	I. KARTA OPISU PRZEDMIOTU

	Kierunek
	MECHATRONIKA

	
	

	Poziom kształcenia
	I-stopnia - inżynierskie

	
	

	Profil kształcenia
	praktyczny

	
	

	Forma studiów
	niestacjonarna

	
	

	Przedmiot/kod modułu
	Sterowanie i programowanie robotów / SIPR

	
	

	Rok studiów


	3



	
	

	Semestr 
	5

	Liczba  godzin
	Wykłady: 15       

	Liczba punktów ECTS
	1

	Prowadzący przedmiot
	

	Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności, kompetencji personalnych i społecznych
	Znajomość podstawowych zagadnień z zakresu mechaniki, technik wytwarzania, podstaw automatyki, elektrotechniki i elektroniki oraz obsługi systemów komputerowych.

	Cel(cele) modułu kształcenia
	Poznanie podziału robotów, podstawowych konstrukcji, zespołów napędowych, sensorycznych i sterujących, podstaw sterowania i programowania. Umiejętność sformułowania oraz realizacji zadania robotyzacyjnego.

	II. EFEKTY KSZTAŁCENIA



	Symbol efektów kształcenia


	Potwierdzenie osiągnięcia efektów uczenia się


	Odniesienie do efektów uczenia się  dla kierunku studiów  

	SIPR_W01
	Posiada uporządkowaną                     i podbudowaną wiedzę                       w zakresie mechatroniki, automatyki i robotyki
	MR_W13

	SIPR_W02
	Ma uporządkowaną wiedzę na temat czujników stosowanych              w urządzeniach mechatronicznych;


	MR_W15

	SIPR_W03
	Ma uporządkowana wiedzę na temat układów napędowych stosowanych w urządzeniach mechatronicznych, w szczególności napędów elektrycznych;


	MR_W18

	SIPR_W04
	Ma uporządkowaną wiedzę                 w zakresie klasyfikacji, budowy  i struktur kinematycznych, opisu matematycznego, zasad działania oraz programowania robotów manipulacyjnych; ma podstawową wiedzę z zakresu opisu matematycznego, własności oraz zasad działania i programowania prostych robotów mobilnych;


	K_W24

	SIPR_W05
	Ma podstawową wiedzę                        w zakresie teorii manipulatorów  i robotów, kinematyki i dynamiki prostej i odwrotnej, programowania robotów przemysłowych;
	MR_W35

	SIPR_U01
	Potrafi przy formułowaniu i rozwiązywaniu zadań obejmujących projektowanie układów automatyki i robotyki dostrzegać ich aspekty pozatechniczne, w tym środowiskowe, ekonomiczne i prawne;
	MR_U17

	SIPR_U02
	Posiada podstawowe umiejętności eksploatacyjne  i operatorskie przemysłowych robotów manipulacyjnych; potrafi utworzyć, przetestować i uruchomić prosty program ruchu dla manipulatora przemysłowego; potrafi rozwiązać podstawowe zadania związane z kinematyką oraz dynamiką robotów;


	MR_U18

	SIPR_U03
	Potrafi dokonać identyfikacji                  i sformułować specyfikację prostych zadań inżynierskich z zakresu mechatroniki;
	MR_U24

	SIPR_K01
	Potrafi odpowiednio określić priorytety służące realizacji określonego przez siebie lub innych zadania;
	MR_K05

	SIPR_K02
	Posiada świadomość konieczności profesjonalnego podejścia do zagadnień Technicznych, skrupulatnego zapoznania się z dokumentacją oraz warunkami środowiskowymi, w których urządzenia i ich elementy mogą funkcjonować, przestrzegania zasad etyki zawodowej i poszanowania różnorodności poglądów i kultur;


	MR-K06


	III. TREŚCI UCZENIA SIĘ

	Symbol
	Treści uczenia się


	Odniesienie do efektów uczenia się modułu

	TK_01


	 Podstawowa wiedza na temat robotyki i robotyzacji
	SIPR_W02,SIPR_W01,

	TK_02
	Poznanie budowy manipulatorów, robotów i ich aktuatorów.

	SIPR_W02,SIPR_W03

	TK_03
	Podstawowe pojęcia i zadania z zakresu opisu i realizacji zadań ruchowych mechanizmów manipulatorów i robotów. 
	SIPR_W03, SIPR_W04,

SIPR_W05,



	TK_04
	Wprowadzenie do problematyki programowania i sterowania mechanizmów manipulatorów i robotów
	SIPR_W03, SIPR_W04, SIPR_W05, SIPR_U01,SIPR_U02, SIPR_K01, SIPR_K02


	TK_05
	Wybrane zagadnienia robotyzacji procesów przemysłowych. 
	SIPR_02, SIPR_W03, SIPR_W04, SIPR_W05,
SIPR_U01, SIPR_U02,

SIPR_U03, SIPR_K01,

SIPR_K02


	TK_06
	Wprowadzenie do robotyki mobilnej  w tym wybrane zagadnienia układów kinematycznych i programowania.
	SIPR_02, SIPR_W03, SIPR_W04, SIPR_W05,



	IV. LITERATURA PRZEDMIOTU

	Podstawowa


	1.  Honczarenko i in.: Roboty przemysłowe. Budowa i zastosowanie. WNT, 
    Warszawa 2004.

2.  Kasperski M.: Sztuczna inteligencja. Helion 2003

2.  Kozłowski K., Dutkiewicz P., Wróblewski W.: “Modelowanie 

     i sterowanie robotów”, PWN 2003

3.  Morecki A. i in.: Podstawy robotyki. WNT, Warszawa 2002  

     (II wydanie).

4.  Morecki A., Knapczyk J., Kędzior K.: “Teoria mechanizmów  

      i manipulatorów”, WNT 2002                           
5.  Olszewski i in. : Manipulatory i roboty przemysłowe. WNT, Warszawa 
     1992 (II wydanie)
6. Spong M.W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotów. WNT,
    Warszawa 1997. 

	Uzupełniająca


	1. Giergiel J.: Podstawy Robotyki i Mechatroniki. Część 1 Wprowadzenie 
    do Robotyki, Wyd. KRiDM      AGH, Kraków 2004.

2.Dulęba I.: Podstawy robotyki w ćwiczeniach Wyd. PWSPiT 2010.                                                             3.Wawrzecki J. Teoria manipulatorów Wydawnictwo Politechniki Łódzkiej
   2007



	V. SPOSÓB OCENIANIA PRACY STUDENTA

	Symbol efektu uczenia się dla modułu
	Symbol treści uczenia się realizowanych w trakcie zajęć
	Forma realizacji treści uczenia się
	Typ oceniania


	Metody oceny



	SIPR_W01
	TK_01
	Wykład multimedialny. 
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.



	SIPR_W02
	TK_01,TK_02
	Wykład multimedialny. 
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.



	SIPR_W03
	TK_02,TK_03, TK_04, TK_05, TK_06
	Wykład multimedialny. 
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.



	SIPR_W04
	TK_03, TK_04, TK_05,TK_06
	Wykład multimedialny. 
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

 

	SIPR_W05
	TK_02,TK_03, TK_04, TK_05, TK_06
	Wykład multimedialny. 
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.



	SIPR_U01
	TK_04, TK_05, 
	Wykład
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

	SIPR_U02
	TK_04, TK_05,
	Wykład multimedialny
	podsumowująca
	 

	SIPR_U03
	TK_05
	Wykład multimedialny
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

	SIPR_K01
	TK_04, TK_05,
	Wykład multimedialny. 
	podsumowująca
	 Kolokwium pisemne.



	SIPR_K02
	TK_04, TK_05,
	Wykład multimedialny. 
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.



	VI. OBCIĄŻENIE PRACĄ STUDENTA

Forma aktywności

Średnia liczba godzin na zrealizowanie aktywności

(godz. lekcyjna -  45 min.)

Godziny zajęć (wg planu studiów) z nauczycielem ( tzw. kontaktowe) 
Godz.

ECTS

1. Wykład

9

1

2. Ćwiczenia

3. ….

Praca własna studenta

( np. przygotowanie do zajęć, czytanie wskazanej literatury, przygotowanie do egzaminu, inne) 
Godz. 25%  x 1 ECTS (25 h)  = 6,25

4. Wykład

9

2.

Łączny nakład pracy studenta

20

Sumaryczna liczba punktów ECTS 
z  przedmiotu (liczba punktów, którą student uzyskuje na zajęciach wymagających bezpośredniego udziału nauczyciela oraz w ramach zajęć o charakterze praktycznym – laboratoryjne, projektowe, itp.)
                                     1ECTS

Nakład pracy studenta związany z zajęciami o charakterze praktycznym

                                     -ECTS

Nakład pracy związany z zajęciami wymagającymi bezpośredniego udziału nauczycieli akademickich

                                    1ECTS

VII. Zasady wyliczania nakładu pracy studenta

Studia stacjonarne

75%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela

25%  x 1 ECTS = godziny poświęcone przez studenta na pracę własną

Studia niestacjonarne

50%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela

50%  x 1 ECTS = godziny poświęcone przez studenta na pracę własną

Praktyka zawodowa 

100%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela

Zajęcia praktyczne na kierunku pielęgniarstwo 

100%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela



	VIII. KRYTERIA OCENY

	5
	znakomita wiedza, umiejętności, kompetencje

	4,5
	bardzo dobra wiedza, umiejętności, kompetencje

	4
	dobra wiedza, umiejętności, kompetencje

	3,5
	zadawalająca wiedza, umiejętności, kompetencje, ale ze znacznymi niedociągnięciami

	3
	zadawalająca wiedza, umiejętności, kompetencje, z licznymi błędami

	2
	niezadawalająca wiedza, umiejętności, kompetencje


Zatwierdzenie sylabusa:

Opracował:  

 Sprawdził  pod względem formalnym (koordynator modułu): 

Zatwierdził (Dyrektor Instytutu): dr inż. Halina Pacha-Gołębiowska

