania i eksploatacji




uzywa podstawowe metody, techniki i narzedzia stosowane w pomiarach wielkosci elektrycznych i mechanicznych oraz rejestracji tych P6S_WG
K1A_W13 . - P . . . ; . B .
- sygnatéw wraz z oceng doktadnosci pomiardow i estymacjg sygnatéw pomiarowych w diagnozowaniu systeméw mechatronicznych INZ_ WG_MECH
zna w zakresie podstawowym pakiety oprogramowania, stuzgce do obliczert symbolicznych, macierzowych, numerycznych i symulacyjnych
K1A_W14 oraz stosuje je do obliczen sieci elektrycznych i uktaddw elektronicznych, w problemach mechaniki technicznej i wytrzymatosci materiatow, w P6S_WG
problemach robotyki, sterowania i regulacji
zna podstawowe materiaty techniczne, metody badan ich wtasnosci, techniki, narzedzia i stosowane w technologii wytwarzania w celu
K1A_W15 ksztattowania postaci, struktury i wtasciwosci produktu z zastosowaniem komputerowego wspomagania projektowania materiatéw CAMD i P6S_WG
proceséw technologicznych CAM
zna podstawowe metody projektowania konstrukcji mechanicznych, elektronicznych i elektromechanicznych z zastosowaniem narzedzi i
K1A_W16 . . P6S_WG
- technik komputerowego wspomagania CAD -
K1IA W17 zna i stosuje wybrane pakiety oprogramowania narzedziowego do realizacji standardowego cyklu projektowania oraz uzytkowania systemow P6S_WG
- informatycznych a takze zarzgdzania sieciami komputerowymi informatycznych systeméw wbudowanych w urzadzenia mechatroniczne INZ_WG_MECH
K1A W18 znta\ i stosyj_e_pgdstaquya wiedze niezbedng do rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan PES WK
- dziatalnosci inzynierskiej —
K1A_W19 ma podstawowa wiedze o zasadach organizacji i zarzadzania przedsiebiorstwem P65_WK
- INZ_WK_MECH
. - . . . P6S_WK
K1A_W20 ma podstawowgq wiedze z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i prawa autorskiego, zna zasady korzystania z patentu INZ WIZ MECH
identyfikuje ogdlne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej przedsiebiorczosci takich jak przedsiebiorczos¢ innowacyjna,
K1A_W21 A . s L . - L P6S_WK
- wykorzystujgca wiedze z zakresu dziedzin techniki i dyscyplin naukowych, wiasciwych dla mechatroniki -
UMIEJETNOSCI
K1A UO1 pozyskuje i prezentuje informacje z literatury, baz danych, kart katalogowych, norm oraz innych wtasciwie dobranych Zrédet, takze w jezyku P6U_U
- angielskim P6S_UW
K1A U02 integruje i gromadzi uzyskane informacje, dokonuje ich interpretacji, selekcji i na tej podstawie wycigga wnioski oraz formutuje i uzasadnia P6U_U
- opinie P6S_UW
. L . . N . . . . . . P6U_U
K1A_UO3 buduje relacje i porozumiewa sie przy uzyciu réznych technik w srodowisku zawodowym oraz w innych srodowiskach PES DO
K1A U04 przygotowuje w jezyku polskim dobrze udokumentowane opracowanie problemow z zakresu dziedzin wiedzy i umiejetnosci, wtasciwych dla P6U_U
- mechatroniki oraz streszczenie w jezyku angielskim P6S_UW
K1A U0S przygotowuje i przedstawia w jezyku polskim prezentacje ustng, dotyczacy szczegdtowych zagadnien z zakresu studiowanego kierunku P6U_U
- mechatronika oraz stucha ze zrozumieniem wypowiedzi w jezyku angielskim P6S_UW
- . L P6U_U
K1A_UO06 adaptuje wiedze w procesie samoksztatcenia sie P6S_UU
operuje jezykiem angielskim w zakresie dziedzin nauki i dyscyplin naukowych, wtasciwych dla studiowanego kierunku mechatronika, zgodne z
K1A_U07 L , . . s . L P6S_UK
- wymaganiami okreslonymi dla poziomu B2 europejskiego systemu opisu ksztatcenia jezykowego -
K1A UO8 wybiera wiasciwe techniki informacyjno-komunikacyjne do realizacji zadan typowych dla projektowania i eksploatacji systemow P6S_UW
- mechatronicznych INZ_UW_MECH
K1A UO9 planuje i przeprowadza eksperymenty, w tym pomiary przy uzyciu réznych metod, przyrzadéw i systemdéw pomiarowych, takze obejmujgcych P6S_UW
- techniki cyfrowe, a nastepnie analizuje, interpretuje oraz ocenia poprawnos¢ uzyskanych wynikéw INZ_UW_MECH
K1A U10 planuje i przeprowadza symulacje komputerowe, a nastepnie analizuje oraz interpretuje uzyskane wyniki i formutuje na tej podstawie wnioski P6S_UW
- projektowe, diagnostyczne lub eksploatacyjne systemdw mechatronicznych INZ_UW_MECH
K1A U11 adaptuje metody analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne do formutowania i rozwigzywania zadan projektowych i eksploatacyjnych P6S_UW

mechatroniki

INZ_UW_MECH




uwzglednia aspekty systemowe i pozatechniczne przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich projektowania i eksploatacji

K1A_U12 B . P6S_UO
- systemdw mechatronicznych -
prezentuje przygotowanie niezbedne do pracy oraz zna zasady bezpieczeristwa, ergonomii, organizacji i zarzgdzania zwigzane z réznymi P6S UW
K1A_U13 formami aktywnosci, a szczegdlnie z praca w srodowisku przemystowym lub zwigzanym z eksploatacjg urzadzern mechatronicznych typowych INZ UVJ MECH
dla wybranej specjalnosci - =
K1A Ul4 dokonuje wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan konstrukcyjnych, modernizacyjnych lub eksploatacyjnych systemow P6S_UW
- mechatronicznych INZ_UW_MECH
K1A U15 buduje krytyczng analize funkcjonowania istniejgcych rozwigzan technicznych i informatycznych, uktadéw, urzadzen i systemdédw mechaniczno P6S_UW
- — elektroniczno — informatycznych INZ_UW_MECH
identyfikuje i formutuje specyfikacje prostych zadan inzynierskich o charakterze praktycznym, charakterystycznych dla uktadéw, urzadzen i P6S_UW
K1A_U16 , . ; .
- systemdéw mechaniczno — elektroniczno — informatycznych INZ_UW_MECH
K1A U17 formutuje ocene przydatnosci rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzania prostego zadania inzynierskiego o charakterze P6S_UW
- praktycznym, charakterystycznego dla mechatroniki oraz adaptuje wtasciwg metode i narzedzie w praktycznym zastosowaniu INZ_UW_MECH
projektuje oraz realizuje zgodnie z zadang specyfikacjg, proste urzadzenia, systemy techniczne lub procesy informatyczne, typowe
K1A_U18 S . L. o . P6S_UO
- mechatroniki, uzywajac wtasciwych metod, technik i narzedzi -
K1A U19 wykonuje czytelng, kompletng i jednoznaczng dokumentacje projektows i eksploatacyjng urzgdzenia mechatronicznego oraz dokumentacje P6S_UW
- projektowg i uzytkowa oprogramowania systemu mechatronicznego INZ_UW_MECH
KOMPETENCJE SPOLECZNE
K1A KO1 prezentuje potrzebe uczenia sie przez cate zycie oraz buduje inspiracje procesu uczenia sie innych oséb, a takze potrafi zorganizowac taki PES KK
- proces -
K1A K02 rozréznia pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptyw na srodowisko, i okresla zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ P6U_K
- za podejmowane decyzje P6S_KO
K1A_KO03 organizuje wspétdziatanie i prace w grupie, przyjmujac w niej rézne role P6S_KR
K1A_K04 okresla odpowiednio priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania ::SURT(
. S . . . S P6U_K
K1A_KO05 identyfikuje i rozstrzyga prawidtowo dylematy zwigzane z wykonywaniem zawodu inzyniera PES T(R
. . . . . I P6U_K
K1A_K06 rozwija pro-aktywne zachowania przedsiebiorcze oraz ksztattuje kompetencje przysztego przedsiebiorcy PES KO
prezentuje Swiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, rozumie potrzebe powszechnie zrozumiatego formutowania i
K1A_K07 przekazywania spoteczenstwu, réznymi srodkami masowego przekazu, informacji i opinii dotyczacych osiggniec techniki i innych aspektéw P6S_KO

dziatalnosci inzynierskiej




3.5. Matryca kierunkowych efektéw uczenia w odniesieniu do realizowanych modutéw

W tabeli 5 przedstawiono matryce kierunkowych efektéw uczenia w odniesieniu do realizowanych modutéw.

SYMBOL
EKU

KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Nazwy modutéw

Modut ksztatcenia

ogodlnoakademickiego

Modut metod matematyczno-

fizycznych w technice

Modut automatyki i robotyki z

teoria sterowania

Modut nauki o materiatach

Modut elektrotechniczno-

elektroniczny

Modut mechaniki

Modut technologii
informatycznych
Modut mechatroniki

Modut zarzadzania i
przedsiebiorczosci innowacyjne

Modut specjalnosciowy:
Automatyzacja i Robotyzacja w

Przemysle

Modut specjalnosciowy:

Systemy Monitorowania i

Sterowania

Modut dyplomowania

WIEDZA

K1A_WO1

ma wiedze w zakresie matematyki stosowanej, obejmujaca
algebre, rachunek rézniczkowy i catkowy analize matematyczng,
probabilistyke z elementami statystyki, niezbedna rozwigzywania
prostych zadan z zakresu mechatroniki i dziedzin pokrewnych

K1A_WO02

ma wiedze w zakresie teorii sterowania i regulacji, obejmujaca
wykorzystanie modeli matematycznych sygnatéw i proceséw
ciggtych i dyskretnych, niezbedng do; opisu i analizy algorytmow
analogowego i cyfrowego przetwarzania sygnatéw pomiarowych i
sterujacych, opisu i analizy dziatania systemow regulacji i
sterowania, opisu zagadnien i rozwigzywania prostych zadan z
zakresu robotyki i mechatroniki

K1A_WO3

stosuje wiedze z zakresu fizyki do formutowania i opisu zjawisk w
przyrodzie i technice, ich oceny za pomocg pomiarow
podstawowych wielkosci fizycznych i rozwigzywania prostych
zagadnien mechatroniki

K1A_WO04

stosuje podstawowg wiedze z zakresu mechaniki technicznej i
wytrzymatosci materiatéw do rozwigzywania problemoéw
technicznych oraz wykonywania analiz wytrzymatosciowych
elementdw maszyn i urzgdzen mechatronicznych

K1A_WO5

stosuje podstawowg wiedze z zakresu elektrotechniki i elektroniki
do projektowania i analiz elektrycznych uktadéw napedowych
oraz uktadow sterowania maszyn i urzagdzen mechatronicznych

K1A_WO06

stosuje podstawowg wiedze z zakresu informatyki do tworzenia i
programowania wbudowanych komputerowych systemow
sieciowych oraz komputerowego wspomagania rozwigzywania
problemoéw i zadann mechatroniki




SYMBOL
EKU

KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Nazwy modutow

Modut ksztatcenia
ogolnoakademickiego

Modut metod matematyczno-

fizycznych w technice

Modut automatyki i robotyki z

teorig sterowania

Modut nauki o materiatach

Modut elektrotechniczno-

elektroniczny

Modut mechaniki

Modut technologii
informatycznych
Modut mechatroniki

Modut zarzadzania i
przedsiebiorczosci innowacyjne

Modut specjalnosciowy:
Automatyzacja i Robotyzacja w

Przemysle

Modut specjalnosciowy:
Systemy Monitorowania i

Sterowania

Modut dyplomowania

K1A_WO07

stosuje uporzadkowang, podbudowang teoretycznie wiedze
0gdblng obejmujaca kluczowe zagadnienia z zakresu konstrukcji
maszyn oraz grafiki inzynierskiej w zakresie projektowania
elementéw maszyn i wykonywania obliczen konstrukcyjnych
uktadéw mechanicznych, elektronicznych i elektromechanicznych
wykorzystywanych w systemach mechatronicznych

K1A_WOS

stosuje uporzadkowang, podbudowang teoretycznie wiedze
0gdblng obejmujaca kluczowe zagadnienia z zakresu opisu, zasad
dziatania oraz budowy zintegrowanych uktadéw mechaniczno —
elektroniczno - informatycznych w urzadzeniach
mechatronicznych

K1A_W9

stosuje szczegdtowq wiedze ogdlng obejmujgcy zagadnienia z
zakresu podstaw miernictwa, zbierania, przetwarzania i akwizycji
sygnatoéw pomiarowych, systemow pomiarowych w
przyktadowych systemach mechatronicznych

K1A_W10

stosuje szczegdtowq wiedze zwigzang z projektowaniem i
implementacjg podstawowych uktaddw, algorytméw i programow
sterowania, automatyki, robotyki i napedéw, do systemdéw
mechatronicznych

K1IA W11

klasyfikuje podstawowg wiedze o trendach rozwojowych z zakresu
dziedzin nauki i dyscyplin naukowych, wiasciwych dla
studiowanego kierunku studiow takich jak materiatoznawstwo i
inzynieria materiatowa i odnosi jg do zastosowan technicznych

K1A_W12

operuje podstawowg wiedzg o cyklu zycia aparatury pomiarowo
diagnostycznej, uktadow automatyki, mikrokontroleréw i innych
urzadzen informatycznych, oraz systeméw mechatronicznych w
trakcie ich projektowania, wytwarzania i eksploatac;ji

K1A_W13

uzywa podstawowe metody, techniki i narzedzia stosowane w
pomiarach wielkosci elektrycznych i mechanicznych oraz
rejestracji tych sygnatéw wraz z oceng doktadnosci pomiardw i
estymacja sygnatow pomiarowych w diagnozowaniu systemow
mechatronicznych




SYMBOL
EKU

KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Nazwy modutow

Modut ksztatcenia
ogolnoakademickiego

Modut metod matematyczno-

fizycznych w technice

Modut automatyki i robotyki z

teorig sterowania

Modut nauki o materiatach

Modut elektrotechniczno-

elektroniczny

Modut mechaniki

Modut technologii
informatycznych
Modut mechatroniki

Modut zarzadzania i
przedsiebiorczosci innowacyjne

Modut specjalnosciowy:
Automatyzacja i Robotyzacja w

Przemysle

Modut specjalnosciowy:
Systemy Monitorowania i

Sterowania

Modut dyplomowania

K1A_W14

zna w zakresie podstawowym pakiety oprogramowania, stuzace
do obliczen symbolicznych, macierzowych, numerycznych i
symulacyjnych oraz stosuje je do obliczen sieci elektrycznych i
uktaddw elektronicznych, w problemach mechaniki technicznej i
wytrzymatosci materiatéw, w problemach robotyki, sterowania i
regulacji

K1A_W15

zna podstawowe materiaty techniczne, metody badan ich
wtasnosci, techniki, narzedzia i stosowane w technologii
wytwarzania w celu ksztattowania postaci, struktury i wtasciwosci
produktu z zastosowaniem komputerowego wspomagania
projektowania materiatéw CAMD i proceséw technologicznych
CAM

K1A_W16

zna podstawowe metody projektowania konstrukgcji
mechanicznych, elektronicznych i elektromechanicznych z
zastosowaniem narzedzi i technik komputerowego wspomagania
CAD

K1A_ W17

zna i stosuje wybrane pakiety oprogramowania narzedziowego do
realizacji standardowego cyklu projektowania oraz uzytkowania
systemdw informatycznych a takze zarzadzania sieciami
komputerowymi informatycznych systemdéw wbudowanych w
urzadzenia mechatroniczne

K1A_W18

zna i stosuje podstawowa wiedze niezbedng do rozumienia
spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych
uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej

K1A_W19

ma podstawowg wiedze o zasadach organizacji i zarzadzania
przedsiebiorstwem

K1A_W20

ma podstawowgq wiedze z zakresu ochrony wtasnosci
przemystowej i prawa autorskiego, zna zasady korzystania z
patentu

K1A_W21

identyfikuje ogdlne zasady tworzenia i rozwoju form
indywidualnej przedsiebiorczosci takich jak przedsiebiorczosc
innowacyjna, wykorzystujgca wiedze z zakresu dziedzin techniki i
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dyscyplin naukowych, wtasciwych dla mechatroniki
UMIEJETNOSCI
pozyskuje i prezentuje informacje z literatury, baz danych, kart
K1A_U01 katalogowych, norm oraz innych wtasciwie dobranych Zrédet, X X X X X X X X
takze w jezyku angielskim
integruje i gromadzi uzyskane informacje, dokonuje ich
K1A_U02 interpretacji, selekcji i na tej podstawie wycigga wnioski oraz X X X X X
formutuje i uzasadnia opinie
K1A UO3 buduje relacje i porozumiewa sie przy uzyciu réznych technik w X X X X X X X X
B srodowisku zawodowym oraz w innych srodowiskach
przygotowuje w jezyku polskim dobrze udokumentowane
K1A UO04 opracowanie probleméw z zakresu dziedzin wiedzy i umiejetnosci, X X X X X X X
- wtasciwych dla mechatroniki oraz streszczenie w jezyku
angielskim
przygotowuje i przedstawia w jezyku polskim prezentacje ustna,
K1A UO5 dotyczacy szczegdtowych zagadnien z zakresu studiowanego X X X X X X X
- kierunku mechatronika oraz stucha ze zrozumieniem wypowiedzi
w jezyku angielskim
K1A_U06 adaptuje wiedze w procesie samoksztatcenia sie X X X X X X X X
operuje jezykiem angielskim w zakresie dziedzin nauki i dyscyplin
K1A UO7 naukowych, wtasciwych dla studiowanego kierunku mechatronika, X X X X X X X X
- zgodne z wymaganiami okreslonymi dla poziomu B2
europejskiego systemu opisu ksztatcenia jezykowego
wybiera wiasciwe techniki informacyjno-komunikacyjne do
K1A_U08 realizacji zadan typowych dla projektowania i eksploatacji X X X X X X
systemdéw mechatronicznych
planuje i przeprowadza eksperymenty, w tym pomiary przy uzyciu
K1A U09 réznych metod, przyrzaddw i systemdw pomiarowych, takze X X X X X X
B obejmujgcych techniki cyfrowe, a nastepnie analizuje, interpretuje
oraz ocenia poprawnos¢ uzyskanych wynikow




SYMBOL
EKU

KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Nazwy modutow

Modut ksztatcenia
ogolnoakademickiego

Modut metod matematyczno-

fizycznych w technice

Modut automatyki i robotyki z

teorig sterowania

Modut nauki o materiatach

Modut elektrotechniczno-

elektroniczny

Modut mechaniki

Modut technologii
informatycznych
Modut mechatroniki

Modut zarzadzania i
przedsiebiorczosci innowacyjne

Modut specjalnosciowy:
Automatyzacja i Robotyzacja w

Przemysle

Modut specjalnosciowy:
Systemy Monitorowania i

Sterowania

Modut dyplomowania

K1A_U10

planuje i przeprowadza symulacje komputerowe, a nastepnie
analizuje oraz interpretuje uzyskane wyniki i formutuje na tej
podstawie wnioski projektowe, diagnostyczne lub eksploatacyjne
systemdw mechatronicznych

>

K1A_U11

adaptuje metody analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne
do formutowania i rozwigzywania zadan projektowych i
eksploatacyjnych mechatroniki

K1A_U12

uwzglednia aspekty systemowe i pozatechniczne przy
formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich projektowania
i eksploatacji systemdw mechatronicznych

K1A_U13

prezentuje przygotowanie niezbedne do pracy oraz zna zasady
bezpieczenstwa, ergonomii, organizacji i zarzadzania zwigzane z
réznymi formami aktywnosci, a szczegdlnie z praca w srodowisku
przemystowym lub zwigzanym z eksploatacjg urzadzen
mechatronicznych typowych dla wybranej specjalnosci

K1A_U14

dokonuje wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan
konstrukcyjnych, modernizacyjnych lub eksploatacyjnych
systemdédw mechatronicznych

K1A_U15

buduje krytyczng analize funkcjonowania istniejgcych rozwigzan
technicznych i informatycznych, uktadéw, urzadzen i systeméw
mechaniczno — elektroniczno - informatycznych

K1A_U16

identyfikuje i formutuje specyfikacje prostych zadan inzynierskich
o charakterze praktycznym, charakterystycznych dla uktadéw,
urzadzen i systemoéw mechaniczno — elektroniczno -
informatycznych

K1A_U17

formutuje ocene przydatnosci rutynowych metod i narzedzi
stuzacych do rozwigzania prostego zadania inzynierskiego o
charakterze praktycznym, charakterystycznego dla mechatroniki
oraz adaptuje wiasciwg metode i narzedzie w praktycznym
zastosowaniu

K1A_U18

projektuje oraz realizuje zgodnie z zadang specyfikacjg, proste
urzadzenia, systemy techniczne lub procesy informatyczne,
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Nazwy modutow

Modut ksztatcenia
ogolnoakademickiego

Modut metod matematyczno-

fizycznych w technice

Modut automatyki i robotyki z

teorig sterowania

Modut nauki o materiatach

Modut elektrotechniczno-

elektroniczny

Modut mechaniki

Modut technologii
informatycznych
Modut mechatroniki

Modut zarzadzania i
przedsiebiorczosci innowacyjne

Modut specjalnosciowy:
Automatyzacja i Robotyzacja w

Przemysle

Modut specjalnosciowy:
Systemy Monitorowania i

Sterowania

Modut dyplomowania

typowe mechatroniki, uzywajac wtasciwych metod, technik i
narzedzi

K1A_U19

wykonuje czytelng, kompletna i jednoznaczng dokumentacje
projektowg i eksploatacyjng urzadzenia mechatronicznego oraz
dokumentacje projektowa i uzytkowg oprogramowania systemu
mechatronicznego

KOMPETENCIJE SPOLECZNE

K1A_KO1

prezentuje potrzebe uczenia sie przez cate zycie oraz buduje
inspiracje procesu uczenia sie innych oséb, a takze potrafi
zorganizowac taki proces

K1A_K02

rozréznia pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej wptyw na srodowisko, i okresla zwigzang z
tym odpowiedzialnosé za podejmowane decyzje

K1A_KO3

organizuje wspotdziatanie i prace w grupie, przyjmujgc w niej
rézne role

K1A_KO4

okresla odpowiednio priorytety stuzgce realizacji okreslonego
przez siebie lub innych zadania

K1A_KO5

identyfikuje i rozstrzyga prawidtowo dylematy zwigzane z
wykonywaniem zawodu inzyniera

K1A_KO06

rozwija pro-aktywne zachowania przedsiebiorcze oraz ksztattuje
kompetencje przysztego przedsiebiorcy

K1A_KO7

prezentuje Swiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni
technicznej, rozumie potrzebe powszechnie zrozumiatego
formutowania i przekazywania spoteczenstwu, réznymi srodkami
masowego przekazu, informacji i opinii dotyczacych osiggniec
techniki i innych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej




Macierz efektow uczenia sie dla modutu ksztatcenia w odniesieniu do przedmiotéw, kursow (form zajec), ktore pozwalajg na ich uzyskanie

Modut ksztatcenia ogélnoakademickiego Nazwy zajec
Opis modutu: Modut obejmuje przedmioty ksztatcenia ogdlnego realizowane w formie wyktadéw lub/i ¢wiczen, pozwalajgce na zdobycie 'GBT o
wiedzy humanistycznej i podstawowej medycznej, w tym motoryki cztowieka oraz w odniesieniu do zagadnien technicznych. Kurs jezykowy @ .. 0 § °
ukierunkowany na podniesienie poziomu komunikacji spotecznej studenta. S 2 8°¢c = a
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WIEDZA C C C C
MJ1A_WO1 Ma podstawowg wiedze z zakresu technologii IT. X K1A_w17
MJ1A_W02 Zna zasady przepisy bhp obowigzujgce podczas odpowiednich zaje¢ dydaktycznych. X X K1A_W18
UMIEJETNOSCI
MJ1A_U01 Pozyskuje i prezentuje informacje z literatury, baz danych oraz innych wtasciwie dobranych Zrédet, takze w jezyku angielskim; X X X K1A_uo1
MJ1A_U02 Operuje jezykiem angielskim w mowie i piSmie zgodne z wymaganiami okreslonymi dla poziomu B2 Europejskiego Systemu Opisu X K1A_U07
Ksztatcenia Jezykowego.
MJ1A_UO3 Buduje relacje i porozumiewa sie przy uzyciu réznych technik i technologii informacyjnych, takze w jezyku angielskim, w réznych X X X K1A_UO3
Srodowiskach.
MJ1A_U04 Przygotowuje dobrze udokumentowane opracowania, takze w jezyku angielskim, z zakresu wybranych nauk humanistycznych X X X K1A_U04
powigzanych z technika.
MJ1A_U05 Przygotowuje i przedstawia w jezyku polskim oraz jezyku angielskim prezentacje ustng z zakresu wybranych nauk X X K1A_UO5
humanistycznych powigzanych z technika.
MJ1A_UO6 Adaptuje nowosci wiedzy o technologiach informacyjnych, rozwoju techniki w procesie samoksztatcenia sie. X X K1A_U06
KOMPETENCIJE SPOtECZNE
MJ1A_KO1 Wyjasnia powigzania techniki, w tym jej wptyw na cztowieka i Srodowisko, i ocenia zwigzanga z tym odpowiedzialnos$¢ inzyniera za X K1A_K02
podejmowane decyzje zwigzane z jego dziatalnoscia.
MJ1A_KO02 Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za wiasne dziatania oraz gotowosé podporzagdkowani sie zasadom pracy w zespole i X X K1A_K03
ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania.
MJ1A_KO3 Identyfikuje i rozstrzyga prawidtowo dylematy zwigzane z wykonywaniem zawodu inzyniera, jako kreatora zmian otoczenia X K1A_K05
cztowieka.
Prezentuje swiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, jako kreatora zmian otoczenia cztowieka, rozumie K1A_KO07
MJ1A_KO4 potrzebe powszechnie zrozumiatego formutowania i przekazywania spoteczenstwu, réznymi srodkami masowego przekazu oraz « «
w réznych jezyka, informacji i opinii dotyczgcych osiggniec techniki i innych aspektéw dziatalnosci wtasnej i inzynierskie;j.
PUNKTY ECTS 0 8 3 2
tACZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA MODUtU 13




SPOSOBY WERYFIKACJI EFEKTOW
UCZENIA SIE DLA MODUtU

Wytacznie przedmioty nieegzaminacyjne. Sposoby weryfikacji efektéow uczenia sie (wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych) uzaleznione sg od formy
prowadzonych zaje¢ dydaktycznych (wyktady, ¢wiczenia, laboratoria). W przypadku wyktaddw i ¢wiczen, efekty w zakresie umiejetnosci weryfikowane sg poprzez:
- odpowiedzi na pytania sprawdzajgce sposoéb samodzielnego formutowania opinii i poglagdéw dotyczacych zagadniert omawianych podczas zaje¢,

- ocene umiejetnosci wykorzystania nabytych informacji do rozwigzywania postawionych problemdw.

Efekty w zakresie kompetencji spotecznych weryfikowane sg w kazdym przypadku, poprzez ocene biezgcej aktywnosci i postepowania na zajeciach dydaktycznych,
szczegblnie o charakterze praktycznym (laboratoria), oraz umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole.




Modut metod matematyczno-fizycznych w technice Nazwy zajgc

Opis modutu: Modut gromadzi przedmioty podstawowe (fizyka i matematyka), ktére umozliwig zdobycie wiedzy oraz wyksztatcenie

umiejetnosci niezbednych do wtasciwego zrozumienia tematyki omawianej w ramach przedmiotow sekwencyjnych. o o)
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Ma wiedze w zakresie matematyki stosowanej, obejmujaca algebre, rachunek rézniczkowy i catkowy, analize matematyczng
oraz statystyke, niezbedne do:
1) opisu dziatania kinematycznych i dynamicznych uktadéw mechanicznych takze w odniesieniu do osrodkdw ciggtych, K1A_Wo01

MF1A_W01 1) opisu i analizy dziatania obwodéw elektrycznych, oraz analogowych i cyfrowych uktadéw elektronicznych; X X X X X K1A W02
2) opisu i analizy proceséw dynamicznych dla regulacji i sterowania; -
3) opisu sygnatdw, ich wtasnosci oraz przetwarzania i rozpoznawania;
4) opisu i rozwigzywania prostych zadan z zakresu mechatroniki,

MF1A_W02 | Stosuje swiadomie i celowo pakiety oprogramowania do wspomagania obliczen inzynierskich w zagadnieniach X K1A_W14

matematycznych;

Ma wiedze w zakresie fizyki, obejmujacg mechanike, termodynamike, optyke, elektrycznos¢ i magnetyzm, w tym wiedze
niezbedna do:

ME1A Wo3 | 1) zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach mechatronicznych, X X K1A W03
B 2) zrozumienia zjawisk zachodzacych w materiatach inzynierskich a pozwalajacych ksztattowac i dobierac ich wtasnosci w B
procesie konstruowania;

3) oceny podstawowych wielkosci fizycznych za pomocg pomiaréw.

UMIEJETNOSCI

MF1A_uo1 | Potrafi wskazaciobjasni¢ zastosowanie metod probabilistyki i statystyki do oceny wiarygodnosci eksperymentow i pomiarow X X K1A_UO8
oraz ich planowania;

Wykonuje sprawnie, takze z wykorzystaniem pakietéw do obliczen inzynierskich kalkulacje macierzowe i na liczbach
MF1A UQ02 | zespolonych, rozwigzuje réwnania liniowe o niskiej ztozonosci obliczeniowej, réwnania rézniczkowe liniowe drugiego rzedu, X X X X K1A U1l
- wykonuje i interpretuje operacje rézniczkowo-catkowe na prostych funkcjach odnoszac je do opisu zjawisk fizycznych -
elektrotechniki i mechaniki.

Planuje i przeprowadza eksperymenty, w tym pomiary przy uzyciu réznych metod oraz wspétczesnych standardowych,
cyfrowych i komputerowych przyrzgddw i systeméw pomiarowych, a nastepnie analizuje, interpretuje oraz ocenia
poprawnos¢ uzyskanych wynikdw wykorzystujac programy komputerowe do wspomagania obliczen;

MF1A_U03 X K1A_U09

MF1A_U04 Korzysta z symulacji komputerowych, a nastepnie poréwnuje z wynikami eksperymentu fizycznego, analizuje oraz X K1A_U10
interpretuje uzyskane wyniki.

KOMPETENCIJE SPOtECZNE
MF1A KO1 Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace realizacji podjetego zadania celowego, zaréwno przy dziataniach wtasnych jaki X X X X K1A_K04
B zespotowych.
ME1A K02 Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowani sie zasadom pracy w zespole i X X X X K1A_K03

ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania.
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Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie (wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych) uzaleznione sg od formy prowadzonych zaje¢ dydaktycznych
(wyktady, ¢wiczenia, laboratoria). W przypadku wyktadéw i ¢wiczen, efekty w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg poprzez:

- odpowiedzi na pytania sprawdzajgce: egzamin lub/i kolokwium obejmujgce zadania i zagadnienia teoretyczne omawiane podczas zaje¢,

SPOSOBY WERYFIKACJI EFEKTOW - ocene umiejetnosci wykorzystania nabytych informacji do rozwigzywania postawionych problemdw.

UCZENIA SIE DLA MODUtU Efekty w zakresie kompetencji spotecznych weryfikowane sg w kazdym przypadku, poprzez ocene biezgcej aktywnosci i postepowania na zajeciach
dydaktycznych, szczegdlnie o charakterze praktycznym (laboratoria), oraz umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole.

W przypadku przedmiotdw/kursow, gdzie wyktady potgczone s3 z ¢wiczeniami rachunkowymi lub/i zajeciami laboratoryjnymi, warunkiem dopuszczenia do
egzaminu jest uzyskanie oceny pozytywnej z ¢wiczen lub/i laboratorium. Ocena ta powinna by¢ elementem sktadowym oceny z egzaminu.




Modut nauki o materiatach

Nazwy zajec

Opis modutu: Modut obejmuje przedmioty podstawowe realizowane w formie wyktadéw, laboratoriéw i projektéow, pozwalajace na zdobycie wiedzy 8 S
oraz wyksztatcenie umiejetnosci i postaw w zakresie budowy oraz metod ksztattowania struktury i wtasciwosci materiatéw inzynierskich: metali i ich 2 o
stopow, ceramiki, tworzyw polimerowych i kompozytow. % 5 '._'o’.‘I ; -
SYMBOL kS S%x % vz
EFEKTY UCZENIA SIE Q 2 BB 5 )
EKM 5 3R 2 e
= a sl s
WIEDZA W+L P
MN1A WO1 Ma podstawowa wiedze w zakresie struktury i wtasciwosci oraz metod ksztattowania wtasciwosci materiatow inzynierskich stosowanych w X X K1A_WO05
przemysle elektromaszynowym i elektronicznym niezbedng w procesie projektowania i eksploatacji systemdéw mechatronicznych.
MN1A W02 | Ma wiedze ogdlng o trendach rozwojowych w zakresie ksztattowania struktury i wtasciwosci materiatéw konstrukcyjnych i funkcjonalnych X K1A_W11
w szczegdlnosci stosowanych w systemach mechatronicznych.
MN1A W03 | Ma wiedze ogdlng o podstawowych metodach, technikach i narzedziach stosowanych w inzynierii wytwarzania w celu ksztafttowania X X K1A_W15
postaci, struktury i wtasciwosci produktow.
UMIEJETNOSCI
MN1A UO1 Pozyskuje i wykorzystuje informacje zawarte w katalogach i bazach danych materiatowych w doborze i ocenie przydatnosci materiatéw X X K1A_U01
inzynierskich oraz okresla warunki ich stosowania.
MN1A_U02 | Okresla specyficzne wymagania materiatowe w procesie eksploatacji systemdédw mechatronicznych. X K1A_U02
MN1A_UO03 Adaptuje wiedze w zakresie inzynierii materiatowej w procesie samoksztatcenia sie. X X K1A_U06
MN1A U0o4 | Analizuje materiaty techniczne pod katem ich przydatnosci w mechatronice i elektronice, ocenia materiaty zastosowane w istniejacych X X K1A_U15
konstrukcjach.
MN1A UO5 Dobiera materiaty w procesie projektowania systemow mechatronicznych postugujac sie standardowymi metodami i bazami danych X X K1A_U18
materiatowych.
KOMPETENCIJE SPOLECZNE
MN1A KO1 Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace realizacji podjetego zadania celowego, zaréwno przy dziataniach wtasnych jaki X K1A_K04
zespotowych.
MN1A K02 Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowani sie zasadom pracy w zespole i ponoszenia X X K1A_K03
odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania.
PUNKTY ECTS 4 2
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SPOSOBY WERYFIKACJI EFEKTOW
KSZTALCENIA DLA MODUtU

- ocene umiejetnosci wykorzystania nabytych informacji do rozwigzywania postawionych problemdw.

szczegdlnie o charakterze praktycznym (laboratoria), oraz umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole.

Sposoby weryfikacji efektéw ksztatcenia (wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych) uzaleznione sg od formy prowadzonych zaje¢ dydaktycznych (wyktady,
¢wiczenia, laboratoria). W przypadku wyktadow, efekty w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg poprzez:
- odpowiedzi na pytania sprawdzajace: egzamin lub/i kolokwium obejmujace zadania i zagadnienia teoretyczne omawiane podczas zajeé,

Efekty w zakresie kompetencji spotecznych weryfikowane sg w kazdym przypadku, poprzez ocene biezgcej aktywnosci i postepowania na zajeciach dydaktycznych,




Modut elektroniczno-elektrotechniczny

Nazwy zajec

Opis modutu: Modut gromadzi przedmioty podstawowe i kierunkowe, realizowane w formie wyktadow,
¢wiczen oraz laboratoriow, pozwalajace na zdobycie wiedzy oraz wyksztatcenie umiejetnosci i postaw w
zakresie: elektrotechniki, elektroniki, elektrotechniki oraz przetwarzania réznego typu sygnatéw. Nabyte

2 > $ _
2 TE é ) g %
informacje i umiejetnosci stanowi¢ powinny podstawe do studiowania kolejnych przedmiotéw/kurséw, 2 ‘g g0 'g > 2 1o £ _ o)
m.in. z zakresu mechatroniki, automatyki i robotyki. 3 S .g £ % g E g = = E
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WIEDZA P W+C W+C W-+C W+C | W+C L L
Ma uporzadkowang wiedze z zakresu elektrotechniki i elektroniki do projektowania i analiz
MEIA_WO01 elektrycznych uktadéw napedowych oraz uktadéw sterowania maszyn i urzadzen X X X K1A_WO08
mechatronicznych; X
Zna w zakresie podstawowym pakiety oprogramowania, stuzgce do obliczen symbolicznych,
MEIA_W02 macierzowych, numerycznych i symulacyjnych oraz stosuje je do obliczenr sieci elektrycznych X X X X K1A_W14
i uktaddw elektronicznych; X X
UMIEJETNOSCI
Adaptuje wiedze o sygnatach, systemach i sterowaniu do zadan eksploatacyjnych uktadow X
ME1A_UO1 mechatronicznych, a w szczegdlnosci ich komponentéw elektrotechnicznych i X X X K1A_U02
elektronicznych; X X
Operuje w jezyku angielskim podstawowg terminologig w zakresie sygnatow, uktadéw
ME1A_U02 elektronicznych analogowych i cyfrowych zgodne z wymaganiami okreslonymi dla poziomu X X X K1A_U07
B2 Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego.
Wybiera wiasciwe $rodowiska programistyczne, symulatory oraz narzedzia X
komputerowego wspomagania do obliczania sieci elektrycznych przemystowych, systeméw
ME1A_UO3 elektromaszynowych, napeddéw elektrycznych, analogowych i cyfrowych uktadéw X X X X K1A_U08
elektronicznych, oraz prostych systeméw przetwarzania sygnatéw (filtrow pasywnych i X X
aktywnych);
X
Planuje i przeprowadza eksperymenty, w tym pomiary wielkosci elektrycznych istotnych w
ME1A_U04 systemach elektromaszynowych przy uzyciu standardowych cyfrowych i komputerowych X K1A_U09
przyrzadéw pomiarowych a nastepnie analizuje, interpretuje wyniki; X
Planuje i przeprowadza symulacje komputerowe, systemoéw elektromaszynowych, uktadéw X
ME1A Uo0s | cyfrowych i uktadéw elektronicznych, a nastepnie analizuje oraz ocenia przydatnos¢ X X K1A U10
uzyskanych wynikow; X X X




ME1A_U06

Ocenia przydatnos¢ i uzywa rutynowych metod i narzedzi komputerowych stuzacych do X
obliczen sieci elektrycznych i urzadzen elektromechanicznych i uktadéw elektronicznych oraz X
do programowania uktadéw logicznych i mikrokontrolerow;

K1A_U17

ME1A_U07

Projektuje proste podzespoty elektryczne, elektromechaniczne, programuje uktady cyfrowe i X
mikrokontrolery uzywajgc metod, technik i narzedzi symulacji komputerowego
wspomagania obliczen, projektuje ptyty montazowe i prowadzi montaz elementow,
uruchamia proste urzadzenia elektroniczne

K1A_U18

ME1A_U08

Wykonuje czytelng, kompletng i jednoznaczng dokumentacje prostych podzespotéw X
elektrycznych, elektromechanicznych, programowanych uktadéw cyfrowych i
mikrokontrolerow, ptyt montazowych

K1A_U19

ME1A_U09

Identyfikuje i specyfikuje proste zadania w zakresie: X
1) obliczen sieci elektrycznych pasywnych pradu przemiennego,

) doboru elementéw napedu elektrycznego,

) doboru uktadow elektronicznych, X X X X
) programowania uktadow logicznych, kombinacyjnych i sekwencyjnych,
)
)

u b WN

doboru i niskopoziomowego programowania mikrokontroleréw;
eksploatacji i diagnozowania podzespotéw elektronicznych i elektromechanicznych
urzadzen mechatronicznych

[2))

K1A_U16

KOMPETENCJE SPOLECZNE

MA1A_KO01

Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji podjetego zadania celowego, X X X X X
zaréwno przy dziataniach wiasnych jaki zespotowych.

K1A_KO04

MA1A_K02

Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowani sie X X X X
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialno$ci za wspdlnie realizowane zadania .

K1A_KO3

PUNKTY ECTS 2 3 2 4 3
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SPOSOBY WERYFIKACII
EFEKTOW UCZENIA SIE
DLA MODULU

laboratoria). W przypadku wyktaddw i ¢wiczen, efekty w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg poprzez:
- ocene umiejetnosci wykorzystania nabytych informacji do rozwigzywania postawionych problemoéw.
szczegOlnie o charakterze praktycznym (laboratoria), oraz umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole.

uzyskanie oceny pozytywnej z ¢wiczen lub/i laboratorium. Ocena ta powinna by¢ elementem sktadowym oceny z egzaminu.

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie (wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych) uzaleznione sg od formy prowadzonych zaje¢ dydaktycznych (wyktady, éwiczenia,
- odpowiedzi na pytania sprawdzajace: egzamin lub/i kolokwium obejmujgce zadania i zagadnienia teoretyczne omawiane podczas zaje¢,
Efekty w zakresie kompetencji spotecznych weryfikowane sg w kazdym przypadku, poprzez ocene biezgcej aktywnosci i postepowania na zajeciach dydaktycznych,

W przypadku przedmiotéw/kurséw, gdzie wyktady potgczone sg z ¢wiczeniami rachunkowymi lub/i zajeciami laboratoryjnymi, warunkiem dopuszczenia do egzaminu jest




Modut mechaniki

Nazwy zajec

Opis modutu: Modut obejmuje przedmioty kierunkowe, realizowane w formie wyktadéw, cEwiczen,
laboratoridw i zajec¢ projektowych, pozwalajgce na zdobycie wiedzy oraz wyksztatcenie umiejetnosci i postaw

: ~
w zakresie: mechaniki, wytrzymatosci materiatéw, technologii wytwarzania, grafiki inzynierskiej i konstrukcji 2 _ :g " § 8
maszyn, pneumatyki. © 5 g ] 'g. g g p 5' =
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WIEDZA W4C
Ma uporzadkowang i podbudowana teoretycznie wiedze z zakresu mechaniki technicznej i K1A_WO07
wytrzymatosci materiatéw obejmujaca analize statyczna, elementy teorii stanu naprezenia i K1A W04
odksztatcenia, podstawy teorii drgan, elementy teorii maszyn i mechanizmoéw, pneumatyke -
MT1A WO1 niezbedne do:
— . . . - L . . . . X X X X X
1) opisu kinematyki i dynamiki mechanizméw w procesie projektowania systemow
mechatronicznych,
2) analiz wytrzymatosciowych elementéw maszyn w procesie projektowania zespotow
mechanicznych i elektromechanicznych ztozonych systemoéw technicznych;
K1A_W14
MT1A_WO02 Stosuje swiadomie i celowo pakiety oprogramowania do wspomagania obliczen inzynierskich w X -
problemach mechaniki technicznej i wytrzymatosci materiatow; K1A_W16
Stosuje uporzadkowang, podbudowang teoretycznie wiedze ogdlng obejmujgca kluczowe K1A_WO07
MT1A W03 zagadnienia z zakresu konstrukcji maszyn oraz grafiki inzynierskiej w zakresie projektowania X X K1A WOS
- konstrukcji mechanicznych i elektromechanicznych oraz wykonywania prostych obliczen -
standardowych konstrukc;ji;
Uzywa podstawowe metody, techniki i narzedzia stosowane przy rozwigzywaniu prostych zadan K1A_W16
MT1A_W04 inzynierskich w zakresie konstrukcji mechanicznych i elektromechanicznych z zastosowaniem X
komputerowego wspomagania CAD;
Stosuje szczegdtowa wiedze zwigzang z projektowaniem i implementacjg podstawowych K1A_W10
MT1A_WO05 uktaddéw sterowania, automatyki, robotyki i napedoéw, przy konstruowaniu i eksploatacji X
systeméw mechatronicznych;
Lo . P " . . . K1A_ W12
MT1A WO06 Operuje wiedzg o niezawodnosci i regutach eksploatacji urzgdzen mechanicznych i -
a elektromechanicznych z uwzglednieniem prewencji i diagnostyki;
UMIEJETNOSCI
MT1A_UO1 Opisuje przebieg wykonanych analiz w zakresie statyki, kinematyki, dynamiki i obliczen X X X X K1A_U03

wytrzymatosciowych, w sposdéb jednoznaczny i zrozumiaty w srodowisku zawodowym




inzynierow mechanikéw zgodnie z obowigzujgcymi normami;

MT1A_U02

Przygotowuje dobrze dokumentowane opracowanie z zakresu mechaniki technicznej i
wytrzymatosci materiatéw, pneumatyki inzynierskiej zaréwno w jezyku polskim jak i angielskim,

K1A_U04

MT1A_UO3

Operuje w jezyku angielskim podstawowg terminologig w zakresie mechaniki technicznej
zgodnie z wymaganiami okreslonymi dla poziomu B2 Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia
Jezykowego.

K1A_U07

MT1A_U0O4

Pozyskuje i wykorzystuje informacje, takze w jezyku angielskim; zawarte w normach, katalogach
elementdw i podzespotéw mechanicznych, elektromechanicznych, programach do
wspomagania projektowania oraz w innych wtasciwie dobranych zrédtach

K1A_UO1

MT1A_UO5

W sposdb zrozumiaty i jednoznaczny opisuje przebieg procedur obliczeniowych projektowania,
specyfikuje czesci i podzespoty oraz potrafi zaplanowa¢ modernizacje urzadzen
mechatronicznych;

K1A_U03

MT1A_U06

Przygotowuje w jezyku polskim i angielskim dokumentacje projektowg, stosuje procedury
wprowadzania zmian;

K1A_U04

MT1A_UO7

Przygotowuje i przedstawia w jezyku polskim i angielskim prezentacje ustng, projektu
konstrukcyjnego lub eksploatacyjnego;

K1A_UO5

MT1A_UO8

Adaptuje wiedze w zakresie technik obliczeniowych, grafiki inzynierskiej oraz projektowania
konstrukcji w tym metodologii CAD w procesie samoksztatcenia sie.

K1A_U06

MT1A_U09

Identyfikuje i specyfikuje proste inzynierskie zadania obliczeniowe w zakresie analizy statycznej
belek, stupow i kratownic, obliczen kinematycznych, dynamicznych mechanizmow, oraz obliczen
kinematycznych i dynamicznych urzadzen przeptywowych ;

K1A_U16

MT1A_U10

Postuguje sie réznymi metodami i komputerowymi narzedziami stuzgcymi do obliczen
wytrzymatosci, kinematyki i dynamiki oraz adaptuje wtasciwg metode i narzedzie w
praktycznym zastosowaniu;

K1A_U17

MT1A_U11

Buduje krytyczng analize funkcjonowania istniejacych rozwigzan technicznych, urzadzen
mechanicznych wykorzystywanych w mechatronice

K1A_U15

MT1A_U12

Identyfikuje i specyfikuje proste zadania konstrukcyjne i eksploatacyjne o charakterze
praktycznym, charakterystyczne dla uzytkowania i napraw podzespotéw mechanicznych
urzgdzen mechatronicznych;

K1A_U16

MT1A_U13

Dobiera rutynowe metody i narzedzia do prostego zadania projektowego lub eksploatacyjnego
o charakterze praktycznym, dotyczacego mechanicznych komponentéw urzadzenia
mechatronicznego;

K1A_U17

MT1A_U14

Projektuje oraz realizuje zgodnie z zadang specyfikacjg, proste komponenty mechaniczne
urzgdzenia mechatronicznego, uzywajac wtasciwych metod, technik i narzedzi,

K1A_U18

MT1A_U15

Wykonuje czytelng, kompletng i jednoznaczng dokumentacje techniczng, nanosi poprawki w
dokumentacji projektowanego komponentu mechanicznego urzagdzenia mechatronicznego

K1A_U19

KOMPETENCJE SPOLECZNE

MT1A_KO1

Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji podjetego zadania celowego, zaréwno
przy dziataniach wtasnych jaki zespotowych.

K1A_K04

MT1A_K02

Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wiasng oraz gotowos¢ podporzagdkowani sie
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania .

K1A_KO3

PUNKTY ECTS

£ACZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA MODUtU

26




SPOSOBY WERYFIKACJI EFEKTOW
UCZENIA SIE DLA MODUtU

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie (wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych) uzaleznione sg od formy prowadzonych zaje¢ dydaktycznych (wyktady,
¢wiczenia, laboratoria). W przypadku wyktadow i ¢wiczen, efekty w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg poprzez:

- odpowiedzi na pytania sprawdzajgce: egzamin lub/i kolokwium obejmujgce zadania i zagadnienia teoretyczne omawiane podczas zaje¢,

- ocene umiejetnosci wykorzystania nabytych informacji do rozwigzywania postawionych problemow.

Efekty w zakresie kompetencji spotecznych weryfikowane s3 w kazdym przypadku, poprzez ocene biezacej aktywnosci i postepowania na zajeciach
dydaktycznych, szczegdlnie o charakterze praktycznym (laboratoria), oraz umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole.

W przypadku przedmiotéw/kurséw, gdzie wyktady potaczone sg z ¢wiczeniami rachunkowymi lub/i zajeciami laboratoryjnymi, warunkiem dopuszczenia do
egzaminu jest uzyskanie oceny pozytywnej z ¢wiczen lub/i laboratorium. Ocena ta powinna by¢ elementem sktadowym oceny z egzaminu.




Modut mechatroniki

Nazwy zajec

Opis modutu: Modut gromadzi przedmioty kierunkowe, realizowane w formie wykfaddw,

¢wiczen, laboratoriow oraz projektéw, pozwalajagce na zdobycie wiedzy oraz wyksztatcenie x ‘g
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WIEDZA W+C | W+C | W+C W L W W+C W+C P
Stosuje uporzadkowang, podbudowang teoretycznie wiedze ogdlng obejmujaca
MM1A_ W01 | kluczowe zagadnienia z zakresu modelowania i optymalizacji podstawowych, X X K1A_WO08
zintegrowanych systeméw mechaniczno — elektroniczno - informatycznych X X X
stosowanych w urzadzeniach mechatronicznych;
Stosuje szczegdtowa wiedze zwigzang z projektowaniem i implementacjg prostych
MM1A_WO02 | Systemow pomiarowych przy konstruowaniu i eksploatacji systemow X X K1A_W10
mechatronicznych; rozpoznaje przeznaczenie i funkcje elementéw sktadowych i X X
wykorzystuje te wiedze w procesie zespotowego projektowania
X
Operuje podstawowg wiedzg o niezawodnosci i cyklu zycia, zintegrowanych
MM1A_W03 systemdéw mechaniczno — elektroniczno - informatycznych i wykorzystuje zdobyta X X « K1A_W12
wiedze w projektowaniu i eksploatacji
MM1A_WO04 Klasyfikuje podstawowa wiedze o trendach rozwojowych wiasciwych dla X X X X X K1A_ W11
mechatroniki
X
Wykorzystuje w zakresie podstawowym komputerowe pakiety obliczeniowo- X
MM1A_W05 symulacyjne przy rozwigzywaniu prostych zadan dotyczacych funkcjonowania X K1A_W14
uktadéw mechatronicznych;
L L . . . . . K1A_W15
MM1A_WO06 Stosuje Swiadomie i celowo pakiety oprogramowania do wspomagania obliczen X X
inzynierskich w podstawowych problemach mechatronicznych. K1A_W16
Stosuje uporzadkowana wiedze ogélng obejmujaca kluczowe zagadnienia z X X K1A_wo8
MMI1A_WO07 | sakresu podstaw metrologii, zbierania, przetwarzania i akwizycji sygnatow X K1A_WO09

pomiarowych oraz strukture i organizacje czujnikéw inteligentnych i systemoéw




pomiarowych w przyktadowych systemach mechatronicznych;

MM1A_WO08

Uzywa podstawowe metody, w tym komputerowe, techniki i narzedzia stosowane
w pomiarach wielkosci geometrycznych, elektrycznych i nieelektrycznych oraz
mechanicznych, potrafi rejestrowac sygnaty pomiarowe wraz z estymacja btedu
pomiarowego i oceng poprawnosci uzyskanych wynikéw pomiaréw w
diagnozowaniu systemow mechatronicznych;

K1A_W13

UMIEJETNOSCI

MM1A_U01

Selekcjonuje i pozyskuje informacje w jezyku polskim i angielskim o nowych
technikach i technologiach w eksploatacji systeméw mechatronicznych w obrebie
inzynierskiej specjalnosci zawodowej

K1A_U01

MM1A_U02

Gromadezi i integruje informacje uzyskane z réznych dziedzin, dokonuje ich
interpretacji, selekc;ji i na tej podstawie wycigga wnioski umozliwiajace
opracowanie koncepcji urzgdzen mechatronicznych

K1A_U02

MM1A_U03

Pracuje w zespole interdyscyplinarnym, komunikuje sie skutecznie z inzynierami
specjalistami mechaniki, budowy maszyn, elektrotechniki, elektroniki i
automatyki;

K1A_UO3

MM1A_U04

Przygotowuje w jezyku polskim oraz jezyku angielskim dobrze udokumentowane
opracowanie projektu wiasnego z zakresu systemow mechatronicznych

K1A_U04

MM1A_U05

Rozumie i wykorzystuje informacje zawarte w nowosciach literatury fachowe;j z
zakresu przetwarzania sygnatéw i modelowania systemow, w programach do
wspomagania obliczen inzynierskich oraz innych wtasciwie dobranych Zrédtach,
takze w jezyku angielskim, w stopniu pozwalajagcym na rozwigzywanie nowych
zadan inzynierskich i stosowanie nowych algorytméw i technik przetwarzania;

K1A_UO6

MM1A_U06

Przygotowuje i przedstawia w jezyku polskim i angielskim prezentacje ustne,
dotyczace niektérych szczegétowych problemdéw zwigzanych z réznorodnymi
systemami pomiarowymi

K1A_U05

MM1A_U07

Adaptuje metody analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne do
projektowania, eksploatacji i modernizacji zintegrowanych uktadéw mechaniczno-
elektroniczno-informatycznych

K1A_U11

MM1A_U08

Uwzglednia aspekty ekonomiczne, i pozatechniczne urzadzen mechatronicznych
ich uzytkowania, obstugiwania i regeneracji.

K1A_U12

MM1A_U09

Wybiera wtasciwe techniki i metody do realizacji zadan typowych dla praktyki
sterowania takich jak, wybdr struktury systemu, urzgdzen pomiarowych i
wykonawczych

K1A_U08

MM1A_U10

Planuje i przeprowadza symulacje komputerowe obiektéw i sterowania,
interpretuje wyniki symulacji, poréwnuje z wynikami pomiaréw i obserwacji,
ocenia istotnos¢ wynikow dla projektowania;

K1A_U10

MM1A_U11

Uwzglednia aspekty systemowe, ekonomiczne i uzytkowe przy formutowaniu
kryteriow, wymagan i zadan sterowania.

K1A_U12

MM1A_U12

Adaptuje metody analityczne, symulacyjne, eksperymentalne oraz ocenia
istotnosc¢ diagnostyczng i przydatnos¢ konstrukcyjng wynikow;

K1A_U11




MM1A U13 | Wybiera wtasciwe techniki informacyjno-komunikacyjne do gromadzenia, K1A_U08
B przetwarzania akwizycji i archiwizacji zadan pomiarowych;
Planuje i przeprowadza pomiary przy uzyciu réznych metod, przyrzadow i K1A_UO09
systemdw pomiarowych, takze obejmujacych cyfrowe i komputerowe systemy
MM1A_Ul4 pomiarowe, a nastepnie analizuje, interpretuje oraz ocenia poprawnos¢ X X
uzyskanych wynikow.
MM1A U15 | Adaptuje metody analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne do X K1A_U11
B formutowania i rozwigzywania zadan pomiarowych-
MM1A_U16 Analizuje funkcjonowanie istniejgcych urzadzen mechatronicznych typowych dla X X K1A_U15
specjalnosci,
MM1A U17 | Rozpoznaje sktadowe funkcjonalne prostych systemdéw mechatronicznych oraz X K1A_U1l6
B ich role, okresla ich praktyczne zastosowania
MM1A U18 | Formutuje procedury diagnostyczne i lokalizacji uszkodzeri w systemach K1A_U17
B mechatronicznych,
Projektuje proste sktadowe przyktadowego urzadzenia mechatronicznego oraz X K1A_U18
MMIA_U1S | \yspétdziata w zespole projektowym prototypujacym catoéé urzadzenia X X X
mechatronicznego;
MM1A U20 | Wykonuje czytelng, kompletna i jednoznaczng dokumentacje wykonawczg i K1A_U19
- eksploatacyjng urzagdzenia mechatronicznego
MM1A U21 | Poréwnujeiocenia przydatnos¢ réznych technik pomiarowych, wielkosci K1A_U15
nieelektrycznych i eklektycznych,
MM1A_U22 Tworzy proste systemy pomiarowe i monitorujgce przy zastosowaniu wtasciwie X X K1A_U18
dobranego oprogramowania w komputerowych systemach diagnostycznych,
K1A_U19
MM1A U23 | Wykonuje czytelng, kompletng i jednoznaczng dokumentacje pomiarowo-
diagnostyczng systemu mechatronicznego
KOMPETENCJE SPOLECZNE
MM1A_KO01 Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji podjetego zadania X X X X X X K1A_K04
celowego, zaréwno przy dziataniach wtasnych jaki zespotowych.
Ma swiadomos¢ odpowiedzialnos$ci za prace wtasng oraz gotowosé X K1A_K03
MM1A_K02 podporzgdkowani sie zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za X X X X
wspdlnie realizowane zadania .
PUNKTY ECTS 2 3 4 3 2 2 3 3 2 2
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Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie (wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych) uzaleznione sg od formy prowadzonych zaje¢ dydaktycznych (wyktady,
¢wiczenia, laboratoria, projekt). W przypadku wyktadow i éwiczen i konwersatorium, efekty w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg poprzez: odpowiedzi na
SPOSOBY pytania sprawdzajgce: egzamin lub/i kolokwium obejr,nujqce zadania i zagad{nienia teoretyczne omawiane podczas zaje¢, ocene urlniejetnoéci wykorzystania nabytych
WERYFIKACI informacji do rozwigzywania postawionych probleméw. W przypadku zaje¢ projektowych efekty w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg poprzez ocene

EFEKTOW UCZENIA
SIE DLA MODULU

stopnia realizacji projektu na poszczegdlnych etapach jego realizacji. Ocena konicowa uzalezniona jest od wyniku ostatecznego projektu (projekt zrealizowany w
catosci, czesciowo lub niezrealizowany). Efekty w zakresie kompetencji spotecznych weryfikowane sg w kazdym przypadku, poprzez ocene biezacej aktywnosci i
postepowania na zajeciach dydaktycznych, szczegdlnie o charakterze praktycznym (laboratoria), oraz umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole. W przypadku
przedmiotéw/kurséw, gdzie wyktady potgczone sg z ¢wiczeniami rachunkowymi lub/i zajeciami laboratoryjnymi, warunkiem dopuszczenia do egzaminu jest uzyskanie
oceny pozytywnej z ¢wiczen lub/i laboratorium. Ocena ta powinna by¢ elementem sktadowym oceny z egzaminu.




Modut technologii informatycznych

Nazwy zajec

Opis modutu: Modut gromadzi przedmioty kierunkowe i obieralne (specjalistyczne),
realizowane w formie wyktadéw, ¢éwiczen oraz laboratoridw, pozwalajace na zdobycie wiedzy
oraz wyksztatcenie umiejetnosci i postaw w zakresie: jezykdw programowania, w tym
programowania obiektowego, baz danych oraz programowania sterownikow, grafiki
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Wykorzystuje szczegdétowa wiedze w zakresie architektury i oprogramowania K1A_W10
systemdw mikroprocesorowych (jezyki wysokiego i niskiego poziomu) oraz
MI1A_WO01 architektury komputeréw i komputerowych systemdw sieciowych, rozproszonych i
mobilnych w szczegdlnosci ich warstwy sprzetowej, do syntezy wbudowanych
systemdéw komputerowych w urzadzeniach mechatronicznych;
Ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie: cyfrowego K1A_WO07
MI1A_ W02 przetwarzama.sygnaiow, w ty.m sygnafrow dzwleku i obrazu oraz 'zpa m.etod\./'graflkl K1A_ W08
komputerowej, rozpoznawania obrazéw, takze metody sztucznej inteligencji;
K1A_WO09
stosuje do programowania wbudowanych systeméw komputerowych w K1A_WO06
MI1A W03 | urzadzeniach mechatronicznych podstawowe metody i techniki programowania
B strukturalnego i obiektowego dla sieci informatycznych oraz programowania X
systemdw zarzadzania relacyjnymi bazami danych i sterownikéw przemystowych;
Wykorzystuje wiedze z zakresu informatyki, komputerowych systemoéw sieciowych, K1A_W15
MILA W04 metod |Itechn|k symu!acu oraz wirtualnego prototypowania do projektowania KIA W16
- systemoéw mechatronicznych; -
K1IA_W17
MI1A Wos | Operuje, w toku projektowania i eksploatacji, podstawowa wiedzg o wdrazaniu, K1A_W12
B niezawodnosci i cyklu zycia oprogramowania;
UMIEJETNOSCI
Pozyskuje samodzielnie, takze w jezyku angielskim informacje o nowych systemach K1A_U10
MI1A_UO1 operacyjnych, bazach danych, technologiach tworzenia i wdrazania X
oprogramowania wspomagajacego, wirtualnego prototypowania systemow
mechatronicznych i w procesie doskonalenia zawodowego,
MI1A_U02 Buduje schematy i algorytmy programowania w sposob zrozumiaty i jednoznaczny X K1A_UO3

w Srodowisku zawodowym inzynieréw informatyki;




MI1A_U03 | Przygotowuje w jezyku polskim i jezyku angielskim opis do tworzonego X X X X x X K1A_U04
oprogramowania i jego instrukcje uzytkowe,

MI1A Uo4 | Przygotowuje i przedstawia w jezyku polskim i angielskim prezentacje ustna, X X X X K1A_UO05
B dotyczacy wybranych probleméw sprzetu komputerowego i oprogramowania,

Operuje w jezyku angielskim terminologig w zakresie sprzetu informatycznego, K1A_U07
MI1A_U05 oprogramowania i systemow operacyjnych zgodnie z wymaganiami okreslonymi dla
poziomu B2 Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego.

Analizuje istniejgce urzadzenia mechatroniczne, wyodrebnia funkcjonalnosci K1A_U15
MIIA_UO6 | realizowane technikami informatycznymi; rozpoznaje architekture systeméw X X X
wbudowanych, rozproszonych i mobilnych;

Specyfikuje proste zadania programowe, w tym zadania graficzne i cyfrowego K1A_U1l6
MI1A U07 | przetwarzania i rozpoznawania obrazéw, dobiera standardowe techniki X X X
programowania urzagdzen mechatronicznych, w tym takze metody sztucznej
inteligencji i algorytmy ewolucyjne;

Analizuje, interpretuje oraz ocenia dziatanie systemu informatycznego; stosuje K1A_U17
rutynowe metody i narzedzia programowania prostych funkcji urzadzenia
MI1A_UO8 | mechatronicznego: programowania strukturalnego, obiektowego, relacyjnych baz X X X X X
danych, sterownikéw programowalnych oraz adaptuje wiasciwg metode i narzedzie
w praktycznym zastosowaniu;

MI1A_UO09 | Projektuje oprogramowanie i ocenia stopien realizacji zatozen projektowych X X K1A_U18

MI1A_U10 Wykonuje czytelng, kompletng i jednoznaczng dokumentacje techniczng i uzytkowa X X K1A_U19
oprogramowania systemu mechatronicznego;

KOMPETENCIE SPOLECZNE

MI1A Ko1 | Potrafi odpowiednio okreéli¢ priorytety stuzace realizacji podjetego zadania X X X X X X K1A_K04
- celowego, zaréwno przy dziataniach wtasnych jaki zespotowych.

Ma swiadomos¢ odpowiedzialnos$ci za prace wtasng oraz gotowosé X X K1A_K03
MI1A_KO2 podporzadkowani sie zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za
wspdlnie realizowane zadania .
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Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie (wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych) uzaleznione sg od formy prowadzonych zajeé¢ dydaktycznych (wyktady, ¢wiczenia,
laboratoria, projekt). W przypadku wyktadow i ¢wiczen i konwersatorium, efekty w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg poprzez:

- odpowiedzi na pytania sprawdzajace: egzamin lub/i kolokwium obejmujace zadania i zagadnienia teoretyczne omawiane podczas zaje¢,

- ocene umiejetnosci wykorzystania nabytych informacji do rozwigzywania postawionych probleméw.

W przypadku zajeé projektowych efekty w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg poprzez ocene stopnia realizacji projektu na poszczegdlnych etapach jego realizacji. Ocena
koricowa uzalezniona jest od wyniku ostatecznego projektu (projekt zrealizowany w catosci, czeSciowo lub niezrealizowany).

Efekty w zakresie kompetencji spotecznych weryfikowane sg w kazdym przypadku, poprzez ocene biezgcej aktywnosci i postepowania na zajeciach dydaktycznych, szczegdlnie o
charakterze praktycznym (laboratoria), oraz umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole.

W przypadku przedmiotow/kursow, gdzie wyktady potgczone s3 z ¢wiczeniami rachunkowymi lub/i zajeciami laboratoryjnymi, warunkiem dopuszczenia do egzaminu jest uzyskanie
oceny pozytywnej z ¢wiczen lub/i laboratorium. Ocena ta powinna by¢ elementem sktadowym oceny z egzaminu

SPOSOBY WERYFIKACJI
EFEKTOW UCZENIA SIE DLA
MODUtU




Modut zarzgdzania i przedsiebiorczosci innowacyjne;j

Nazwy zajec

Opis modutu: Modut obejmuje przedmioty ksztatcenia ogdlnego (przedmioty kierunkowe), realizowane w formie wyktadéw, pozwalajace na zdobycie
wiedzy na temat zarzadzania i organizacji produkcji w przedsiebiorstwie oraz przedsiebiorczosci innowacyjnej, a takze na wyksztatcenie umiejetnosci i D
kompetencji spotecznych oczekiwanych od absolwenta uczelni wyzszej. Z
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Ma podstawowg wiedze niezbedng do rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych, sSrodowiskowych i innych pozatechnicznych K1A_W17
MS1A_W01 uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej; zna podstawowe zasady ergonomii, bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle w X
trakcie eksploatacji urzadzen mechatronicznych;
MS1A_W02 Operuje podstawowg wiedzg dotyczaca zarzagdzania przedsiebiorstwem, zarzadzania jakosScig i prowadzeniem dziatalnosci gospodarczej; X K1A_W18
MS1A WO3 Ocenia i interpretuje podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i prawa autorskiego i potrafi korzystac z X K1A_W19
B zasobdéw informacji patentowej;
MS1A W04 Wykorzystujgc wiedze techniczng; identyfikuje i definiuje podstawowe zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej przedsiebiorczosci, X K1A_W20
B takze przedsiebiorczosci innowacyjnej obejmujgcg obszar mechatroniki
UMIEJETNOSCI
MS1A UO1 Pozyskuje i wykorzystuje informacje zawarte w normach, instrukcjach oraz aktach prawnych w zakresie zarzagdzania wytwarzaniem i X K1A_UO1
- produkcjg w przemysle maszynowym i elektromaszynowym , takze w jezyku angielskim;
MS1A_U02 W sposéb zrozumiaty i jednoznaczny opisuje procedury zarzgdzania produkcjg oraz zasady przedsiebiorczosci innowacyjnej, X X K1A_U03
MS1A_U03 Przygotowuje w jezyku polskim i jezyku angielskim, dobrze udokumentowane opracowanie problemoéw z zakresu ergonomii K1A_U04
MS1A UO4 Przedstawia prezentacje ustng w jezyku polskim i jezyku angielskim z zakresu ergonomii i przedsiebiorczosci oraz potrafi je zaprezentowac X K1A_UO05
B w Srodowisku inzynierskim.
MS1A UO5 Adaptuje wiedze w zakresie przedsiebiorczosci innowacyjnej, ze zwrdceniem uwagi na proces samoksztatcenia, X K1A_U06
Prezentuje przygotowanie niezbedne do pracy w srodowisku przemystowym lub zwigzanym z eksploatacjg urzadzen mechatronicznych K1A_U13
MS1A UO6 typowych dla wybranej specjalnosci: zautomatyzowanych urzadzen technologicznych i linii produkcyjnych, parkéw sprzetu X
a komunikacyjnego, aparatury terapeutycznej i diagnostycznej w srodowisku medycznym i szpitalnym; oraz zna szczegétowe zasady
bezpieczenstwa, ergonomii, organizacji i zarzadzania;
MS1A_U07 Dokonuje wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan inzynierskich; X K1A_U14
KOMPETENCIJE SPOtLECZNE
MS1A KO1 Prezentuje potrzebe uczenia sie przez cate zycie oraz inspiruje inne osoby do uczenia sie, jest elementarnie przygotowany do X X K1A_KO01
B organizowania szkolenia i doskonalenia zawodowego zatogi przedsiebiorstwa;




Rozrdznia pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej, rozumie systemowe i synergiczne powigzania w technice oraz ich

K1A_K02

MS1A_K02 X
wptyw na $rodowisko przyrodnicze i ma swiadomos¢ podejmowanych w tym zakresie decyzji
MS1A KO3 Definiuje odpowiednio priorytety dotyczace zarzadzania i przedsiebiorczosci stuzace kreowaniu innowacyjnosci w realizacji okreslonego X K1A_K04
przez siebie lub innych zadania;
MS1A K04 Organizuje wspotdziatanie w grupie w zakresie produkcji, przyjmujac w niej rozne role, przestrzegajgc zasad etyki zawodowe; i K1A_K03
poszanowania réznorodnosci opinii;
MS1A KO5 Rozumie wage decyzji podejmowanych przez inzyniera w procesie zarzadzania i organizacji produkcji, przestrzegania zasad etyki K1A_KO05
zawodowej oraz posiada umiejetnos¢ rozwigzywania dylematow zwigzanych z wykonywanym zawodem
MS1A KO6 Aranzuje sposoby myslenia i dziatania przedsiebiorczego i innowacyjnego ksztattujagc tym samym kompetencje przysztego przedsiebiorcy X K1A_K06
Jest Swiadomy roli absolwenta uczelni technicznej w spoteczenstwie, rozumie potrzebe formutowania i przekazywania spoteczenstwu, K1A_KO07
MS1A KO7 takze poprzez srodki masowego przekazu, informacji i opinii dotyczacych osiggnie¢ w zakresie przedsiebiorczosci innowacyjnej i X
zarzgdzania oraz osiggniec¢ techniki, nowoczesnych sposobdw organizacji produkcji i utrzymania ruchu w przedsiebiorstwie.
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SPOSOBY WERYFIKACII
EFEKTOW UCZENIA SIE DLA

MODUtU

poprzez:

- ocene umiejetnosci wykorzystania nabytych informacji do rozwigzywania postawionych problemow.

umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole.

- odpowiedzi na pytania sprawdzajgce: egzamin lub/i kolokwium obejmujgce zadania i zagadnienia teoretyczne omawiane podczas zaje¢,

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie (wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych) w przypadku wyktadow w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg

Efekty w zakresie kompetencji spotecznych weryfikowane sg w kazdym przypadku, poprzez ocene biezacej aktywnosci i postepowania na zajeciach dydaktycznych oraz




Modut dyplomowania

Nazwy zajec

Opis modutu: Modut obejmuje przedmioty kierunkowe, realizowane w formie seminariéw, praktyk i zaje¢ projektowych,

pozwalajace na zdobycie wiedzy oraz wyksztatcenie umiejetnosci i postaw w zakresie przygotowania do petnienia zawodu inzyniera ¥ 2 2 8
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. L S . L . K1A_Wo07
Ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze z zakresu matematyki, fizyki, mechaniki, mechatroniki, nauki
MD1A_W01 o materiatach, elektrotechniki, elektroniki, automatyki i robotyki oraz technologii informatycznych niezbedng do X X X K1A_W04
przygotowania pracy dyplomowej inzynierskiej na kierunku mechatronika.
- . ) ) L K1A_W14
MD1A W02 Stosuje Swiadomie i celowo pakiety oprogramowania do wspomagania obliczen inzynierskich w problemach X X X
mechatronicznych K1A_W16
MDI1A_WO03 | Ma wiedze z zakresu ochrony wiasnogci intelektualnej, praw autorskich, zna zasady korzystania z patentu X X X K1A_W20
MD1A WO04 Stosuje szczegdtowa wiedze zwigzang z projektowaniem, implementacjg systemow mechatronicznych, uktadéw X X X X K1A_W10
B sterowania, przy projektowaniu, eksploatacji i optymalizacji ztozonych systemdw mechatronicznych;
MD1A WO5 Zna zasady pisania prac inzynierskich, sktadu i tamania teksu oraz form przygotowania i prezentacji uzyskanych X K1A_W21
B wynikéw na forum
UMIEJETNOSCI
Pozyskuje i prezentuje informacje z literatury, baz danych, kart katalogowych, norm oraz innych wtasciwie dobranych K1A_U01
MD1A_U01 zrédet, takze w jezyku angielskim, w celu analizy literatury dotyczacej przygotowywanej pracy dyplomowej X X X
inzynierskiej
MD1A UO02 Gromadzi i integruje informacje uzyskane z réznych dziedzin, dokonuje ich interpretacji, selekcji i na tej podstawie X X X K1A_U02
B wycigga wnioski umozliwiajgce opracowanie koncepcji urzadzen, systemdéw mechatronicznych
Pozyskuje i wykorzystuje informacje, takze w jezyku angielskim; zawarte w normach, katalogach elementow i K1A_U01
MD1A_U03 podzespotéw mechanicznych, elektromechanicznych, programach do wspomagania projektowania oraz w innych X X X
wiasciwie dobranych Zrédtach
MD1A_U04 Przygotowuje w jezyku polskim i angielskim dokumentacje projektowg, stosuje procedury wprowadzania zmian; X X X K1A_U04
MD1A UO5 Przygotowuje i przedstawia w jezyku polskim i angielskim prezentacje ustne, dotyczace szczegétowych zagadnien X X X K1A_U05
B technicznych zwigzanych z realizowanym projektem inzynierskim
MD1A UO6 Buduje krytyczna analize funkcjonowania istniejacych rozwigzan technicznych, urzadzen mechatronicznych X X X K1A_U15
B wykorzystywanych w mechatronice
MD1A UO7 Identyfikuje i specyfikuje proste zadania konstrukcyjne i eksploatacyjne o charakterze praktycznym, charakterystyczne X X K1A_U16
B dla uzytkowania i napraw podzespotéw mechanicznych urzadzen mechatronicznych;
MD1A UOS Wykonuje czytelng, kompletna i jednoznaczng dokumentacje wykonawczg i eksploatacyjng urzgdzenia lub systemu X X X X K1A_U19

mechatronicznego




KOMPETENCJE SPOLECZNE

MD1A KO1 Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji podjetego zadania celowego, zaréwno przy dziataniach X X X X K1A_K04
B wtasnych jaki zespotowych.
MD1A K02 Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie zasadom pracy w zespole i X X K1A_KO03
B ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania.
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SPOSOBY WERYFIKACJI EFEKTOW
UCZENIA SIE DLA MODUtU

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie (wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych) uzaleznione sg od formy prowadzonych zaje¢ dydaktycznych (wyktady,

¢wiczenia, laboratoria). W przypadku wyktadow i ¢wiczen, efekty w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg poprzez:
- odpowiedzi na pytania sprawdzajgce: egzamin lub/i kolokwium obejmujgce zadania i zagadnienia teoretyczne omawiane podczas zaje¢,
- ocene umiejetnosci wykorzystania nabytych informacji do rozwigzywania postawionych problemdw.

Efekty w zakresie kompetencji spotecznych weryfikowane sa w kazdym przypadku, poprzez ocene biezgcej aktywnosci i postepowania na zajeciach dydaktycznych,

szczegblnie o charakterze praktycznym (laboratoria), oraz umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole.

W przypadku przedmiotéw/kurséw, gdzie wyktady potaczone sg z ¢wiczeniami rachunkowymi lub/i zajeciami laboratoryjnymi, warunkiem dopuszczenia do

egzaminu jest uzyskanie oceny pozytywnej z ¢wiczen lub/i laboratorium. Ocena ta powinna by¢ elementem sktadowym oceny z egzaminu.




Modut specjalnosciowy Automatyzacja i Robotyzacja w Nazwa zajeé
Przemysle

Opis modutu: Modut gromadzi przedmioty specjalnosciowe, realizowane w formie wyktaddw,

¢wiczen oraz laboratoriéw, pozwalajace na zdobycie szczegotowej wiedzy oraz wyksztatcenie ‘1;-‘ '§ - °
umiejetnosci w zakresie: Automatyzacji i Robotyzacji w Przemysle. ° 2 o H =
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WIEDZA W L W+C W+P W+l | W+P WAL WP W+pP
Stosuje szczegdétowg wiedze zwigzang z projektowaniem i implementacjg prostych
systemdw pomiarowych przy konstruowaniu i eksploatacji systemow
MS3_WO01 | monitorowania i diagnostyki pojazdéw; rozpoznaje przeznaczenie i funkcje X X X X X X K1A_W10
elementéw sktadowych i wykorzystuje te wiedze w procesie zespotowego
projektowania
X X K1A_W11

MS3_W02 Klasyfikuje podstawowgq wiedze o trendach rozwojowych wtasciwych dla AiRwP

Ma szczeg6towq wiedze niezbedna do rozumienia spotecznych, ekonomicznych,
MS3 wo3 | prawnych, Srodowiskowych i innych pozatechnicznych uwarunkowar dziatalnosci X K1A W17
B inzynierskiej; zna podstawowe zasady ergonomii, bezpieczenstwa i higieny pracy -
obowigzujgce w przemysle w trakcie eksploatacji urzgdzen mechatronicznych;

Operuje uporzgdkowang, podbudowang specjalistyczng wiedzg do: okreslenia
MsS3 Wo4 | jakosciiwyboru regulacji, sterowania optymalnego, sterowania predykcyjnego, X X X K1A W08
- sterowania kombinacyjnego i sekwencyjnego, elementéw robotyki, komputerowych -
sieci sterujgcych;

Uzywa podstawowe metody, w tym komputerowe, techniki i narzedzia stosowane w
pomiarach wielkosci geometrycznych, elektrycznych i nieelektrycznych oraz
MS3_W05 mechanicznych, potrafi rejestrowac sygnaty pomiarowe wraz z estymacjg btedu
pomiarowego i oceng poprawnosci uzyskanych wynikéw pomiaréow w
diagnozowaniu systeméw mechatronicznych;

X K1A_W13

Ma szczeg6towq wiedze niezbedna do rozumienia spotecznych, ekonomicznych,
MS3 Wos | prawnych, Srodowiskowych i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci X K1A W17
B inzynierskiej; zna podstawowe zasady ergonomii, bezpieczenstwa i higieny pracy B
obowigzujgce w przemysle w trakcie eksploatacji AiRwP;

MS3_WO07 Operuje szczegdtowq wiedzg dotyczacg zarzadzania przedsiebiorstwem, zarzadzania X X K1A_ W18
jakoscig i prowadzeniem dziatalnosci gospodarczej;
MS3_ W08 Operuje wiedza o niezawodnosci i regutach eksploatacji urzgdzern mechanicznych i X K1A_ W12

elektromechanicznych z uwzglednieniem prewencji i diagnostyki;

X K1A_W16

MS3_W09 Uzywa podstawowe metody, techniki i narzedzia stosowane przy rozwigzywaniu




prostych zadan inzynierskich w zakresie konstrukcji mechanicznych i
elektromechanicznych z zastosowaniem komputerowego wspomagania CAD;

MS3_W10

Uzywa podstawowe metody, w tym komputerowe, techniki i narzedzia stosowane w
pomiarach wielkosci geometrycznych, elektrycznych i nieelektrycznych oraz
mechanicznych, potrafi rejestrowac sygnaty pomiarowe wraz z estymacjg btedu
pomiarowego i oceng poprawnosci uzyskanych wynikéw pomiaréw w uktadach
zautomatyzowanych;

K1A_W13

UMIEJETNOSCI

MS3_U01

W pracy zespotowej formutuje w sposéb zrozumiaty i jednoznaczny procedury
obliczeniowe w procesie projektowania uktadéw mechatronicznych stosujgc techniki
przekazu i dokumentowania przyjete w srodowisku zawodowym inzynierow
mechatroniki w zakresie automatyzacji i robotyzacji przemystowej;

K1A_UO3

MS3_U02

Do zadan szczegotowych w procesie samoksztatcenia sie z zakresu AiRwP adaptuje
nowosci wiedzy o sygnatach, systemach i sterowaniu,

K1A_U06

MS3_U03

Operuje w jezyku angielskim terminologig w zakresie sygnatow, sterowania,
automatyki i robotyki zgodnie z wymaganiami okreslonymi dla poziomu B2
Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego.

K1A_UO7

MS3_U04

Wybiera wtasciwe techniki i metody do realizacji zadan typowych dla praktyki
sterowania takich jak, wybdr struktury systemu, urzgdzern pomiarowych i
wykonawczych

K1A_U08

MS3_U05

Ocenia, rozrdznia i stosuje rézne metody, w tym eksperymentalne, stosuje
przyrzady, czujniki i systemy pomiarowe, takze obejmujace techniki cyfrowe,
analizuje, interpretuje oraz ocenia ich przydatnos¢ dla zadan automatyzacji i
robotyzacji;

K1A_U09

MS3_U06

Analizuje znane systemy przetwarzania sygnatow, funkcjonowanie istniejacych
uktadéw monitorowania i diagnostyki, rozpoznaje sktadowe funkcjonalne systemu
orazich role i na tej podstawie potrafi diagnozowac i lokalizowac¢ uszkodzenia;

K1A_U15

MS3_U07

Identyfikuje i specyfikuje proste zadania w zakresie:

1) obliczen sieci elektrycznych pasywnych pradu przemiennego,

) doboru elementéw napedu elektrycznego,

) doboru uktadéw elektronicznych,

) programowania uktaddw logicznych, kombinacyjnych i sekwencyjnych,

) eksploatacji i diagnozowania podzespotéw elektronicznych i
elektromechanicznych urzadzen mechatronicznych

u b WN

K1A_U16

MS3_U08

Pozyskuje i wykorzystuje informacje, takze w jezyku angielskim; zawarte w normach,
katalogach elementéw i podzespotéw mechanicznych, elektromechanicznych,
programach do wspomagania projektowania oraz w innych wtasciwie dobranych
Zrédtach

K1A_U01

MS3_U09

Gromadezi i integruje informacje uzyskane z réznych dziedzin, dokonuje ich
interpretacji, selekcji i na tej podstawie wycigga wnioski umozliwiajgce opracowanie
koncepcji urzadzen mechatronicznych

K1A_U02

MS3_U10

Adaptuje metody analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne do projektowania,
eksploatacji i modernizacji zintegrowanych uktadéw mechaniczno-elektroniczno-
informatycznych

K1A_U11

MS3_U11

W sposéb zrozumiaty i jednoznaczny opisuje przebieg procedur obliczeniowych
projektowania, specyfikuje czesci i podzespoty oraz potrafi zaplanowacé
modernizacje urzadzen automatyki;

K1A_U04




MS3_U12

Przygotowuje w jezyku polskim i angielskim dokumentacje projektowg, stosuje X X X K1A UO5
procedury wprowadzania zmian; B

MS3_U13

Wykonuje czytelng, kompletng i jednoznaczng dokumentacje techniczng, nanosi
poprawki w dokumentac;ji projektowanego komponentu mechanicznego urzadzenia X X K1A_U19
mechatronicznego

MS3_U14

Dobiera rutynowe metody i narzedzia do prostego zadania projektowego lub
eksploatacyjnego o charakterze praktycznym, dotyczagcego mechanicznych X X K1A_U17
komponentdw urzadzenia mechatronicznego;

MS3_U15

Projektuje oraz realizuje zgodnie z zadang specyfikacjg, proste komponenty
monitorowania i sterowania urzadzenia mechatronicznego, uzywajgc wtasciwych X X X K1A_U18
metod, technik i narzedzi,

MS3_U16

Analizuje funkcjonowanie istniejgcych urzadzen monitorowania i sterownia, X X K1A_U15
typowych dla specjalnosci,

MS3_U17

Rozpoznaje sktadowe funkcjonalne prostych systeméw mechatronicznych oraz ich X X X K1A_U1l6
role, okresla ich praktyczne zastosowania

MS3_U18

Prezentuje przygotowanie niezbedne do pracy w srodowisku przemystowym lub
zwigzanym z eksploatacjg urzagdzen monitorowania i sterowania typowych dla
wybranej specjalnosci: zautomatyzowanych urzadzer technologicznych i linii X K1A_U13
produkcyjnych, parkéw sprzetu komunikacyjnego oraz zna szczegétowe zasady
bezpieczenstwa, ergonomii, organizacji i zarzadzania;

KOMPETENCIE SPOLECZNE

MS3_KO01

Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji podjetego zadania X X X X X X X K1A KO4
celowego, zaréwno przy dziataniach wtasnych jaki zespotowych. -

MS3_K02

Ma $wiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowosé
podporzgdkowania sie zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za
wspolnie realizowane zadania.

X X X X X X X X K1A_KO03

MS3_K03

Rozrdéznia pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej, rozumie
systemowe i synergiczne powiazania w technice oraz ich wptyw na $rodowisko X X K1A_K02
przyrodnicze i ma Swiadomos¢ podejmowanych w tym zakresie decyzji

MS3_K04

Jest Swiadomy roli absolwenta uczelni technicznej w spoteczeristwie, rozumie
potrzebe formutowania i przekazywania spoteczenstwu, takze poprzez srodki
masowego przekazu, informacji i opinii dotyczacych osiggnie¢ w zakresie X K1A_K07
przedsiebiorczosci innowacyjnej i zarzadzania oraz osiggnie¢ techniki, nowoczesnych
sposobow organizacji produkcji i utrzymania ruchu w przedsiebiorstwie.

MS3_K05

Rozumie wage decyzji podejmowanych przez inzyniera w procesie zarzadzania i
organizacji produkcji, przestrzegania zasad etyki zawodowej oraz posiada X K1A_KO05
umiejetnos¢ rozwigzywania dylematdéw zwigzanych z wykonywanym zawodem
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SPOSOBY WERYFIKACJI EFEKTOW
UCZENIA SIE DLA MODUtU

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia (wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych) uzaleznione sg od formy prowadzonych zaje¢ dydaktycznych (wyktady, éwiczenia,
laboratoria). W przypadku wyktadow i éwiczen, efekty w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg poprzez: odpowiedzi na pytania sprawdzajgce: egzamin lub/i
kolokwium obejmujace zadania i zagadnienia teoretyczne omawiane podczas zaje¢,, ocene umiejetnosci wykorzystania nabytych informacji do rozwigzywania postawionych
problemdéw. Efekty w zakresie kompetencji spotecznych weryfikowane sg w kazdym przypadku, poprzez ocene biezgcej aktywnosci i postepowania na zajeciach
dydaktycznych, szczegdlnie o charakterze praktycznym (laboratoria), oraz umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole.

W przypadku przedmiotéw/kurséw, gdzie wyktady potgczone sg z éwiczeniami rachunkowymi lub/i zajeciami laboratoryjnymi, warunkiem dopuszczenia do egzaminu jest
uzyskanie oceny pozytywnej z ¢wiczen lub/i laboratorium. Ocena ta powinna by¢ elementem sktadowym oceny z egzaminu.




Modut specjalnosciowy Systemy Monitorowania i Sterowania Nazwa zajec

Opis modutu: Modut gromadzi przedmioty specjalnosciowe, realizowane w formie wyktadow,
¢wiczen oraz laboratoriéw, pozwalajace na zdobycie szczegdtowej wiedzy oraz wyksztatcenie
umiejetnosci w zakresie: systeméw monitorowania i sterowania w systemach mechatronicznych

SYMBOL
EFEKTY UCZENIA SIE
EKM

Sensory i systemy pomiarowe
Laboratorium przemystowych
SYMBOL
(ODNIESIENIE DO)
EKU

systemdw pomiarowych
Bezpieczenstwo systemow OT

systemach monitorowania i

Automatyzacja i robotyzacja
sterowania

Komputerowe projektowanie
proceséw

systemdw sterowania
Systemy monitorowania
proceséw przemystowych
Zespotowe projektowanie
systemdéw automatyki
Przemystowe systemy
Sztuczna inteligencja w

sterowania
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Stosuje szczegbétowg wiedze zwigzang z projektowaniem i implementacja prostych
MS1 Wo1 | systeméw pomiarowych przy konstruowaniu i eksploatacji systemoéw X X X X X X X K1A W10
- monitorowania i sterowania; rozpoznaje przeznaczenie i funkcje elementow -
sktadowych i wykorzystuje te wiedze w procesie zespotowego projektowania

ms1 wo2 | Klasyfikuje podstawowq wiedze o trendach rozwojowych wtasciwych dla systemow X X K1A W11
B monitorowania i sterowania ~

Ma szczegdtowa wiedze w zakresie teorii sterowania i regulacji obejmujaca
wykorzystanie skomplikowanych modeli matematycznych sygnatéw i proceséw
ciagtych i dyskretnych do;

1) opisu i analizy algorytmdw analogowego i cyfrowego przetwarzania sygnatow
pomiarowych i sterujgcych;

2) opisu i analizy dziatania systeméw regulacji i sterowania, w tym systemow
zawierajacych uktady programowalne;

3) opisu zagadnien i rozwigzywania prostych zadan z zakresu robotyki i
mechatroniki;

MS1_WO03 X X X X K1A_WO01

Ma szczegétowg wiedze niezbedng do rozumienia spotecznych, ekonomicznych,
MS1 Wo4 | prawnych, Srodowiskowych i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci X X X K1A W17
B inzynierskiej; zna podstawowe zasady ergonomii, bezpieczeristwa i higieny pracy B
obowigzujgce w przemysle w trakcie eksploatacji urzgdzen mechatronicznych;

Operuje uporzadkowana, podbudowang specjalistyczng wiedzg do: okreslenia
MS1 wos | jakosciiwyboru regulacji, sterowania optymalnego, sterowania predykcyjnego, X X X X K1A W08
sterowania kombinacyjnego i sekwencyjnego, elementéw robotyki, komputerowych
sieci sterujacych;

MS1_WO06 Stosuje swiadomie i celowo pakiety oprogramowania do wspomagania obliczen X K1A_W14
inzynierskich w skomplikowanych problemach robotyki, sterowania i regulacji.

Ma szczegétowg wiedze niezbedng do rozumienia spotecznych, ekonomicznych,
MS1 wo7 | prawnych, srodowiskowych i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci X K1A W17
inzynierskiej; zna podstawowe zasady ergonomii, bezpieczeristwa i higieny pracy
obowigzujgce w przemysle w trakcie eksploatacji systemdw monitorowania i




sterowania;

MS1_WO08

Operuje szczegdtowa wiedzg dotyczacg zarzadzania przedsiebiorstwem, zarzadzania
jakoscig i prowadzeniem dziatalnosci gospodarczej;

K1A_W18

MS1_W09

Uzywa podstawowe metody, w tym komputerowe, techniki i narzedzia stosowane w
pomiarach wielkosci geometrycznych, elektrycznych i nieelektrycznych oraz
mechanicznych, potrafi rejestrowac sygnaty pomiarowe wraz z estymacjqg btedu
pomiarowego i oceng poprawnosci uzyskanych wynikéw pomiarow w
diagnozowaniu systemdéw monitorowania i sterowania;

K1A_W13

UMIEJETNOSCI

MS1_U01

W pracy zespotowej formutuje w sposéb zrozumiaty i jednoznaczny procedury
obliczeniowe w procesie projektowania uktadéw mechatronicznych stosujgc techniki
przekazu i dokumentowania przyjete w srodowisku zawodowym inzynierow
mechatroniki oraz automatyki i robotyki;

K1A_U03

MS1_U02

Do zadan szczegétowych w procesie samoksztatcenia sie z zakresu systemow
monitorowania i sterowania adaptuje nowosci wiedzy o sygnatach, systemach i
sterowaniu,

K1A_U06

MS1_U03

Operuje w jezyku angielskim terminologig w zakresie sygnatow, sterowania,
automatyki i robotyki zgodnie z wymaganiami okreslonymi dla poziomu B2
Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego.

K1A_UO7

MS1_U04

Woybiera standard architektury i protokotéw komunikacyjnych obstugi magistrali
urzgdzenia sterowniczego; dobiera sterowniki, sensory i aktuatory;

K1A_U08

MS1_U05

Ocenia, rozrdznia i stosuje rézne metody, w tym eksperymentalne, stosuje
przyrzady, czujniki i systemy pomiarowe, takze obejmujgce techniki cyfrowe,
analizuje, interpretuje oraz ocenia ich przydatnosc dla zadan sterowania i regulacji;

K1A_U09

MS1_U06

Analizuje znane systemy przetwarzania sygnatéw, funkcjonowanie istniejgcych
uktadow regulacji i systemow sterowania, rozpoznaje sktadowe funkcjonalne
systemu oraz ich role i na tej podstawie potrafi diagnozowac i lokalizowac¢
uszkodzenia;

K1A_U15

MS1_U07

Identyfikuje procesy dynamiczne, ocenia funkcje i jakos$¢ sterowania, specyfikuje
zadania sterowania dla standardowych systeméw regulacji;

K1A_U16

MS1_U08

Pozyskuje i wykorzystuje informacje, takze w jezyku angielskim; zawarte w normach,
katalogach elementéw i podzespotéw mechanicznych, elektromechanicznych,
programach do wspomagania projektowania oraz w innych wtasciwie dobranych
Zrédtach

K1A_U01

MS1_U09

Gromadzi i integruje informacje uzyskane z réznych dziedzin, dokonuje ich
interpretacji, selekc;ji i na tej podstawie wycigga wnioski umozliwiajgce opracowanie
koncepcji urzadzen monitorowania i sterowania

K1A_U02

MS1_U10

Adaptuje metody analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne do projektowania,
eksploatacji i modernizacji zintegrowanych uktadéw mechaniczno-elektroniczno-
informatycznych

K1A_U11

MS1_U11

W sposéb zrozumiaty i jednoznaczny opisuje przebieg procedur obliczeniowych
projektowania, specyfikuje czesci i podzespoty oraz potrafi zaplanowac
modernizacje urzadzen monitorowania i sterowania;

K1A_U04

MS1_U12

Przygotowuje w jezyku polskim i angielskim dokumentacje projektowg, stosuje
procedury wprowadzania zmian;

K1A_UO5

MS1_U13

Wykonuje czytelng, kompletng i jednoznaczna dokumentacje techniczna, nanosi

K1A_U19




poprawki w dokumentacji projektowanego komponentu mechanicznego urzgdzenia
mechatronicznego

Dobiera rutynowe metody i narzedzia do prostego zadania projektowego lub

MS1_U14 eksploatacyjnego o charakterze praktycznym, dotyczacego mechanicznych X K1A_U17

komponentéw urzadzenia mechatronicznego;

Projektuje oraz realizuje zgodnie z zadang specyfikacjg, proste komponenty

MS1_U15 monitorowania i sterowania urzadzenia mechatronicznego, uzywajac wiasciwych X X K1A_U18

metod, technik i narzedzi,

MS1 U1e | Analizuje funkcjonowanie istniejagcych urzadzer monitorowania i sterownia, X X K1A_U15

typowych dla specjalnosci,

Ms1_U17 | Rozpoznaje sktadowe funkcjonalne prostych systeméw mechatronicznych oraz ich X X K1A_U16

role, okresla ich praktyczne zastosowania

Prezentuje przygotowanie niezbedne do pracy w srodowisku przemystowym lub
zwigzanym z eksploatacjg urzadzen monitorowania i sterowania typowych dla

MS1_U18 wybranej specjalnosci: zautomatyzowanych urzgdzen technologicznych i linii X X K1A_U13

produkcyjnych, parkéw sprzetu komunikacyjnego oraz zna szczegétowe zasady
bezpieczenstwa, ergonomii, organizacji i zarzgdzania;

MS1_U19 | Dokonuje wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan inzynierskich; X X K1A_U14
KOMPETENCIJE SPOLECZNE
MS1 KO1 Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji podjetego zadania X X X X K1A K04

celowego, zaréwno przy dziataniach wtasnych jaki zespotowych.

Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢

MS1_KO2 | nodporzadkowania sig zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za X X X X K1A_KO03

wspdlnie realizowane zadania.

Rozrdéznia pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej, rozumie

MS1_KO03 systemowe i synergiczne powigzania w technice oraz ich wptyw na srodowisko X X X K1A_K02

przyrodnicze i ma Swiadomos¢ podejmowanych w tym zakresie decyzji

Jest Swiadomy roli absolwenta uczelni technicznej w spoteczeristwie, rozumie
potrzebe formutowania i przekazywania spoteczenstwu, takze poprzez srodki

MS1_K04 masowego przekazu, informacji i opinii dotyczacych osiggnie¢ w zakresie X X K1A_KO7

przedsiebiorczosci innowacyjnej i zarzgdzania oraz osiggniec¢ techniki, nowoczesnych
sposobow organizacji produkcji i utrzymania ruchu w przedsiebiorstwie.

PUNKTY ECTS 2 2 4 5 5 5 3 3 3

£ACZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA MODULU SPECJALNOSCIOWEGO 32

SPOSOBY WERYFIKACII
EFEKTOW UCZENIA SIE
DLA MODUtU

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia (wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych) uzaleznione sg od formy prowadzonych zaje¢ dydaktycznych (wyktady, éwiczenia,
laboratoria). W przypadku wyktaddw i ¢éwiczen, efekty w zakresie wiedzy i umiejetnosci weryfikowane sg poprzez:

- odpowiedzi na pytania sprawdzajace: egzamin lub/i kolokwium obejmujace zadania i zagadnienia teoretyczne omawiane podczas zaje¢,

- ocene umiejetnosci wykorzystania nabytych informacji do rozwigzywania postawionych problemoéw.

Efekty w zakresie kompetencji spotecznych weryfikowane sg w kazdym przypadku, poprzez ocene biezgcej aktywnosci i postepowania na zajeciach dydaktycznych, szczegdlnie o
charakterze praktycznym (laboratoria), oraz umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole.

W przypadku przedmiotéw/kurséw, gdzie wyktady potgczone sg z éwiczeniami rachunkowymi lub/i zajeciami laboratoryjnymi, warunkiem dopuszczenia do egzaminu jest
uzyskanie oceny pozytywnej z ¢wiczen lub/i laboratorium. Ocena ta powinna by¢ elementem sktadowym oceny z egzaminu.




4. WERYFIKACJA OSIAGNIECIA PRZEZ STUDENTOW EFEKTOW UCZENIA SIE

Efekty uczenia sie zdobywane sg przez studentdw na zajeciach wyktadowych, ¢wiczeniach, laboratoriach,
projektach, seminariach oraz praktykach zawodowych. Wiedza zdobywana na wyktadach weryfikowana jest
za pomoca kolokwiéw, prezentacji i egzamindw (pisemnych oraz ustnych), umiejetnosci zdobywane na
zajeciach ¢wiczeniowych weryfikowane sg za pomoca kolokwidw i prac w postaci zadan do samodzielnego
rozwigzania. Podstawg oceny osiaggniecia efektdw uczenia sie na kursie jest dokumentacja procesu
ksztatcenia, w tym sktadane po zakonczeniu zaje¢ przez nauczyciela akademickiego prowadzacego zajecia
Karty oceny osiggniecia zatozonych efektéw uczenia sie na kursie. Nauczyciele dokonujg w nich oceny
zweryfikowanych osiaggnietych przez studentéw efektéw uczenia sie, wskazujgc mozliwosci doskonalenia
procesu ksztatcenia oraz formutujg zalecania dotyczace poprawy jakosci ksztatcenia na kursie (w tym
koniecznos¢ uzupetnienia zasobdw literatury lub materiatéw do zaje¢ laboratoryjnych).

Weryfikacja osiggnietych efektdw uczenia sie na kierunku odbywa sie na poziomie Rady Programowej,
ktdra na podstawie prowadzonego monitoringu oraz weryfikacji efektéw uczenia sie, na koniec kazdego
cyklu ksztatcenia sporzadza po zakonczeniu kazdego roku akademickiego formutuje i przedstawia
dziekanowi sprawozdanie z osiggniecia zatozonych efektdw uczenia sie na kierunku. Procedura ta obejmuje
rowniez weryfikacje efektéw osigganych podczas obowigzkowej praktyki zawodowej oraz seminarium
i pracy dyplomowej. Sprawozdanie to jest efektem kompleksowej kontroli procesu ksztatcenia. Podstawg
do opracowania wnioskdéw sg dodatkowo oceny z przeprowadzonych hospitacji zaje¢, wyniki z ankietyzacji
zaje¢, dostepne wyniki monitorowana loséw zawodowych absolwentéw, ocena prac dyplomowych oraz
opinia samorzadu studentéw iinteresariuszy zewnetrznych. Rada Programowa kierunku okresowo
dokonuje rowniez oceny prac etapowych, szczegdlnie projektéw podsumowujgcych poszczegdlne moduty
ksztatcenia, a takze prowadzi dodatkowe badania ankietowe wsréd studentdow kierunku.



5. HARMONOGRAM STUDIOW

Harmonogram studiéw stacjonarnych i niestacjonarnych na | stopniu kierunku Mechatronika prowadzonych
na Woydziale Mechanicznym Politechniki Koszalinskiej zamieszczono odpowiednio w zatgczniku 1a
i w zataczniku 1b do niniejszego opracowania.

Tab. 6. Charakterystyka liczcbowa harmonogramu studiow

Nazwa wskaznika Liczba punktéw ECTS/Liczba

godzin
Liczba punktéw ECTS i semestrow konieczna do ukoriczenia studiow 8/240
taczna liczba studia stacjonarne 2550
godzin zajec studia niestacjonarne 1506
taczna liczba punktdw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach zajec
prowadzonych z bezposrednim udziatem nauczycieli akademickich lub 122

innych oséb prowadzacych zajecia

taczna liczba punktdw ECTS przyporzadkowana zajeciom zwigzanym z
prowadzong w uczelni dziatalnos$cig naukowa w dyscyplinie lub 200
dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek studiéw
taczna liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach zajec
z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spotecznych—w przypadku

kierunkow studiéw przyporzadkowanych do dyscyplin w ramach 6
dziedzin innych niz odpowiednio nauki humanistyczne lub nauki

spoteczne

taczna liczba punktédw ECTS przyporzadkowana zajeciom do wyboru 83
Liczba punktéw ECTS, ktdérg student uzyskuje w ramach zaje¢ o 120
charakterze praktycznym, takich jak zajecia laboratoryjne i projektowe

taczna liczba punktdw ECTS i godzin przyporzgdkowana praktykom 12/320
zawodowym

W przypadku stacjonarnych studidow pierwszego stopnia liczba godzin 60

zaje¢ z wychowania fizycznego.




6. TRESCI PROGRAMOWE

Modut ksztatcenia ogélnoakademickiego
Jezyk angielski - obejmuje rozwdj umiejetnosci stosowania jezyka obcego na poziomie biegtosci jezykowej

B2 Rady Europy: , 0soba postugujaca sie jezykiem na tym poziomie rozumie znaczenie gtéwnych watkdéw
przekazu zawartego w ztfozonych tekstach na tematy konkretne i abstrakcyjne, tgcznie z rozumieniem
dyskusji na tematy techniczne z zakresu jej specjalnosci. Potrafi porozumiewaé sie na tyle ptynnie
i spontanicznie, by prowadzi¢ normalng rozmowe z rodzimym uzytkownikiem jezyka, nie powodujac przy
tym napiecia u ktérejkolwiek ze stron. Potrafi — w szerokim zakresie tematéw z uwzglednieniem
studiowane] dyscypliny — formutowac przejrzyste i szczegdtowe wypowiedzi ustne i pisemne, a takze
wyjasniaé swoje stanowisko w sprawach bedgcych przedmiotem dyskusji, rozwazajgc wady i zalety réznych
rozwigzan”. Technologie informatyczne - studenci sg zapoznawani z budowga oraz obstugg komputerdw,
metodami tworzenia, edycji, formatowania, przechowywania i drukowania dokumentdéw, arkuszem
kalkulacyjnym z uwzglednieniem obliczen matematycznych i statystycznych, metodami tworzenia
i wykorzystania baz danych do organizowania duzych zasobéw danych, sposobami uzywania technik
graficznych jako efektywnego $rodka komunikacji, metodami wykorzystania ogdlnoswiatowej sieci
komputerowej do pozyskiwania informacji. Podstawy pracy zespotowej i projektowej- przedmiot
wprowadza studentéw w kluczowe zagadnienia zwigzane z efektywng realizacjg projektow w Srodowisku
inzynierskim. Studenci poznajg zasady budowania zespotu projektowego, podziatu rél i odpowiedzialnosci
oraz mechanizmy podejmowania decyzji w pracy grupowej. Omowiona zostanie rola lidera zespotu oraz
etapy realizacji projektu — od definiowania celéw zgodnie z koncepcjag SMART po planowanie dziatan.
Uczestnicy nauczg sie réwniez podstaw tworzenia harmonogramu oraz budzetu projektu. Zdobyta wiedza
i umiejetnosci przygotujg studentéw do swiadomej i efektywnej pracy zespotowej w projektach
mechatronicznych. Organizacja i realizacja projektéw inzynierskich - przedmiot koncentruje sie na
praktycznych aspektach planowania i prowadzenia projektdw w $rodowisku technicznym, ze szczegdlnym
uwzglednieniem specyfiki projektéw mechatronicznych. Studenci poznajg metody organizacji pracy
zespotoéw inzynierskich, zasady podziatu zadan i odpowiedzialnosci oraz role lidera w koordynowaniu
dziatan projektowych. W trakcie zaje¢ omawiane sg etapy cyklu zycia projektu — od definiowania wymagan
i celow, przez planowanie harmonogramu i zasobdéw, az po kontrole realizacji. Szczegdlny nacisk ktadziony
jest na tworzenie dokumentacji projektowej, w tym harmonogramow, budzetdw oraz podstawowych analiz
technicznych. Zdobyte kompetencje przygotowuja studentdw do efektywnej realizacji projektéow
inzynierskich w warunkach przemystowych i badawczo-rozwojowych.

Modut metod matematyczno-fizycznych

Matematyka — studenci sg zapoznawani z liczbami zespolonymi i rozwigzywaniem réwnan algebraicznych
w zbiorze liczb zespolonych oraz podstawowymi zagadnieniami z zakresu rachunku macierzowego.
Poszerzajg wiadomosci o funkcjach jednej zmiennej i o rachunku rézniczkowym funkcji jednej zmiennej i jej
zastosowaniach, z rachunkiem catkowym. Statystyka inzynierska - studenci s zapoznawani
z podstawowymi pojeciami i prawami dotyczgcymi kombinatoryki, podstawowymi pojeciami i prawami
rachunku prawdopodobienstwa, podstawowymi pojeciami i prawami dotyczgcymi opisu cech ilosciowych
z uwzglednieniem komponentéw losowych, pojeciem populacji i préby statystycznej i parametrami
stosowanymi do ich opisu, metodami opisu cech wspdtzmiennych, podstawowymi zmiennymi losowymi
skokowymi i ciggtymi, regutami estymacji przedziatowej, podstawowymi metodami weryfikacji hipotez
statystycznych. Obliczenia komputerowe w Mechatronice - studenci s3 zapoznawani z podstawami metod
numerycznych stosowanych w zagadnieniach inzynierskich, w szczegdlnosci w mechatronice. Obejmujg one
rozwigzywanie réwnan nieliniowych, uktadéw réwnan liniowych oraz zagadnien interpolacji i aproksymacji.
Studenci poznajg metody catkowania i rézniczkowania numerycznego oraz analize btedéw obliczen. Fizyka -
zajecia dostarczajg studentom aparat pojeciowy z zakresu fizyki dla poprawnego formutowania problemdw,
zadan i wnioskdw zwigzanych z mechatronikg, rozwijaja umiejetnosci rachunkowych z zakresu fizyki
koniecznych do rozwigzywania zagadnien zwigzanych z mechatronikg. Laboratorium fizyki - pogtebia



znajomosci i rozumienie fizyki poprzez wykonywanie prostych doswiadczern oraz pomiardw wielkosci
fizycznych i opracowania ich wynikéw w postaci sprawozdania.

Modut automatyki i robotyki z teorig sterowania
Sterowanie i automatyka w mechatronice — studenci poznajg zagadnienia zwigzane z urzgdzeniami

stosowanymi w automatyce, z podstawowymi regutami sterowania w uktadach regulacji automatycznej
oraz sg przygotowywani do oceniania jakosci sterowania oraz projektowania ukfadéw regulacji. Napedy
elektryczne w Mechatronice - studenci s3 zapoznawani z zasadami dziatania oraz budowg elektrycznych
uktadéw napedowych stosowanych w systemach mechatronicznych. Omawiane sg podstawowe typy
silnikdw elektrycznych, w tym silniki pradu statego, asynchroniczne i synchroniczne, a takze ich
charakterystyki mechaniczne i regulacyjne. Robotyka — studenci sg zapoznawani ze strukturami
i elementami sktadowymi robotéw i manipulatoréw, poznajg metody doboru robotéw do realizowanych
zadan. Systemy komputerowe czasu rzeczywistego — studenci sg zapoznawani ze strukturg i urzagdzeniami
systemoéw czasu rzeczywistego oraz nabywajg umiejetnosci projektowania algorytmdéw sterowania czasu
rzeczywistego. Laboratorium sterowania i automatyki — studenci s3 zapoznawani z urzadzeniami
stosowanymi w automatyce oraz podstawowymi regutami sterowania w uktadach regulacji automatycznej.
Laboratorium robotyki - studenci sg zapoznawani z praktycznymi aspektami programowania, uruchamiania
i eksploatacji robotéw przemystowych oraz manipulacyjnych. W ramach zaje¢ wykonujg ¢wiczenia
obejmujace konfiguracje stanowisk robotycznych, kalibracje uktadéw oraz realizacje podstawowych
trajektorii ruchu.

Modut nauki o materiatach

Materiatoznawstwo — studenci sg zapoznawani z materiatami inzynierskimi, ich budowg, metodami
ksztattowania struktury i wtasciwosci oraz z ich wtfasciwosciami i zastosowaniem oraz trendach
rozwojowych gtéwnych grup materiatéw inzynierskich do zastosowan w uktadach mechatronicznych.
Pracownia przyrostowych technik wytwarzania — studenci sg zapoznawani z praktycznymi aspektami
technologii addytywnych stosowanych w inzynierii i mechatronice. W ramach zaje¢ poznajg zasady
dziatania najpopularniejszych metod druku 3D, takich jak FDM, SLA, SLS oraz wtasciwosci stosowanych
materiatéw.

Modut elektroniczno-elektrotechniczny

Prototypowanie uktadow mechatronicznych - studenci sg zapoznawani z procesem projektowania
i budowy prototypow systeméw mechatronicznych, obejmujgcym integracje elementéw mechanicznych,
elektronicznych oraz informatycznych. Omawiane sg etapy tworzenia prototypu — od koncepcji
i modelowania, przez dobér komponentdéw, az po uruchomienie i testowanie uktadu. Modele sygnatow
i procesdw ciggtych — studenci uzyskujg wiedze i umiejetnosci z zakresu zrozumienia rézniczkowych modeli
zjawisk dynamicznych oraz  postugiwania sie metodami i procedurami analizowania proceséw
dynamicznych i obrazowania (dokumentowania) ich istotnych cech i wiasciwosci. Cyfrowe przetwarzanie
sygnatéw— studenci uzyskujg umiejetnosci postugiwania sie metodami analitycznymi w odniesieniu do
sygnatéw i systemow dyskretnych oraz postugiwania sie metodami i procedurami analizowania procesow
dynamicznych i obrazowania (dokumentowania) ich istotnych cech i wtasciwosci. Elementy i ukiady
elektroniczne w mechatronice — studenci sg zapoznawani z metodami opisu sygnatow i ich ksztattowaniem
w uktadach elektronicznych, metodami opisu, analizy i projektowania uktadéw elektronicznych
przeznaczonych do wytwarzania i przeksztatcania sygnatdow, zasadami konstrukcji elementéw
potprzewodnikowych, analogowych i zasilajgcych, narzedziami komputerowymi do projektowania uktadéw
analogowych. Elektrotechnika i maszyny elektryczne w mechatronice — studenci nabywajg wiedze
z elektrotechniki dla kolejnych przedmiotéw w zakresie elektroniki i automatyki, do projektowania i analiz
uktadéw napedowych oraz uktadéw sterowania maszyn i urzgdzen mechatronicznych, nabywajg wiedze
w zakresie podstawowym pakietéw oprogramowania, stuzgcych do obliczert symbolicznych, macierzowych,
numerycznych i symulacyjnych oraz mozliwosci stosowania ich do obliczen uktadéw elektrycznych



elektronicznych, automatyki, mechatroniki prostych systemodw, przetwarzania sygnatéw (filtréw pasywnych
i aktywnych) w kolejnych kursach przedmiotowych. W ramach kursu studenci nabywajg umiejetnosci
praktycznej (wynikowej) formutowania i wykonywania prostych obliczen projektowych w zakresie: obliczen
sieci elektrycznych pasywnych pradu przemiennego, doboru elementéw napedu elektrycznego.

Technika cyfrowa w mechatronice — studenci sg zapoznawani z elementami, uktadami i systemami
cyfrowymi stosowanymi we wspodtczesnych urzadzeniach elektronicznych, z podstawami techniki cyfrowej
w zakresie syntezy logicznej, z metodami opisu, analizy i projektowania uktadéw cyfrowych kombinacyjnych
i sekwencyjnych. Pracownia obliczeniowa elektrotechniki — studenci s zapoznawani
z zasadami modelowania i obliczen cyfrowych w obwodach elektromagnetycznych oraz teorig dotyczaca
elektromagnetyzmu, silnikdw elektrycznych, obwodéw oraz instalacji elektrycznych. Laboratorium techniki
cyfrowej — studenci sg zapoznawani z elementami, uktadami i systemami cyfrowymi stosowanymi we
wspotczesnych urzadzeniach elektronicznych, podstawami techniki cyfrowej w zakresie syntezy logiczne;.
W ramach kursu studenci poznajg metody projektowania ukfadéw funkcjonalnych, uktadéw
arytmetycznych, synchronicznych i asynchronicznych oraz poznajg komputerowe narzedzia projektowania
uktaddéw cyfrowych. Laboratorium elektroniki — studenci zapoznajg sie z metodami i technikami pomiaréw
elementow i uktadéw elektronicznych, nabywajg umiejetnosci czytania schematéw, doboru metod i technik
pomiarowych i sposobdéw wykonywania schematdw.

Modut mechaniki

Mechanika techniczna — studenci s3 zapoznawani z podstawowymi pojeciami z zakresu statyki, kinematyki
i dynamiki. Wytrzymato$¢ materiatdw - studenci sg zapoznawani z podstawowymi pojeciami
z wytrzymatosci materiatéw oraz z metodami analizy wytrzymatosciowej jednowymiarowych elementéw
maszyn. Napedy pneumatyczne w Mechatronice - studenci poznajg zasady dziatania, budowe
i projektowanie uktadéw pneumatycznych oraz ich sterowanie i integracje z systemami mechatronicznymi.
W ramach laboratoriéw realizujg ¢wiczenia z montazu, uruchamiania i diagnostyki uktadéw, zdobywajac
praktyczne umiejetnosci ich obstugi. Pracownia obliczeniowa i laboratorium wytrzymatosci materiatéw -
zapoznanie studentéw z metodami mechaniki obliczeniowej, gtéwnie z metodg elementéw skoniczonych.
Grafika inzynierska i zapis konstrukcji — zapoznanie studentéw z podstawowymi zagadnieniami zwigzanymi
z wykonywaniem rysunku technicznego, ze sposobami graficznej interpretacji elementéw konstrukcyjnych,
z oprogramowaniem graficznym CAD. Komputerowa pracownia projektowa — studenci sg zapoznawani
z podstawami tworzenia narzedzi komputerowych wspomagajacych obliczenia inzynierskie oraz z zasadami
formutowania zadan optymalizacji. Podstawy konstrukcji mechanizméw urzadzen mechatronicznych —
studenci sg zapoznawani z typowymi podzespotami mechanicznymi wystepujgcymi w urzadzeniach
mechatronicznych oraz poznaja podstawowe zaleznosci miedzy konstrukcja (tzn. cechami geometrycznymi
i uzytymi materiatami) a wtasnosciami uzytkowymi podzespotéw mechanicznych wystepujgcych
w urzadzeniach mechatronicznych. Inzynieria wytwarzania i napraw — studenci sg zapoznawani
z podstawowymi sposobami obrébki materiatdw oraz podstawami projektowania proceséw
technologicznych.

Modut technologii informatycznych

Algorytmika i programowanie — studenci poznajg podstawy jezyka C++ w S$rodowisku Xcode, proces
algorytmizacji zagadnien programowych, zasady tworzenia programow proceduralnych w jezyku C++.
Komputerowe wspomaganie projektowania w Mechatronice - studenci sg zapoznawani z narzedziami
CAD/CAE stosowanymi w projektowaniu uktadéw mechatronicznych. Poznajg zasady modelowania 2D i 3D,
tworzenia dokumentacji technicznej oraz analizy i symulacji konstrukcji. W ramach zaje¢ rozwijajg
umiejetnosci projektowania elementéw i zespotdw oraz ich optymalizacji z wykorzystaniem
oprogramowania inzynierskiego. Sztuczna inteligencja rozpoznawanie sygnatéw - studenci w ramach kursu
zapoznajg sie z metodami pozyskiwania rozpoznawania sygnatow z wykorzystaniem metod i algorytmow
sztucznej inteligencji. Sztuczna inteligencja rozpoznawanie obrazéw - studenci w ramach kursu zapoznajg
sie z metodami pozyskiwania obrazow i przeksztatcania ich do postaci cyfrowej z wykorzystaniem metod



i algorytmow sztucznej inteligencji. Programowanie obiektowe w Mechatronice - studenci sg zapoznawani
z zasadami programowania obiektowego w kontekscie systemdéw i urzgdzen mechatronicznych. Poznajg
pojecia takie jak klasy, obiekty, dziedziczenie i polimorfizm oraz uczg sie projektowania i implementacji
oprogramowania sterujgcego. W ramach zajec rozwijaja umiejetnosci tworzenia czytelnego i modularnego
kodu oraz jego wykorzystania w aplikacjach inzynierskich. Systemy zarzadzania relacyjnymi bazami danych
— studenci sg zapoznawani z podstawowymi pojeciami dotyczacymi baz danych, pojeciami dotyczacymi
systemu zarzadzania i cechami charakterystycznymi relacyjnych baz danych oraz z podstawami jezyka SQL.
Pracownia projektowa zastosowan informatyki — studenci sg zapoznawani z wykorzystaniem srodowiska
programistycznego LabView do rozwigzywania okreslonych probleméw inzynierskich oraz do tworzenia
wirtualnych aplikacji sterujgcych i rejestrujgcych dane pomiarowe. Laboratorium przyrzagdéw wirtualnych —
studenci sg zapoznawania z wirtualnymi przyrzagdami pomiarowymi oraz ich wykorzystaniem przy tworzeniu
projektéw wykorzystywanych do akwizycji danych pomiarowych bazujagc na oprogramowaniu National
Instruments. Architektura i oprogramowanie wbudowanych systeméw komputerowych — studenci sg
zapoznawani z podstawowymi modelami i metodykami wytwarzania oprogramowania, celami
projektowymi i wytwdrczymi dla systeméw wbudowanych w poréwnaniu do systeméw PC, z réznymi
rozwigzaniami architektur systeméw wbudowanych, z sposobami tworzenia systeméw wbudowanych
(jezyki maszynowe, jezyki wysokiego poziomu), z urzgdzeniami typu SoC (ang. System on Chip),
z problematyka systemdw operacyjnych czasu rzeczywistego oraz systemow operacyjnych urzgdzen SoC.
Laboratorium sterownikéw programowalnych — studenci sg zapoznawani z doborem struktury oraz
konfiguracjg sterownikow do realizacji wybranego zadania oraz nabywajg umiejetnosci programowania
sterownikéw PLC w jezyku LD. Laboratorium systeméw wbudowanych i mobilnych — studenci sg
zapoznawani z wykorzystaniem w praktyce mikrokomputerow i mikrokontroleréw z systemem
wbudowanym i realizujg projekty z zakresu monitorowania i sterowania procesami z zakresu mechatroniki.

Modut mechatroniki

Wprowadzenie do mechatroniki — studenci poznaja zagadnienia zwigzane z prostymi uktadami
mechatronicznymi, ich zastosowaniem oraz z podstawami modelowania uktadéw mechatronicznych.
Mechatronika — studenci sg zapoznawani ze strukturg i funkcjonowaniem uktadéw mechatronicznych,
z zagadnieniami modelowania uktadéw mechatronicznych oraz z podstawami sterowania w ukfadach
mechatronicznych. Modelowanie systemow mechatronicznych - studenci realizujg projekt obejmujacy
tworzenie modeli matematycznych i symulacyjnych ukfadéw mechatronicznych. W ramach pracy
projektowej dokonujg analizy systeméw dynamicznych, modelujg elementy mechaniczne, elektryczne
i sterowania oraz integrujg je w spdjne modele. Rozwijajg umiejetnosci symulacji i interpretacji wynikéw
oraz dokumentowania i prezentacji opracowanych rozwigzan inzynierskich. Sterowniki programowalne -
studenci sg zapoznawani z doborem struktury oraz konfiguracjg sterownikéw PLC do realizacji wybranych
zadan z zakresu sterowania procesem. Podstawy miernictwa- studenci poznajg zagadnienia zwigzane
z podstawowymi narzedziami i urzadzeniami pomiarowymi stosowanymi w mechatronice, z zasadami
wykonywania i oceny wyniku pomiaru. Laboratorium miernictwa i metrologii — studenci nabywajg
umiejetnos$¢ postugiwania sie podstawowymi przyrzagdami pomiarowymi wielkosci mechanicznych
i elektrycznych. Laboratorium technik pomiarowych — studenci nabywajg umiejetnos¢ postugiwania sie
narzedziami i oprogramowaniem do akwizycji danych pomiarowych w systemach monitorowania
i sterowania procesami. Metody projektowania i eksploatacji systeméw mechatronicznych — studenci sg
zapoznawani z teorig i metodologig procesu projektowania technicznego, ogdlnymi metodami
heurystycznymi i systemowymi wspomagajagcymi procesy innowacyjne, problemem optymalizacji
i polioptymalizacji, ogdlng charakterystykg komputerowego wspomagania projektowania i konstruowania
(CAD) oraz z metodami oceny stanu technicznego urzgdzen. Symulacja i wirtualne prototypowanie —
studenci sg zapoznawani z budowg i sposobem dziatania wybranych aktoréw stosowanych w uktadach
mechatronicznych, modelami wybranych poduktadéw mechatronicznych, podstawowymi systemami
regulacji oraz nabywajg umiejetnosci opracowania modeli i symulacji komputerowej wybranych systeméw
mechatronicznych. Wprowadzenie do biomechatroniki — studenci s zapoznawani z modelami



biomechanicznymi ciata cztowieka i danymi antropometrycznymi na potrzeby symulacji komputerowej
kinematyki i dynamiki poszczegélnych aparatéw ruchu cztowieka. Biomechatronika — studenci w ramach
kursu nabywajg umiejetnos¢ budowy modeli kinematyki i dynamiki poszczegdlnych czesci aparatu ruchu
cztowieka z wykorzystaniem modelowania komputerowego.

Modut zarzadzania i przedsiebiorczosci innowacyjnej

Zarzadzanie projektami — studenci s3 zapoznawani z podstawowymi pojeciami stosowanymi w nauce
o zarzadzaniu oraz istotg wspoétczesnego przedsiebiorstwa. Przedsiebiorczos¢ innowacyjna — studenci sg
zapoznawani z podstawowymi pojeciami zwigzanymi z funkcjonowaniem firm innowacyjnych w skali
globalnej, w Unii Europejskiej i Polsce, ze szczegdlnym uwzglednieniem przedsiewzie¢ podejmowanych
przez studentéw, mtodych absolwentéw i doktorantédw, z wykorzystaniem wiedzy high-tech i potencjatu
innowacyjnego uczelni macierzystej oraz sg przygotowywani do uruchomienia i prowadzenia innowacyjnej
firmy. Ochrona wtasnosci intelektualnej — studenci sg zapoznawani z prawem patentowym, prawami
autorskimi oraz procedurami patentowymi.

Modut specjalnosciowy: Automatyzacja i Robotyzacja w Przemysle

Sensory i systemy pomiarowe — studenci sg zapoznawani z zasadami dziatania czujnikéw oraz systemoéw
pomiarowych, metodami akwizycji danych, przetwarzania sygnatéw oraz oceny dokfadnosci i niepewnosci
pomiardw. Laboratorium systeméw pomiarowych — studenci w ramach zaje¢ nabywajg umiejetnosci
obstugi aparatury pomiarowej, realizacji pomiaréow wielkosci fizycznych oraz analizy i interpretacji wynikéw
pomiarowych. Projektowanie systemdéw zrobotyzowanych — studenci s3 zapoznawani z metodami
projektowania systeméw robotycznych, doborem komponentéw oraz integracja robotéw w uktadach
przemystowych. Projektowanie przemystowych systemdw sterowania — studenci sg zapoznawani

z zasadami projektowania uktadéw sterowania w przemysle, doborem regulatoréw oraz implementacja
algorytmow sterowania. Cyfrowy blizniak w projektowaniu systemow przemystowych — studenci poznajg
koncepcje cyfrowych blizniakéw, metody modelowania i symulacji systemdéw oraz ich zastosowanie w
optymalizacji proceséw przemystowych. Zespotowe projektowanie systemow zrobotyzowanych — studenci
nabywajg umiejetnosci pracy zespotowej przy projektowaniu systemdéw robotycznych, integracji
podsystemow oraz realizacji projektow inzynierskich. Programowanie robotéw przemystowych — studenci
sg zapoznawani z metodami programowania robotéw, tworzeniem trajektorii ruchu oraz integracja
robotow z systemami produkcyjnymi. Bezpieczenstwo maszynowe — studenci poznajg zasady
bezpieczenstwa maszyn, analize ryzyka oraz normy i wymagania dotyczace bezpiecznej eksploatacji
urzadzen technicznych. Roboty mobilne i autonomiczne — studenci sg zapoznawani z budowg i dziataniem
robotéw mobilnych, systemami lokalizacji, nawigacji oraz podstawami autonomicznego sterowania.

Modut specjalnosciowy Systemy Monitorowania i Sterowania

Sensory i systemy pomiarowe — studenci sg zapoznawani z zasadami dziatania czujnikéw oraz systemoéw
pomiarowych, metodami akwizycji danych, przetwarzania sygnatéw oraz oceny doktadnosci i niepewnosci
pomiaréw. Laboratorium przemystowych systeméw pomiarowych — studenci w ramach zaje¢ nabywaja
umiejetnosci obstugi aparatury pomiarowej, realizacji pomiaréw wielkosci fizycznych oraz analizy
i interpretacji wynikdw pomiarowych. Komputerowe projektowanie systemdéw sterowania — studenci s3
zapoznawani z narzedziami komputerowymi do projektowania i symulacji uktadéw sterowania oraz
implementacjg algorytméw sterowania. Systemy monitorowania procesow przemystowych — studenci
poznajg metody monitorowania i diagnostyki proceséw, systemy SCADA oraz sposoby wizualizacji i analizy
danych procesowych. Automatyzacja i robotyzacja proceséw — studenci sg zapoznawani z metodami
automatyzacji proceséw technologicznych oraz integracjg systeméw robotycznych w produkcji. Zespotowe
projektowanie systemdéw automatyki — studenci nabywajg umiejetnosci pracy zespotowej przy
projektowaniu systemoéw automatyki oraz realizacji kompleksowych projektéw inzynierskich. Przemystowe
systemy sterowania — studenci sg zapoznawani z architekturg systeméw sterowania, sterownikami PLC



oraz komunikacja w systemach przemystowych. Bezpieczeistwo systeméw OT — studenci poznajg
zagadnienia cyberbezpieczenstwa systemow przemystowych (OT), analize zagrozen oraz metody ochrony
infrastruktury przemystowej. Sztuczna inteligencja w systemach monitorowania i sterowania — studenci sg
zapoznawani z zastosowaniem metod Al w analizie danych, predykcji oraz optymalizacji proceséw
przemystowych.

Modut dyplomowania
Projektowanie uktadéw mechatronicznych - studenci w ramach kursu poznajg metodyke projektowania

i modelowania uktaddéw oraz systeméw mechatronicznych w sposéb sformalizowany oraz ich implementacji
komputerowe]. Seminarium - Inzynierski projekt i egzamin dyplomowy — studenci w ramach kursu
przedstawiajg w postaci prezentacji etapy pracy nad projektem inzynierskim. Proseminarium - Inzynierski
projekt — studenci sg zapoznawani z zasadami pisania pracy inzynierskiej; z zasadami sktadu tekstu,
formutowania celu, zadan, wnioskow.

7. WYMIAR, ZASADY | FORMA ODBYWANIA PRAKTYK

Integralnym elementem programu studiéw sg obligatoryjne praktyki zawodowe dla studidw stacjonarnych
i niestacjonarnych. Praktyka zawodowa wpisana jest w program studiow i realizuje efekty uczenia sie
zatozone dla kierunku. Odbywa sie zgodnie z wytycznymi zawartymi w Zarzadzeniu Retora w sprawie
organizacji i realizacji praktyk oraz Regulaminie praktyk Wydziatu Inzynierii Mechanicznej i Energetyki
Politechniki Koszalinskiej - zasady organizacji, realizacji i zaliczania praktyk. Celem praktyki zawodowej jest
nabywanie przez studenta wiedzy, ksztattowanie umiejetnosci i kompetencji spotecznych niezbednych w
przysztej pracy zawodowej. Celem praktyk jest takze pogtebianie wiedzy o poszczegdlnych branzach
gospodarki. Szczegétowo efekty przypisane praktykom zawodowym zawarto w programie studidw.
Zadaniem indywidualnym studenta podczas praktyki zawodowej jest:

— Zapoznanie sie z obszarem dziatalnosci organizacyjno-gospodarczej, innowacyjnej oraz
produkcyjnej przedsiebiorstwa, zarzgdzaniem i funkcjonowaniem zaktadu pracy.

— Weryfikacja wiedzy uzyskanej podczas wyktadéw, éwiczen rachunkowych i laboratoryjnych oraz
doskonalenie umiejetnosci praktycznych niezbednych w zawodzie inzyniera na stanowisku pracy
podczas wykonywania konkretnych zadan w okreslonych komdrkach organizacyjnych zakfadu
pracy.

— Zapoznanie sie z procedurami projektowo-konstrukcyjnymi, produkcyjnymi oraz przemystowej
eksploatacji maszyn i urzadzen mechanicznych ze szczegélnym uwzglednieniem zagadnien
techniczno-inzynieryjnych.

— Zapoznanie sie z podstawowymi operacjami technologicznymi wynikajacymi z wytwarzania maszyn
i urzagdzen oraz przysposobienie manualnych czynnosci wynikajacych z prac warsztatowo-
montazowych towarzyszacych tym operacjom.

— Zdobycie ogdlnotechnicznego doswiadczenia z zakresu szeroko rozumianej mechatroniki.

Praktyki realizowane sg zgodnie z programem studiow na kierunku Mechatronika, w trakcie siédmego
i 6smego semestru. Czas trwania dwdch praktyk wynosi osiem tygodni (2 x 160 godzin). W sytuacjach
wyjatkowych, na podstawie pisemnego wniosku studenta, Dziekan lub upowazniony jego zastepca moze
wyrazi¢ zgode na weczesniejsze odbycie praktyki. Realizowana jest wowczas wedtug ustalonego
z zarzadzajgcym podmiotem gospodarczym (organizacjg) i kierownikiem praktyk, indywidualnego
(roztozonego w czasie) planu praktyki. Praktyka jest realizowana w trybie indywidualnym. Student
kierowany jest do zaktadu pracy, z ktérym uczelnia ma podpisang umowe (procedura zawierana umow jest
zastrzezona dla petnomocnika rektora uczelni ds. praktyk) lub jednorazowe porozumienia, ktére podpisuje
kierownik praktyk na podstawie udzielonego przez petnomocnika rektora upowaznienia substytucyjnego.
W drugim przypadku student moze wskazac przedsiebiorstwo (organizacje) w ktorej zamierza realizowaé
praktyke, a kierownik praktyki tg propozycje akceptuje lub odrzuca. Istnieje mozliwo$¢ uznania praktyki za
zrealizowang, gdy student wykonuje prace zawodowg lub zarobkowga, w tym za granica, pod warunkiem



zgodnosci wykonywanej pracy z celami i programem praktyki. W przypadku realizacji praktyki za granicg,
dokumenty potwierdzajgce jej odbycie przedktadane sg kierownikowi praktyk na danym kierunku studiow
i muszg by¢ przettumaczone na jezyk polski przez ttumacza przysiegtego.

8. ZASADY PROCESU DYPLOMOWANIA

Praca dyplomowa jest samodzielnym opracowaniem okreslonego zagadnienia naukowego Ilub
artystycznego, lub dokonaniem artystycznym, prezentujgcym ogdlng wiedze i umiejetnosci studenta
zwigzane z danym kierunkiem studiéw, poziomem i profilem ksztatcenia oraz umiejetnosci samodzielnego
analizowania i wnioskowania. Praca dyplomowa wykonywana jest na semestrach 7. i 8. — studia stacjonarne
i niestacjonarne. Praca realizowana jest w uzgodnieniu i pod opiekg merytoryczng promotora pracy
dyplomowej.
Praca dyplomowa stanowi zwienczenie procesu ksztatcenia i powinna odzwierciedla¢ wiedze
i umiejetnosci nabyte w czasie toku studidw. Temat pracy, jej zakres i zadania do wykonania powinny wiec
by¢ zwigzane ze studiowanym kierunkiem i umozliwia¢ weryfikacje kompetencji przypisanych pracom
dyplomowym w programie studiéw dla danego kierunku studiéw. Potwierdzenie uzyskania wszystkich
kompetencji w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych opisanych szczegétowo
w programie studiéw dla kazdego kierunku studiéw oraz pozytywny wynik egzaminu dyplomowego stanowi
podstawe do nadania tytutu inzyniera absolwentom studidw | stopnia.
Warunkiem przystgpienia do egzaminu dyplomowego jest pozytywna ocena pracy dyplomowej. Inzynierska
praca dyplomowa powinna w swojej merytorycznej tresci zwierac¢ przede wszystkim rozwigzanie problemu
inzynierskiego o istotnych cechach aplikacyjnych przy wykorzystaniu wiedzy zdobytej w catym okresie
studidw. Inzynierska prace dyplomowg powinno charakteryzowaé w szczegélnosci:
— wykazanie umiejetnosci rozwigzywania zadan inzynierskich z wykorzystaniem wiedzy ogdlnej
i specjalistycznej,
— wykazanie wiedzy i umiejetnosci w zakresie stosowanym z wykorzystaniem wspétczesnych narzedzi
dziatania inzynierskiego, w tym technik komputerowych,
— mniejszy fadunek teoretyczny, w przypadku prac badawczych, za to z wiekszym ukierunkowaniem
na praktyczne wykorzystanie umiejetnosci inzynierskich.
Tres¢ pracy powinna by¢ podzielona na nastepujgce czesci:
— wstep (wprowadzenie) — zawierajacy gtéwnie uzasadnienie wyboru rozwigzywanego problemu,

cel i zakres pracy,
— przeglad aktualnego stanu wiedzy w obszarze rozwigzywanego problemu ze szczegdlnym
uwzglednieniem literatury miedzynarodowej,
— sformutowanie i rozwigzanie zadania projektowego, technologicznego, organizacyjnego Ilub
badawczego,
— whnioski szczegétowe i uogdlnione zawierajgce dyskusje z przywotanymi uprzednio teoriami
i koncepcjami,
— bibliografie sktadajgca sie z pozycji cytowanych i majgcych swoje odniesienie do przywotywanych
w pracy tresci teoretycznych, analiz badan itp.
Praca powinna spetnia¢ réwniez wymogi edytorskie, ktére dotyczg ujednolicenia formatu prac
dyplomowych. Zbidr zalecen dotyczacych strony edycyjnej pracy zawarto w dokumencie Zasady pisania
pracy dyplomowych umieszczonych na stronie internetowej.
W procesie ewaluacji pracy dyplomowej, recenzenta powotuje dziekan Wydziatu Inzynierii Mechanicznej i
Energetyki, sposrdd oséb upowaznionych do prowadzenia prac dyplomowych Ilub innych oséb
posiadajgcych odpowiednie kwalifikacje. Promotor i recenzent opracowujg opinie o pracy zawierajgce jej
oceny. Obie opinie sg udostepniane studentowi, nie pdzniej niz na 3 dni przed terminem egzaminu
dyplomowego. W przypadku negatywnej oceny pracy dyplomowej, dokonanej przez recenzenta, dziekan
powotuje drugiego recenzenta. Jezeli ocena drugiego recenzenta jest takze negatywna, dziekan uznaje
prace dyplomowa za niewykonang, a jej kontynuacje za niemozliwg. W takim przypadku dziekan, na



whniosek studenta, ztozony w ciggu 14 dni, kieruje go na powtarzanie dwéch ostatnich semestrow studiéw,
a w przypadku nieztozenia takiego wniosku, skresla go z listy studentow.

Ocena pracy dyplomowej, zawiera nastepujgce pytania/zagadnienia: czy tre$¢ pracy odpowiada tematowi
okreslonemu w tytule, ocena wyboru tematu oraz celu pracy, ocena uktadu pracy (struktury podziatu tresci,
kolejnosci rozdziatdéw), ocena studidw literaturowych omawianej problematyki, sposobu doboru
i wykorzystania zrédet oraz poprawnosci ich cytowania, ocena celowosci i poprawnosci metodyki badawczej
(sformutowanie problemu i hipotez, trafnos¢ doboru metod badawczych), czy i w jakim zakresie praca
stanowi nowe ujecie problemu, ocena strony redakcyjnej pracy (poprawnos¢ jezyka, opanowanie techniki
pisania pracy, spis rzeczy, odsytacze), sposéb wykorzystania pracy (publikacja, udostepnienie instytucjom,
materiat Zrédtowy), inne uwagi.

W Politechnice Koszalinskiej obowigzuje weryfikacja pisemnych prac dyplomowych w oparciu
o wykorzystanie Jednolitego Systemu Antyplagiatowego.

9. MONITOROWANIE KARIERY ZAWODOWEJ ABSOLWENTOW

Badanie w zakresie monitorowania loséw zawodowych absolwentéw przeprowadza Biuro Karier
i Promocji Edukacji Politechniki Koszaliriskiej na podstawie Zarzadzenia Nr 42/2020 Rektora Politechniki
Koszalinskiej z dnia 22 czerwca 2020 r. w sprawie monitorowania karier zawodowych absolwentéw
Politechniki Koszalifskiej. Politechnika Koszalinska w celu dostosowania programéw studiéw do potrzeb
rynku pracy bedzie korzysta¢ z wynikdw monitoringu karier studentéw i absolwentéw studidw, osdéb
ubiegajgcych sie o stopien doktora i 0sdb, ktdore uzyskaty ten stopien, prowadzonego przez Ministra Nauki
i Szkolnictwa Wyzszego zgodnie z art. 352 ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym
i nauce (Dz.U. z 2020 r. poz. 85 ze zm.).

10. ZGODNOSC ZAKtADANYCH EFEKTOW UCZENIA SIE Z POTRZEBAMI RYNKU
PRACY

Ksztatcenie w zakresie mechatroniki prowadzone aktualnie w Wydziale Mechanicznym zapewnia
absolwentom uzyskanie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych niezbednych dla podjecia pracy
w zaktadach przemystu maszynowego oraz przemystéow pokrewnych (dziaty technologiczne, kontroli
jakosci), zlokalizowanych w regionie oraz na terenie catego kraju. Potrzebe ksztatcenia i zapotrzebowanie
rynku pracy na inzynieréw, a w tym specjalistdow z zakresu mechatroniki, potwierdzajg wyniki badania
ewaluacyjnego ex-ante dotyczgcego oceny zapotrzebowania gospodarki na absolwentéw szkdt wyzszych
kierunkdw matematycznych, przyrodniczych i technicznych, przeprowadzonego na zlecenie MNiISW
(http://www.ewaluacja.gov.pl/Wyniki/Documents/6_067.pdf) oraz ankietyzacja prowadzona
w Wojewddzkich Urzedach Pracy.
W opracowaniu koncepcji ksztatcenia na kierunku Mechatronika uwzgledniono:
— opinie Srodowisk gospodarczych dotyczacg oczekiwanego profilu wyksztatcenia absolwentow, ze
szczegdlnym uwzglednieniem opinii przedstawicieli Rady Pracodawcow WIMIE,
— opinie pracodawcow wyrazong w odniesieniu do zapotrzebowania na kompetencje absolwentéw
Politechniki Koszalinskiej,
— opinie studentéw i absolwentéw WIMIE,
— doswiadczenia z realizacji praktyk studenckich na WIMIE.


http://www.ewaluacja.gov.pl/Wyniki/Documents/6_067.pdf
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liczba punktow ECTS przypisanych do przedmiotu obieralnego
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