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1. Informacje ogoélne

Wydziat Mechaniczny Politechniki Biatostockiej oferuje mozliwos¢ kontynuacji nauki na stacjonarnych
studiach Il stopnia (studiach doktoranckich) w zakresie dyscypliny naukowe] automatyka i robotyka.
Studia trzeciego stopnia (doktoranckie) w zakresie dyscypliny naukowej automatyka i robotyka
przyporzadkowane zostaty do:

e obszaru wiedzy: nauki techniczne,

e dziedziny nauki: nauki techniczne,

o dyscypliny naukowej: automatyka i robotyka

Uprawnienia do nadawania stopnia doktora nauk technicznych w dyscyplinie automatyka i robotyka
przyznane zostaty decyzjq Centralnej Komisji ds. Stopni i Tytutow w 2016 .

Utworzenie studiow trzeciego stopnia ma na celu:
1. Wprowadzenie na Wydziale Mechanicznym Politechniki Biatostockiej jednolitego, trojstopniowego

systemu studiow, obejmujgcego studia inzynierskie i magisterskie na kierunku automatyka i robotyka

oraz studia doktoranckie w zakresie dyscypliny naukowej automatyka i robotyka.

2. Dostosowanie oferty edukacyjnej Wydziatu Mechanicznego do europejskich standardéw nauczania.
Uruchomienie tréjstopniowego systemu studiow jest zgodne z ustaleniami Konwencji Bolonskiej,
zaleceniami formutowanymi przez Rade Gtowng Szkolnictwa Wyzszego oraz zasadami
obowigzujacymi w krajach Unii Europejskiej.

3. Rozszerzenie oferty edukacyjnej Wydzialu Mechanicznego, przy mozliwym réwnoczesnym
rozszerzeniu grupy osob, do ktérych kierowana jest oferta edukacyjna Wydziatu, a mianowicie:

e zapewnienie wyrozniajgcym sie absolwentom studiéw magisterskich mozliwosci szybszego
awansu naukowego przez kontynuacje nauki na poziomie studiow doktoranckich,

e umozliwienie ukonczenia studiéw doktoranckich w dyscyplinie automatyka i robotyka przez osoby
legitymujace sie stopniem magistra, magistra inzyniera, lub réwnorzednym w innych dyscyplinach
naukowych niz automatyka i robotyka.

4. Wspomaganie rozwoju i awansu naukowego pracownikow Wydziatu.

5. Rozszerzenie zakresu prac badawczych prowadzonych na Wydziale Mechanicznym PB, w tym takze
prac o charakterze wdrozeniowym. Poszerzenie bazy stuzacej do realizacji i wspierania prac
badawczych prowadzonych pod kierunkiem samodzielnych pracownikdw naukowych Wydziatu.

6. Wprowadzenie systemu selekcji mtodych naukowcow i zatrudnienie najlepszych na Wydziale
Mechanicznym PB.

2. Zakres ksztatcenia

Ramowy program studiéw oraz podstawowe zajecia przedstawione w planie studiow (realizowane moduty
tematyczne) sg nakierowane na poznanie podstawowych metod i zagadnient automatyki i robotyki oraz
wybranych dziedzin pokrewnych.

W planie zaje¢ studiow doktoranckich wyrézniono nastepujgce moduty tematyczne:
1. Zagadnienia podstawowe:

e matematyka stosowana,
e zaawansowane metody numeryczne,
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o fizyczne podstawy metod doswiadczalnych.

Problematyka zwigzana z automatyka i robotyka;

¢ dynamika obiektéw ruchomych,

e zaawansowana teoria sterowania,

o sterowanie obiektami nieholonomicznymi.

Jezyk obcy.

Przedmioty fakultatywne rozwijajace umiejetnosci dydaktyczne.
Przedmioty fakultatywne rozwijajace umiejetnosci zawodowe.
Przedmioty fakultatywne humanistyczne.

Pracownia naukowa.

Praktyka dydaktyczna.

Inne:

e szkolenie BHP,

o seminarium doktoranckie.

Ksztatcenie na studiach doktoranckich na Wydziale Mechanicznym ukierunkowane jest na:

1.

3.

Poznanie zagadnien z zakresu nauk podstawowych oraz automatyki i robotyki na poziomie
umozliwiajgcym prowadzenie prac badawczych i rozwigzywanie roznorodnych zadan z zakresu
szeroko pojetych nauk technicznych.

Opanowanie nowoczesnych metod badawczych, w tym szerokiego wykorzystania nowoczesnych
stanowisk i systeméw pomiarowych oraz systemdw komputerowych do szybkiego prototypowania
uktadow sterowania.

Rozwoj wybranych nowoczesnych technologii i systemow w ramach prac badawczych realizowanych
na Wydziale Mechanicznym PB.

Przygotowanie do pracy zespotowej w ramach projektow badawczych i wdrozeniowych.
Przygotowanie do prowadzenia dziatalnosci badawczej lub badawczo-rozwojowej w ramach
samodzielnie realizowanych prac, grantow promotorskich, grantow krajowych i europejskich.
Indywidualizacje ksztatcenia pod katem zainteresowan naukowych uczestnikdw i tematyki rozwijanej
w ramach zagadnien dotyczacych tematu pracy doktorskiej.

Pogtebienie znajomosci jezyka obcego w zakresie terminologii zawodowej, wykorzystania materiatow
zrédtowych oraz dokumentowania wtasnych wynikdw prac.

Wskazanie na aspekty humanistyczne w pracy naukowej, w tym uwzglednienie czynnikow
humanistycznych, socjologicznych i ekonomicznych determinujgcych rozwdj nauki i techniki.
Przedstawienie i praktyczne opanowanie zasad organizacji, planowania i koordynacji prac.
Zapoznanie sie z nowymi technologiami stosowanymi w ksztatceniu studentéw oraz rozwijanie
umiejetnosci dydaktycznych przygotowujacych do wykonywania zawodu nauczyciela akademickiego.

Sylwetka absolwenta

Niezbednym warunkiem rozwoju gospodarczego Polski w warunkach rosngcej miedzynarodowe;
konkurencji i postepujacej globalizacji gospodarki jest dynamiczny rozwoj nauki, techniki i technologii,
potgczony z szybkim wdrazaniem najnowszych osiggnie¢ do praktyki przemystowej. Dotyczy to rowniez
terenu Podlasia, gdzie Politechnika Biatostocka, jako najwigksza uczelnia techniczna w regionie, ma do
spetnienia szczeg6ing misje.



Studia doktoranckie prowadzone na Wydziale Mechanicznym Politechniki Biatostockiej w dyscyplinie
automatyka i robotyka wychodzg naprzeciw zapotrzebowaniu $rodowiska na wysoko wykwalifikowang
kadre naukowo-techniczng oraz stanowig realizacje postanowien Unii Europejskiej dotyczacych tworzenia
trojstopniowego systemu edukacyjnego.

Celem studiéw doktoranckich w dyscyplinie automatyka i robotyka jest przygotowanie uczestnikéw studidéw
do prowadzenia aktywnej dziatalno$ci naukowo-badawczej zwigzanej, z szeroko rozumiang automatykq
i robotyka, w tym takze nabycie umiejetnosci do prezentowania wynikéw badan i przygotowywania prac
w formie publikacji naukowych. Absolwent studiow doktoranckich jest przygotowany do wykonywania
zawodu nauczyciela akademickiego poprzez nabycie umiejetnosci zwigzanych z metodykq i technikg
prowadzenia zaje¢ dydaktycznych oraz umiejetnosci w postugiwaniu sie i wykorzystywaniu nowych
technologii w dydaktyce. Absolwent studiéw doktoranckich posiada umiejetno$ci tworczego wykorzystania
zdobytej wiedzy przy rozwigzywaniu wybranych zagadnien naukowych, probleméw technicznych,
planowaniu oraz analizie rezultatbw badan eksperymentalnych. Zakres wiedzy i umiejetnosci pozwolg
na prowadzenie pracy badawczej i projektowej oraz wdrazanie nowych rozwigzan do praktyki
przemystowe;.

Uczestnikami studiow doktoranckich w dyscyplinie automatyka i robotyka mogg by¢ absolwenci szkot
wyzszych, ktorzy ukonczyli uczelnie z dobrymi ocenami oraz wykwalifikowana kadra techniczna z duzym
do$wiadczeniem zawodowym, a wigc osoby o odpowiednim potencjale intelektualnym, zainteresowane
podwyzszeniem swoich kwalifikacji i uzyskaniem stopnia doktora nauk technicznych.

Zakres tematyczny zaje¢ przewidzianych w programie studiow doktoranckich, cele czastkowe
sformutowane w ramach poszczegolnych przedmiotow oraz prowadzona praca naukowo-badawcza majq
na celu opanowanie przez absolwenta wiedzy z zakresu najnowszych metod i technologii stosowanych
w naukach technicznych. Absolwent studiow Il stopnia powinien posiadaC szerokg wiedze z zakresu
dyscyplin podstawowych, w tym: matematyki stosowanej, teorii sterowania, dynamiki obiektéw ruchomych,
a takze wiedze z zakresu przetwarzania informacji i sygnatow, prowadzenia badan symulacyjnych
i dodwiadczalnych, systemow autonomicznych oraz uktadéw autodiagnostyki maszyn, metod sterowania
drganiami, urzadzen mechatronicznych. Zdobyta wiedza i umiejetnosci umozliwig miedzy innymi poznanie
i opanowanie zagadnien zwigzanych z nowymi obszarami technologicznymi, takimi jak: integracja
systemow i uktaddw, systemy cyberfizyczne, zaawansowane systemy zarzadzania produkcja,
zaawansowana robotyzacja (w tym robotyzacja mobilna), ztozone systemy analizy danych procesowych,
a takze budowa, projektowanie i prototypowanie uktadow automatyki i robotyki. Szeroka wiedza oraz
umiejetnosci z zakresu nauk podstawowych i nauk stosowanych zwigzanych z automatykg i robotykg
pozwolg na prace przy zagadnieniach interdyscyplinarnych dotyczacych analizy, projektowania
i prowadzenia badan symulacyjnych i eksperymentalnych urzadzen i uktadow automatyki i robotyki,
a takze opracowania wnioskdw o realizacje przedsiewzie¢ i projektow badawczo-rozwojowych oraz
przygotowania publikacji naukowych.

4. Potencjalny rynek pracy

Absolwenci studiéw doktoranckich w dyscyplinie automatyka i robotyka na Wydziale Mechanicznym PB
posiadajq interdyscyplinarng wiedze z zakresu przedmiotow zwigzanych z automatyka, robotyka
i robotyzacjg, informatykg uzytkowa, elektronikgq i elektromechanikg, zaawansowanymi metodami
sterowania procesami przemystowymi oraz metodami projektowania komputerowych uktadow sterowania,
robotéw i sztucznej inteligencji. Potencjalny rynek pracy obejmuje obok uczelni takze jednostki badawcze,
biura projektowe, laboratoria i centra wdrozeniowe miedzynarodowych organizacji i przedsiebiorstw
przemystowych, firmy ustugowe dziatajace w zakresie nowych technologii, w tym szczegdlnie dziatajace
w branzy robotyki i robotyzacji, automatyki przemystowej, inzynierii mechatronicznej oraz w branzach

6



pokrewnych. Absolwenci studiow doktoranckich sg dobrze przygotowani teoretycznie i praktycznie
do podjecia pracy zawodowej, jako projektanci nowoczesnych zaawansowanych systeméw automatyzacii,
projektanci uktadow sterowania manipulatoréw i robotdw mobilnych, a takze, jako projektanci systemow
pomiarowych, diagnostycznych i decyzyjnych. Mogg réwniez pracowa¢ w zaktadach oraz firmach
wytwarzajacych i stosujacych sprzet automatyki przemystowej, w biurach opracowujgcych projekty
automatyzacji roznych dziedzin zycia, w nowoczesnych przedsiebiorstwach, centrach komputerowych, jak
rowniez w osrodkach badawczo-rozwojowych, zajmujacych sie wdrazaniem nowych technologii.
Absolwent studiéw Il stopnia moze rowniez prowadzi¢ zajecia dydaktyczne w wyzszych szkotach
zawodowych oraz pracowa¢ w instytucjach prowadzacych badania naukowe. Rozwigzania techniczne
opracowane samodzielnie przez uczestnika studiow doktoranckich moga by¢ rowniez wykorzystane przy
uruchamianiu wtasnej dziatalnosci innowacyjno-wdrozeniowej lub ustugowe;.

5. Stosowane formy nauczania

Program studiow obejmuje:
1. Zajecia obowigzkowe z przedmiotéw podstawowych.

2. Zajecia z innych przedmiotow o charakterze zaawansowanym, zwigzanych z dyscypling naukowg
automatyka i robotyka, majace poszerzy¢ ogélng wiedze doktoranta.

Zajecia z zakresu metodyki ksztatcenia i prowadzenia badan naukowych.

Zajecia z zakresu metodyki prowadzenia zaje¢ dydaktycznych.

Zajecia z jezyka obcego.

Zajecia z zakresu dyscypliny dodatkowe;j.

Indywidualng prace naukowg zwigzang z przygotowaniem rozprawy doktorskie;.

Udziat w seminariach naukowych prowadzonych w katedrze, w ktorej uczestnik studiow realizuje
swoje badania.

9. Szkolenie z zakresu bezpieczenstwa i higieny pracy.

© N ok w

Oprdcz tego w ramach studiéw doktoranckich mozliwe jest uczestnictwo w:
1. Wyktadach monograficznych (w tym studiach literaturowych) zwigzanych z tematykg pracy

doktorskie;.

2. Zajeciach organizowanych na Wydziale Mechanicznym PB lub w innych jednostkach w przypadku
podpisania wiasciwej umowy i/lub uzyskania zgody na udziat studentéw studiéw doktoranckich
(dotyczy szczegolnie zajec poza Politechnikg Biatostocka).

3. Seminariach naukowych Wydziatu Mechanicznego PB.

4. Konferencjach naukowych organizowanych przez Wydziat Mechaniczny PB i innych zwigzanych
z tematyka pracy doktorskiej.

5. Wyktadach i zajeciach organizowanych na Wydziale Mechanicznym PB, niewyszczegdlnionych
w planie studiéw (np. wyktady prowadzone przez zaproszone osoby z innych osrodkéw naukowych).

6. Innych zajeciach o charakterze zaawansowanym, zwigzanych z profilem ksztatcenia w dyscyplinie
automatyka i robotyka i/lub indywidualnymi planami studiéw uczestnikéw studiéw doktoranckich.

W porozumieniu z Kierownikiem Studiow Doktoranckich, wybrane zajecia mogg by¢é prowadzone
w jezykach obcych.



6. Efekty ksztatcenia

Odniesienie
do kwalifikacji
uzyskiwanych
na poziomie 8
i i i zgodnie z
Sy Efekty ksztatcenia dla dyscypliny automatyka i robotyka R%Z.porzqdzgniem
ymbo L . _ MNiSW z dnia 26
Po ukonczeniu studidw lll stopnia absolwent: wrzesnia 2016 1.,
Dz. U. poz. 1594
oraz
Ustawa z dnia 22
grudnia 2015 r.*
WIEDZA
AR3_WO01 | Zna i rozumie $wiatowy dorobek, obejmujgcy podstawy teoretyczne P8S_WG
oraz zagadnienia ogoine i wybrane zagadnienia szczegotowe P8U_W
automatyki i robotyki
AR3_WO02 | Zna i rozumie gtéwne trendy rozwojowe automatyki i robotyki P8S_WG
AR3_WO03 | Zna i rozumie metodologie badarn naukowych w dyscyplinie automatyka | P8S_WG
i robotyka
AR3_WO04 | Zna i rozumie fundamentalne dylematy wspdtczesnej cywilizacji P8S_WK
AR3_WO05 | Znairozumie ekonomiczne, prawne i inne istotne uwarunkowania P8S_WK
dziatalnosci badawczej w zakresie automatyki i robotyki
UMIEJETNOSCI
AR3_U01 | Potrafi wykorzystywa¢ wiedze z réznych dziedzin nauki do twérczego P8S_UW
identyfikowania, formutowania i innowacyjnego rozwigzywania P8U_U
ztozonych problemoéw lub wykonywania zadan o charakterze
badawczym w dyscyplinie automatyka i robotyka, a w szczegdinoSci:
- definiowac cel i przedmiot badan, formutowac hipoteze badawcza,
- rozwija¢ metody, techniki i narzedzia badawcze oraz twérczo je
stosowac,
- wnioskowac na podstawie wynikéw badan
AR3_U02 | Potrafi transferowac¢ wyniki prac badawczych z dyscypliny automatyka | P8S_UW
i robotyka do sfery gospodarczej i spotecznej
AR3_U03 | Potrafi upowszechnia¢ wyniki badan z dyscypliny automatyka P8S_UK
i robotyka, takze w formach popularnych
AR3_U04 | Potrafi inicjowa¢ debate; uczestniczy¢ w dyskursie naukowym P8S_UK
P8U_K
AR3_U05 | Potrafi postugiwac si¢ jezykiem obcym w stopniu umozliwiajacym P8S_UK
uczestnictwo w miedzynarodowym Srodowisku naukowym i zawodowym
AR3_U06 | Potrafi planowac i realizowa¢ indywidualne i zespotowe przedsiewziecie | P8S_UO
badawcze lub tworcze, takze w Srodowisku miedzynarodowym P8U_U
AR3_UQ7 | Potrafi samodzielnie planowac i dziataC na rzecz wtasnego rozwoju oraz | P8S_UU
inspirowac i organizowac rozwdj innych oséb; opracowac programy P8U_U

ksztatcenia lub szkolenia i realizowac je z wykorzystaniem
nowoczesnych metod i narzedzi




KOMPETENCJE SPOLECZNE

AR3_K01 | Jest gotow do krytycznej oceny dorobku dyscypliny automatyka i P8S_KK
robotyka;, krytycznej oceny wkasnego wktadu w rozwoj dyscypliny P8U_K
automatyka i robotyka; uznawania znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu
probleméw poznawczych i praktycznych

AR3_K02 | Jest gotow do wypetniania zobowigzan spotecznych badaczy i tworcow; | P8S_KO
inicjowania dziatania na rzecz interesu publicznego; myslenia i dziatania | P8U_K
W Sposob przedsiebiorczy

AR3_KO03 | Jest gotow do podtrzymania i rozwijania etosu Srodowisk badawczych P8S_KR
| tworczych, w tym: P8U_K
- prowadzenia badan w sposdb niezalezny,

- respektowania zasady publicznej wkasnosci wynikow badan
naukowych z uwzglednieniem zasad ochrony wtasno$ci intelektualne;

* Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 26 wrzesnia 2016 r. w sprawie charakterystyk drugiego stopnia
polskiej ramy kwalifikacji typowych dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa wyzszego po uzyskaniu kwalifikacji
petnej na poziomie 4 — poziomy 6-8 oraz Ustawa z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji.




7. Plan studiow

Tabela 1. Plan stacjonarnych studiow doktoranckich na Wydziale Mechanicznym Politechniki Biatostockie;

w zakresie dyscypliny naukowej automatyka i robotyka

Lp. | Nazwa przedmiotu

Forma
zajeé

Liczba
godz.

Forma
zalicz.

Pkt
ECTS

Semestr

m (v

Vi

vil

Vil

Przedmioty
obowigzkowe

WIC/S/
PIL

347

egz./zal.,
*zal. ")

24

87

86

56 |58

30

30

Przedmioty
fakultatywne
2. |rozwijajace
umiejetnosci
dydaktyczne

w

60

egz./zal.")

24

24 |-

12

Przedmiot
3. |fakultatywny
humanistyczny

12

zal.")

12

Przedmioty
fakultatywne
4. |rozwijajace
umiejetnosci
zawodowe

WIC/P/L

154

egz./zal.")

14

14 |28

42

28

28

(indywidualna)

Pracownia naukowa

*zal.2)

Praktyka
6. |dydaktyczna
(indywidualna)

C/PIL

40-360

*zal.3)

10-90

10-90

10-90

10-90

Objasnienie oznaczen:

W - wykiad, C - éwiczenia, L - zajecia laboratoryjne, P - zajecia projektowe, S - seminarium
egz. - egzamin, zal. - zaliczenie z oceng, zal.” - zaliczenie bez oceny
1) Rozliczenie semestralne; 2) Rozliczenie semestralne, zalicza opiekun naukowy/promotor; 3) Rozliczenie roczne, zalicza kierownik

katedry/zaktadu.

W kazdym semestrze jest 15 tygodni zajeC. Oprdocz zaje¢ obowigzkowych w planie studiow wskazano
przedmioty do wyboru w trzech grupach tematycznych:

e przedmioty rozwijajgce umiejetnosci dydaktyczne,

e przedmioty humanistyczne,
e przedmioty rozwijajgce umiejetnosci zawodowe.

Doktorant wybiera przedmioty sposréd oferty przedstawionej mu przed rozpoczeciem semestru. Wybdr
przedmiotu z proponowanych grup tematycznych jest obowigzkowy. Warunkiem uruchomienia zaje¢
z wybranego przedmiotu jest utworzenie grupy o wymaganej minimalnej liczbie oséb. Minimalng
liczebno$¢ grupy okresla Kierownik Studiow Doktoranckich w porozumieniu z Dziekanem Wydziatu

Mechanicznego PB.

W planie studiow doktoranckich wyrdzniono nastepujace formy prowadzenia zaje¢:
e wykfady (oznaczane w planie symbolem W),

o (¢wiczenia audytoryjne, w tym zajecia z jezykow obcych (oznaczane w planie symbolem C),

e Cwiczenia laboratoryjne (oznaczane w planie symbolem L),
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e projektowanie (oznaczane w planie symbolem P),
e seminaria (0znaczane w planie symbolem S).

Zaliczenie zaje¢ prowadzonych w ramach studiow doktoranckich odbywa sie wedtug jednej z podanych
form:

e egzamin na zakonczenie zaje¢ z danego przedmiotu (oznaczane w planie skrotem egz.).

e zaliczenie z oceng zaje¢ z danego przedmiotu (oznaczane w planie skrétem zal.).

e zaliczenie bez oceny w przypadku innych form zaje¢ (oznaczane w planie skrétem *zal.).

Szczegotowe zasady zaliczania semestru studiow doktoranckich oraz pozostate sprawy zwigzane z tokiem
studiow doktoranckich reguluja;
e Regulamin studiow doktoranckich Politechniki Biatostockie;.
e Zarzadzenia Rektora Politechniki Biatostockiej i postanowienia Dziekana Wydziatu
Mechanicznego.

Tabela 2. Plan zaje¢ dydaktycznych na stacjonarnych studiach doktoranckich na Wydziale Mechanicznym
Politechniki Biatostockiej w zakresie dyscypliny naukowej automatyka i robotyka

. . Liczba
Nazwa Rodzaj | Forma Forma | Liczba .| Kod
Semestr | Lp. . " " o . | punktow .
przedmiotu zaje¢ | zajec zaliczen | godzin ECTS przedmiotu
1 2 |3 4 5 6 7 8 9
1 Szkolenie BHP 0 W *zal. 3 - DAR1010B
o | Matematyka 0 WP egzizal. | 2008 |2 DAR1020B
stosowana
Fizyczne podstawy
3 | metod 0 WIL egz/zal. | 20/8 2 DAR1030B
doswiadczalnych
4 | Jerykangielski w 0 c zal, 28 2 DAR1040B
naukach technicznych
Przedmiot obieralny
5 (dydakiyczny) F W/SICIPIL | egz./zal. | 24 2

6 Pracownia naukowa 0 P *7al. . - DAR1050B
(indywidualna)

RAZEM 111 8
1 | Zaawansowane 0 w/P egzlzal. | 20/8 2 DAR2010B
metody numeryczne
p | Seminarium 0 S zal, 30 2 DAR2020B
doktoranckie
3 Praktyka dydaktyczna | O C *zal. - 1 DAR2030B
I ___
g | Jezykangielskiw 0 c zal, 28 2 DAR2040B
naukach technicznych
5 | Preedmiotobierainy | WISICPIL | egzizal. | 14 1
(zawodowy)
g | "racownianaukowa | P zal, : . DAR20508B
(indywidualna)
RAZEM 100 8
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1 | Dynamika obiekiow | Wi eqzlzal. | 14114 |2 DAR3010B
ruchomych
o | Zaawansowanateoria | WiP egz. 14114 |2 DAR3020B
sterowania
" 3 | Preedmiotobieralny | WISICPIL | egzizal. | 14 1
(zawodowy)
Przedmiot obieralny
4 (dydaktyczny) F WISIC/PIL | egz./zal. 24 2
5 | Pracownianavkowa | p . . DAR3030B
(indywidualna)
RAZEM 94 7
1 | Sterowanie obiektami | W egz. 28 2 DAR4010B
nieholonomicznymi
p | Seminarium 0 WISICIPIL | zal. 30 2 DAR4020B
doktoranckie
v 3 Praktyka dydaktyczna | O C *zal. 1 DAR4030B
4 | Preedmiotobierainy | WISICIPIL | egzizal. | 28 2
(zawodowy)
5 | Pracownianaukowa | P “zal . DAR4040B
(indywidualna)
RAZEM 86 7
1 | Przedmiotobieralny | ¢ WISICPIL | egzizal. | 12 1
(dydaktyczny) T
o | Preedmiotobieralny | WISICPIL | egzizal. | 42 3
v (zawodowy)
3 | Pracownianavkowa | p “zal, . DAR5010B
(indywidualna)
RAZEM 54 4
1| Seminarium 0 WISICIPIL | zal 30 2 DAR6010B
doktoranckie
2 Praktyka dydaktyczna | O C *zal. 1 DAR6020B
Vi 3 | Preedmiotobieralny | WISICIPIL | egzizal. | 28 2
(zawodowy)
4 | Pracownianaukowa | P “zal . DARG030B
(indywidualna)
RAZEM 58 5
1 | Preedmiotobieralny | WISICIPIL | egz/zal. | 28 2
(zawodowy)
Przedmiot obieralny
Vil 2 (humanistyczny) F wiC egz./zal. 12 1
3 | Pracownianaukowa | p . . DAR7010B
(indywidualna)
RAZEM 40 3
1 | Seminarium 0 zal, 30 2 DARS010B
doktoranckie
VI 2 Praktyka dydaktyczna | O C *zal. 1 DAR8020B
3 | Pracownianavkowa | “zal . DARS030B
(indywidualna)
RAZEM 30 3

Objasnienie oznaczen:

W - wyktad, C - éwiczenia, L - zajecia laboratoryjne, P - zajecia projektowe, S - seminarium

egz. - egzamin, zal. - zaliczenie z ocena, zal.* - zaliczenie bez oceny
O - zajecia obowigzkowe, F - zajecia fakultatywne
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8. Zestawienie przedmiotéw realizowanych w ramach studiow

Autorskie programy ramowe zaje¢ obowigzkowych zamieszczono w dodatku A.

Tabela 3. Zestawienie przedmiotéw obowigzkowych

Liczba Liczba
. Forma : Forma . Kod
Lp. [Nazwa przedmiotu saiel godzin saliczenia punktow czedmiotu
I€C | razem ECTS P
1. Szkolenie BHP W 3 zal.” 0 DAR1010B
2. Matematyka stosowana WP |20/8 egz./zal. 2 DAR1020B
3. Fizyczne podstawy metod doswiadczalnych [W/L | 20/8 egz./zal. 2 DAR1030B
4, Jezyk angielski w naukach technicznych C 96 zal. 2 Bﬁg;gjgg
DAR1050B
DAR2050B
DAR3030B
. : , DAR4040B
5. Pracownia naukowa (indywidualna) zal. 0 DAR5010B
DAR6030B
DAR7010B
DAR8030B
6. Zaawansowane metody numeryczne WP |20/8 egz./zal. 2 DAR2010B
DAR2020B
L - DAR4020B
7. Seminarium doktoranckie S 120 zal. 2 DAR6010B
DAR8010B
DAR2030B
DAR4030B
8. Praktyka dydaktyczna zal. 1 DAR6020B
DAR8020B
9. Dynamika obiektéw ruchomych WP [14/14 egz./zal. 2 DAR3010B
10. | Zaawansowana teoria sterowania WP |14/14 egz./zal. 2 DAR3020B
11. | Sterowanie obiektami nieholonomicznymi | W 28 egz. 2 DAR4010B

Objasnienie oznaczen:

W - wykiad, C - éwiczenia, L - zajecia laboratoryjne, P - zajecia projektowe, S - seminarium
egz. - egzamin, zal. - zaliczenie z oceng, zal.” - zaliczenie bez oceny

*)- w ramach seminarium w kazdym roku prowadzone sg wykfady specjalistyczne w liczbie godzin 16 (8 godz.

semestralnie).
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Autorskie programy ramowe zaje¢ fakultatywnych rozwijajacych umiejetnosci dydaktyczne przedstawiono

w dodatku B.
Tabela 4. Zestawienie przedmiotow fakultatywnych rozwijajacych umiejetnosci dydaktyczne
. Forma |Liczba |Forma L|czba1’ Kod
Lp. |Nazwa przedmiotu " . . . | punktéw .
zaje¢ |godzin |zaliczenia ECTS przedmiotu
1. Etyka zawodowa W 12 zal. 1 DAR01DWD
2. Dydaktyka szkoty wyzsze; W 24 egz. 2 DAR02DWD
3. Pedagogika W 24 egz. 2 DARO3DWD
4 Podstayvy prawne i organizacyjne W 19 Zal. 1 DAROADWD
Szkolnictwa Wyzszego
Wykorzystanie oprogramowania 'open
5. source' w dydaktyce przedmiotow W 12 zal. 1 DARO5DWD
inzynierskich
6. E-learning P 24 zal. 2 DARO6DWD
7 Komunikacja spoteczna z elementami W 19 zal. 1 DARO7DWD

komunikacji miedzykulturowe;

Objasnienie oznaczen:
W - wykiad, C - éwiczenia, L - zajecia laboratoryjne, P - zajecia projektowe, S - seminarium
egz. - egzamin, zal. - zaliczenie z ocena, zal.” - zaliczenie bez oceny

Autorskie programy ramowe zaje¢ fakultatywnych humanistyczno-ekonomicznych przedstawiono
w dodatku C.

Tabela 5. Zestawienie przedmiotow fakultatywnych humanistycznych

Liczba

. Forma |Liczba |Forma . | Kod
Lp. |Nazwa przedmiotu " . . . | punktéow .
zaje¢ |godzin |zaliczenia ECTS przedmiotu
1. Foresight technologiczny C 12 zal. 1 DAR0O1DWH
2. Modele biznesowe C 12 zal. 1 DARO2DWH
3. |Design thinking C 12 zal, 1 DAR0O3DWH
4. Socjologia W 12 zal. 1 DARO4DWH

Objasnienie oznaczen:
W - wykiad, C - éwiczenia, L - zajecia laboratoryjne, P - zajecia projektowe, S - seminarium
egz. - egzamin, zal. - zaliczenie z oceng, zal.” - zaliczenie bez oceny
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Autorskie programy ramowe zaje¢ fakultatywnych zwigzanych z dyscypling automatyka i robotyka
przedstawiono w dodatku D.

Tabela 6. Zestawienie przedmiotéw fakultatywnych rozwijajacych umiejetno$ci zawodowe

F . Liczba
Lp. |Nazwa przedmiotu orma L|czb_a F0|.'ma . | punktow Kod .

zaje¢ |godzin |zaliczenia ECTS przedmiotu
1. Matematyka dyskretna W 28 egz. 2 DARO1DWZ
2. Identyfikacja obiektow W 14 egz. 1 DAR02DWZ
3. Teoria optymalizacii i sterowania W 28 egz. 2 DARO3DWZ
4. Nieliniowe uktady sterowania W 14 egz. 1 DAR04DWZ
5. Metody sterowania drganiami WP |14/14 egz./zal. |2 DARO5DWZ
6. g‘;‘gﬁq‘;ﬁg&iﬁyﬁemy automatyki WP 1414 |egzizal |2 DAROSDWZ
7. Przetwarzanie sygnatéw W 14 egz. 1 DARO7DWZ
8. f;:rﬁfgvsv"l‘ﬁr;gzrg\‘;to‘jy przetwarzania WP |1414  |egzlzal. |2 DAROSDWZ
9. Metody sztucznej inteligenc;i WP |14/14 egz./zal. |2 DARO9DWZ
10. | Systemy mechatroniczne W 14 egz. 1 DAR10DWZ
11. | Konstrukcja systemoéw robotycznych WP [14/14 egz./zal. |2 DAR11DWZ
12. | Roboty o strukturze réwnolegte; WP |14/14 egz./zal. |2 DAR12DWZ
13. | Narzedzia informatyczne w robotyce WP |14/14 egz./zal. |2 DAR13DWZ
14. | Transport migdzyoperacyjny WP |14/14 egz./zal. |2 DAR14DWZ
15. | Dynamika maszyn wirnikowych WP |14/14 egz./zal. |2 DAR15DWZ
16. | Dynamika uktadéw mechanicznych W 28 egz. 2 DAR16DWZ
17. | Modele dynamiczne maszyn i procesow WP |14/14 egz./zal. |2 DAR17DWZ
18. | Analiza danych do$wiadczalnych WIC  [10/18 egz./zal. |2 DAR18DWZ
19, fﬁg@i‘;ﬁ%g’ze;‘;iyyfhks"'OraCji Wedzy w1810 |egzizal. |2 DAR19DWZ
20. | Aplikacje mobilne w medycynie W/P  |18/10 egz./zal. |2 DAR20DWZ
21. | Neuroinformatyka W/P  |18/10 egz./zal. |2 DAR21DWZ
22. | Bionika i biomimetyka WP |20/8 egz./zal. |2 DAR22DWZ
2, |Loawansonare sysemy omalyezew -y g1 fogzizal |2 |DAR23DWE
g4, |£38Wansowane modelowanie w WP 1414 |egzizal. |2 DAR24DWZ

biomechanice

25. | Ptyny biologiczne i ich substytuty WIL 10/4 egz./zal. |1 DAR25DWZ
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26. | Bilansowanie masy, pedu i energii W 14 egz. DAR26DWZ

27. | Procesy transportu ciepta W 14 egz. DAR27DWZ

28. | Zaawansowana mechanika ptynow W 28 egz. DAR28DWZ

g9, | Metody ksztaftowania i pomiarow WL [1414  |egz/zal DAR29DWZ
powierzchni swobodnych

30. | Procesy niszczenia materiatow W 14 egz. DAR30DWZ

31, | Wspoiczesne zagadnienia inzyniefi WL |2008  |egzlzal DAR31DWZ
materiatowe;

3p, |%dawansowane metody badan WL |2008  |egzlzal DAR32DWZ
strukturalnych materiatow inzynierskich

33. | Nowoczesne materiaty ceramiczne WL |20/8 egz./zal. DAR33DWZ

34. | Inzynieria powierzchni W 14 egz. DAR34DWZ

35. | Tribologia WIL 14/14 egz./zal. DAR35DWZ

36, Modelo_w_anie i analiza zjawisk chaosu WP 1414 eqz./zal. DAR36DWZ
deterministycznego

37. | Mechanika nowoczesnych materiatow W 28 egz. DAR37DWZ

38. | Termomechanika W 14 egz. DAR38DWZ

39. | Zagadnienia cieplne tarcia W 28 egz. DAR39DWZ

40. | Mechanika oddziatywan kontaktowych W 14 egz. DAR40DWZ

41. | Mechanika uszkodzen i pekania WL |23/5 egz./zal. DAR41DWZ

1 Meto_dy ro;vyiqzywania zagadnien teorii W 14 agz. DARA2DWZ
sprezystosci

43. | Mechanika ciat anizotropowych W 14 egz. DAR43DWZ

44. | Teoria konstrukcii W 28 egz. DAR44DWZ

45. | Systemowa teoria techniki W 14 egz. DAR45DWZ

46. | Metodyka prowadzenia badan W 14 egz. DAR46DWZ

47, | Design of research in mechanical wic  [1414  |egzlzal DAR47DWZ
engineering

18, Pozlysk|yvan|e. [ ro;llczanle funduszy na W 14 sl DAR48DWZ
realizacje projektow naukowych
Zarzadzanie prawami wtasnosci

49. |intelektualnej oraz komercjalizacja wynikow | W 14 zal. DAR49DWZ
prac intelektualnych

50. Zasady pisania prac naukowych oraz W 14 zal. DAR50DWZ

przygotowanie i prezentacja referatu

Objasnienie oznaczen:
W - wyktad, C - éwiczenia, L - zajecia laboratoryjne, P - zajecia projektowe, S - seminarium
egz. - egzamin, zal. - zaliczenie z oceng, zal.” - zaliczenie bez oceny
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9. Matryca efektow ksztatcenia

Matryca efektow ksztatcenia przedstawiajaca pokrycie efektow ksztatcenia przez poszczegéine przedmioty
zostata zamieszczona w tabeli 7. Liczbg znakoéw ‘1’ zaznaczono liczbe wystepowania danego efektu
ksztatcenia w kartach przedmiotow.

Tabela 7. Matryca efektow ksztatcenia
gI gl gl %rl éI gl gl gl %rl §I §I %I éI §I §I
AIR3 TEETEEEETEEEEEYEEG
Szkolenie BHP
||

Matermnatyka stosowana
Fizyczne podstawy metod dogwial
Jezyk angielski w naukach techniczrych
Pracownia naukowa (indywidualna
Zaawansowane metody numerycz|
Seminariurm doktoranckie
Praktyka dydaktyczna
Jezyk angielski w naukach techniczrych
Dynamika obiektdw ruchomych
ZaawansOwana teoria sterowania
Sterowanie obiektarmi nieholonomi
Etyka zawodowa
Dydaktyka szkoty wyisze)
FPedagogika
Fodstawy prawne | organizacyjne Szkalnict
Whkarzystanie oprogramoivania 'open sourt
E-learning
Kormunikacja spoteczna z elementami kom
Foresight technologiczny
Madele hiznesowe
Design thinking
Socjologia
Maternatyka dyskretna
Identyfikacja ohiektow
Teoria optymalizacji i sterowania
Nieliniowe uklady sterowania
Metody sterowania drganiami
Nowoczesne systemy automatyki
Przetwarzanie sygnalie
Zaawansawane metody przetwarz
Metady sztucznej inteligenci
Systermy mechatroniczne
Konstrukecja systemdw robotyczmy
Roboty o strukturze rdwnolegte]
Narzgdzia informatyczne wi roboty
Transport migdzyoperacyjny
Dynamika maszyn wirnikawych
Diynamika uktaddw mechanicznyc
Modele dynamiczne maszyn | proc
Analiza danych doswiadczalnych
Zaawansawane metody eksploracji
Aplikacje mobilne w medycynie
Neuroinformatyka
Eionika i hiomimetyka
Zaawansowane systemy informaty
Zaswansowane modelowanie w bi
Phyry biologiczne iich substytuty
Bilansowanie masy, pgdu | energii
Procesy transportu ciepta
Zaawansowana mechanika phynow
Metody ksztattowania i pomiardw p
Procesy niszczenia materiatt
Wspdiczesne zagadnienia inZynier
Zaawansawane metody badan stru
Nowoczesne materiaty ceramiczn
InZynieria powierzchni
Tribologia
Modelowanie i analiza zjawisk cha
Mechanika nowoczesnych materia
Termomechanika
Zagadnienia cieplne tarcia
Mechanika oddziahwan kontakto
Mechanika uszkodzen i pekania
Metody rozwiazywania zagadnien t
Mechanika ciat anizotropowych
Teoria kanstrukcji
Systermnaowa teoria techniki
Metadyka prowadzenia badan
Design of research in mechanical
Fozyskiwanie i rozliczanie funduszy na reali
Zarzadzanie prawami wiasnosci intelekiualn
Zasady pisania prac naukowych araz priyg
52 30 42 23

L

iladad

g
I-ll ’

rL

19 45 11 12 14 17 28 7 20 8§ 20
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Zatacznik A

Programy ramowe przedmiotow obowigzkowych
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Szkolenie BHP DAR1010B

Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: 1 Punkty ECTS 0

obowigzkowy

Liczba godzin w
semestrze

W-3(Z) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie doktorantéw z podstawowymi przepisami bhp w uczelniach i sposobami postepowania w
sytuacjach wypadkow i zagrozen.

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium

Istota bezpieczenstwa i higieny pracy. Prawa i obowigzki uczelni i doktorantow w zakresie bhp.
Rozpoznawanie rodzajow zagrozen: fizycznych, chemicznych, biologicznych, psychofizycznych. Sposoby
przeciwdziatania zagrozeniom. Dziatanie w sytuacjach zagrozenia. Poznanie prawidtowych zasad

pm;;:f:éwe wykorzystywania sprzetw, ktore maja wptyw na bezpieczeristwo (np. komputer, monitor, drukarka, skaner)
a takze uzywanych Srodkéw chemicznych. Wypadki przy pracy i zasady udzielania pierwszej pomocy.
Procedury powypadkowe. Zasady bezpiecznego poruszania si¢ na terenie uczelni, normy prawidtowych
zachowan.
(oo Student, Kéry zalczy pzedrmio O oiow eziakenia
£ ma wiedze na temat przepiséw bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujacych w | AR3_W05
uczelniach
EK2 zna podstawowe obowigzki 0s6b prowadzacych zajecia w PB AR3_WOS
EK3 zna zasady postepowania w sytuacjach zagrozenia, umie identyfikowa¢ i| AR3_W05
przewidywa¢ zagrozenia
Exd zna podstawowe zasady i metody udzielania | pomocy poszkodowanym w | AR3_W05
wypadkach oraz wie jak udzieli¢ pomocy przedlekarskiej
£k zna podstawowe zagadnienia ochrony przeciwpozarowej i zasad ewakuacji w | AR3_WO05
sytuacjach zagrozen
1. Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 5 lipca 2007 r. w sprawie bezpieczeristwa
Literatura | i higieny pracy w uczelniach (Dz. U. 2007 z dnia 18 lipca 2007 r. Nr 128 Poz. 897).
podstawowa | 2 Zarzadzenie nr 66 Rektora Politechniki Biatostockiej z dnia 1 pazdziemika 2007 r. w sprawie
zapewnienia studentom Politechniki Biatostockiej odpowiednich warunkdw bezpieczenstwa i higieny pracy.
Forma zaje¢ (jesli jest
kzlzrt:Is:E:a Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia Wliigjr:jli ;ifwgz)zlina
weryfikacja
EK1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK3 Wyktad: jedno kolokwium; Ul
EK4 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK5 Wyktad: jedno kolokwium; W
inz. Stanistaw Stowikowski
Jednostka Zesp&t Samodzielnych Osoby prowadzace
realizujaca Stanowisk ds. BHP
opralgs\t/\a/‘ania 2016-12-30 Program opracowat(a) inz. Stanistaw Stowikowski
programu

19




Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow | studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Matematyka stosowana Kod przedmiotu DAR1020B

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: 1 Punkty ECTS 2

obowigzkowy

Liczba godzin w
semestrze

W-20(E) C-0 L0 P-8 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Przygotowanie do modelowania matematycznego probleméw automatyki i robotyki, mechaniki, budowy i
eksploatacji maszyn oraz inzynierii biomedycznej. Przeksztatcenia nieliniowe catkowe. Teoria grafow.
Rozwigzywanie problemoéw opartych na rownaniach rozniczkowych zwyczajnych: liniowe i nieliniowe.
Analityczne i numeryczne metody rozwigzywania réwnan rézniczkowych. Rdwnania réznicowe.

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin

Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Teoria grafow i metody optymalizacji. Podstawy matematyki dyskretnej. Przeglad réwnan rézniczkowych
zwyczajnych: liniowych i nieliniowych. Analityczne i numeryczne metody rozwigzywania réwnan
rézniczkowych. Sprowadzanie réwnan rdzniczkowych do postaci kanonicznych. Roéwnania rézniczkowe w

Tresci pochodnych czastkowych drugiego rzedu. Sprowadzenie réwnan rézniczkowych do postaci kanonicznej.
programowe | Metody rozwigzywania zagadnien poczatkowo-brzegowych dla réwnan rozniczkowych czastkowych: metoda
separacji zmiennych, metody transformacji catkowych Laplace’a i Fouriera. Numeryczne metody
rozwigzywania réwnan rézniczkowych w pochodnych czastkowych. Metody rozwigzywania réwnan
réznicowych.
ksft:t;ia Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odn'g?éi?ésvdé I;;;rggrljic;wych
£ ma wiedze o mozliwosciach stosowania w badaniach naukowych rachunku | ARS_W03  AR3_UO1
rézniczkowego i catkowego funkcji jednej i wielu zmiennych
£k ma wiedze o metodach numerycznych stosowanych do rozwigzywania | ARS_WO1 — AR3_UO
zagadnien matematyki stosowanej
EK3 potrafi stosowa¢ rachunek rézniczkowy i catkowy do rozwigzywania problemow | AR3_U0T  AR3_U03
technicznych zwigzanych z reprezentowang dyscypling naukowg
1. R. J. Wilson, Wstep do teorii graféw, PWN, Warszawa 1998.
2. S.J. Farlow, Partial differential equations for scientists and engineers, 1982, J. Wiley and Sons Inc., New
Literatura York.
podstawowa | 3 R, Leitner, J. Zacharski, Zarys matematyki wyzszej dla studentéw, t. Ill, 2005, WNT, Warszawa.
4. A. Piskorek, Réwnania catkowe. Elementy teorii i zastosowania, 1980, WNT, Warszawa.
5.K. Ross, C. Wright, Matematyka dyskretna, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2001.
Literatura | 1. Ralph P. Grimaldi, Discrete and combinatorial mathematics - An applied introduction, Addison-Wesley
uzupefniajaca | Pyblishing Company.
Nr efektu o _ _For_mg.z_ajec' (jeélijegt _
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia wiecej niz Jgdna), na k_torej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;,
dr hab. Agnieszka Dardzifska-Gtebocka
Jednostka Zaktad Biocybernetyki i o
i s . . soby prowadzace
realizujaca Inzynierii Biomedycznej
opralz‘z\t;ania 2016-12-30 program opracowala) dr hab. Agnieszka Dardzifiska-Gtebocka
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow |  studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Fizyczne podstawy metod doswiadczalnych Kod przedmiotu DAR1030B

Rodzaj
przedmiotu

obowigzkowy Semestr: 1 Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-20(E) C-0 L8 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Pokazanie, ze istotg eksperymentalnego wyznaczenia dowolnego parametru jest prawo fizyczne.
Zapoznanie si¢ z zaawansowanymi metodami badan z wykorzystaniem aparatury znajdujacej sie w
laboratoriach Wydziatu Mechanicznego.

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin

Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Tresci

Wyktady: Wstep: rozwéj metod do$wiadczalnych, naprezenie i odksztatcenie jako tensory drugiego rzedu.
Badanie zachowania sie¢ materialu poddanego jednoosiowemu obcigzeniu: wyznaczanie krzywej
rozciagania, zjawiska fizyczne bedace podstawg okreslenia granicy plastycznosci i modutu Younga. Analiza
energetyczna zachowania si¢ materiatu obcigzonego mechanicznie. Wskazniki lokalizacja deformacii
plastycznej. Niestabilno$¢ tej deformaciji. Kryterium Considére’a. Druga zasada termodynamiki podstawg
szacowania zakresu stabilnosci deformacji plastycznej. Badanie zachowania sie¢ materiatu przy réznych
predkosciach odksztatcenia: pefzanie, deformacja quasi-statyczna, dynamiczna i obcigzenie uderzeniowe.

programowe | Badanie mikrostruktury materiatow. Podstawy dziatania transmisyjnej i skaningowej mikroskopii
elektronowej. Zjawiska wykorzystywane w nieniszczacych metodach badan: podstawy metod
ultradzwiekowych, pradéw wirowych i bezkontaktowego pomiaru pdl temperatury. Laboratorium:
Bezkontaktowy pomiar temperatury na podstawie detekcji promieniowania podczerwonego. Wykorzystanie
impulsowej termografii podczerwieni do wykrywania defektow w warstwie podpowierzniowej badanego
materiatu. Okreslenie elementow mikrostruktury materiatu za pomocg skaningowego mikroskopu
elektronowego.
ksft;etlc(;ia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odn'g?éi?ésvdlg I;;rggrljigwych
EK1 zna podstawowe metody do$wiadczalne, stosowane w mechanice AR3_WWO3
£k zna zjawiska opisane prawami fizyki lezace u podstaw wyznaczania wielkosci | AR3-WOT  AR3_W04
fizycznych charakteryzujacych badany obiekt
potrafi opisaé zjawiska wykorzystywane w zaawansowanych metodach| AR3_U0T  AR3_U06
EK3 dos$wiadczalnych, takich jak termografia podczerwieni i mikroskopia
elektronowa
Exd ma umiejetno$¢ korzystania z praw fizyki w rozwigzywaniu probleméw w | ARS_WO1  AR3_UO1
dziedzinie techniki
1. "Metals Handbook" vol 8 - "Mechanical testing", przygotow. pod kierunkiem ASM Handbook Commitee,
Wyd. American Society for Metals, 1985.
2. "Metody do$wiadczalne mechaniki ciata statego" pod redakcjq W. Szczepinskiego, Wyd. IPPT PAN,
Literatura Warszawa, 1987.
podstawowa | 3 A, Qle$, "Metody doswiadczalne fizyki ciata statego", WNT, Warszawa, 1998.
4. W. Oliferuk, "Termografia podczerwieni w badaniach materiatéw i konstrukcji* Wyd. Biuro Gamma,
Warszawa, 2008.
5. A. Lewiriska-Romicka, " Badania nieniszczace - podstawy defektoskopii”, WNT, Warszawa, 2001.
Nr efektu - . Forma zajet (jesli jest wigcej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz Jedn_a), na I_(torq
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
EK4 Laboratorium: ocena sprawdzianéw _wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
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aktywnosci na zajeciach,

Jednostka

Katedra Mechaniki i Informatyki

prof. dr hab. inz. Wiera Oliferuk

realizujgca Stosowa nej Osoby prowadzace
con rof. dr hab. inz. Wiera Oliferuk
opracowania 2016-12-30 Program opracowai(a) P
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
k@gg;gg?a Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow studia stacjonarne Ill stopnia
(kierunku)
pg:dzr‘g;m Jezyk angielski w naukach technicznych Kod przedmiotu DAR1040B
przReO ddrﬁ?(i " obowigzkowy Semestr: 1 Punkty ECTS 2
Hozagodn | W0 (2) C-28 L0 PO Ps0 S0
Przedmioty _
wprowadzajace
Rozwijanie umiejetnosci czytania i stuchania w jezyku angielskim w celu efektywnego pozyskiwania i
zalozeniai | interpretacji informacji zwigzanych z dziatalno$cig naukowa i pracg akademicka. Ksztatcenie umiejetnosci
cele tworzenia wypowiedzi i opracowan majacych charakter naukowy. Przygotowanie do skutecznego
przedmio | horozumiewania sie w miedzynarodowym $rodowisku naukowym i zawodowym. Przygotowanie do
koricowego egzaminu doktorskiego z jezyka angielskiego.
_roma Cwiczenia: testy czastkowe
Struktury jezykowe typowe dla konstrukciji stosowanych w tekstach naukowych i akademickich. Strona bierna i
jej zastosowanie. Jezyk techniczny i jego zwigzek z facing i greka. Nieregularna liczba mnoga. Liczby,
dziatania matematyczne, zapisywanie i odczytywanie danych numerycznych. specyfikacji urzadzen na
przyktadzie instrukcji obstugi roznych urzadzen, tabel i diagraméw. Odczytywanie wykreséw. Ksztatty, figury
Tredci geometryczne, opisywanie rysunkow technicznych. Rodziny wyrazow. Przekazywanie identycznych tresci w
programowe | r7zny sposOb za pomocg przymiotnikow, przystowkow, rzeczownikow abstrakcyjnych i agenturalnych.
Tworzenie zdan o identycznej tresci, zawierajacych rézne czesci mowy (w ramach tej samej rodziny
wyrazow). Zwigzki wyrazowe wielorzeczownikowe, tzw. compound nouns - w jaki sposéb sg tworzone,
ttumaczone na jez. polski, przyktady zwigzkow wyrazowych dwu-, trzy- i czterorzeczownikowych. Tworzenie
wiasnych tre$ci naukowych - abstrakt.
ksEt;?rlc(;ia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie dl?s g:}frg:rl:ic;wych efekiow
B zna terminologie naukowo-techniczng zwigzang z naukami podstawowymi| AR3-W03 ~ AR3_W05  AR3_U05
oraz opanowat kluczowe stowa wraz z ich poprawng wymowag
zapozna sie ze sposobem tworzenia stéw w jezyku naukowym (przedrostki i | ARSW03 ~ AR3_WO5  AR3_UO5
EK2 przyrostki) oraz przedstawia informacie w réznorodny sposob, tworzy
rzeczowniki ztozone
EK3 potrafi zrozymieé sens §{uchanych pagrarﬁ muItimefjigInych 0 charakterzq popu!arno- AR3_U04 AR3_U05
naukowym i naukowym i jest w stanie ustosunkowacé sie do zawartych w nich tresci
EK4 potrafi napisa¢ w jezyku angielskim abstrakt o charakterze naukowym AR3_U03  AR3_Uo4  AR3_U0S
EK5 potrafi opisa¢ dane numeryczne, tabele, diagramy, ksztatty AR3_U03  AR3_U04 - AR3_U0S
1. Armer T., Cambridge English for Scientists.
Literatura | 2. Hewings M., Thaine C., Cambridge Academic English.
podstawowa | 3. Macpherson R., English for Academic Purposes.
4. Sleszynska M., Get Ready for Technical B2.
) 1. McCarthy M., O'Dell F., Academic Vocabulary in Use.
Literatura

uzupetniajgca

2. Wallwork A., English for Writing Research Papers.

3. Stowniki dwujezyczne ogdlne i naukowo-techniczne oraz specjalistyczne, np. www.tech-dict.pl.

Nr efekiu Forma zaje¢ (jesli jest wigcej niz
ksztatcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia jedna), na ktdrej zachodzi
weryfikacja
EK1 Cwiczenia: testy czastkowe; C
EK2 Cwiczenia: testy czastkowe; C
EK3 Cwiczenia: testy czastkowe; [
EK4 Cwiczenia: testy czastkowe; C
EK5 Cwiczenia: testy czastkowe; C
Jednostka . . D& .
realizujaca Studium Jezykdw Obcych Osoby prowadzace mgr Monika Sleszynska
Data mgr Monika Sleszynska
opracowania 2016-12-30 Program opracowal(a)
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
s Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Il stopnia
(kierunku)
DAR1050B, DAR2050B
p;':dzr;“;m Pracownia naukowa (indywidualna) Kod przedmiotu gﬁggg?gg’ gﬁsggggg
DAR7010B, DAR8030B
prseodd;?étu obowiazkowy Semestr: | 1-8 Punkty ECTS 0

Liczba godzin w
semestrze

W-0(Z) C-0 L0 P-0 Ps0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Gtéwnym celem pracowni naukowej jest prowadzenie przez doktoranta badan literaturowych, analitycznych,
numerycznych i eksperymentalnych prowadzacych do wszczecia przewodu doktorskiego oraz

przedmiotu
przygotowania rozprawy doktorskiej.
oma Pracownia naukowa: ocena postepow w pracy
W trakcie realizacji pracy doktorant zdobywa zaawansowana, podbudowang teoretycznie wiedze: a)
zwigzang z obszarem prowadzonych badan, b) metodyka prowadzenia badan naukowych, c) prawnymi i
etycznymi aspektami dziatalno$ci naukowej, d) metodami przygotowywania publikacji i prezentowania
Tresci wynikéw badan, e)aspektami praktycznego zastosowania wynikéw badan (np. poprzez komercjalizacje).
programowe | Zdobywa umiejetnoSci w zakresie integracji wiedzy pochodzacej z rdznych Zzrédet, dostrzegania,
formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan i probleméw zwigzanych z reprezentowang dyscypling
naukowa. Rozwija kompetencije w zakresie myS$lenia i dziatania w sposob niezalezny i kreatywny.
Koncowym efektem pracy jest obrona rozprawy doktorskiej.
ksft:t;ia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie dk(; I;:;rggrl:ic;wych efektow
£ zna i rozumie $wiatowy dorobek, obejmujacy podstawy teoretyczne oraz | ARS_WO1
zagadnienia 0goIne i wybrane zagadnienia szczegotowe automatyki i robotyki
- zna i rozumie gtéwne trendy rozwojowe oraz metodologie badan naukowych | ARS_W02  AR3_W03
w dyscyplinie automatyka i robotyka
potrafi definiowa¢ cel i przedmiot badan, formutowac¢ hipoteze badawczg, | ARS-UO1
EK3 rozwija¢c metody, techniki i narzedzia badawcze oraz tworczo je stosowac,
whnioskowa¢ na podstawie wynikoéw badan
Eka potrafi uczestniczy¢ w dyskursie naukowym, upowszechnia¢ wyniki badan, | AR3_U0O3 ~ AR3_U04 AR3_U06
planowac i realizowac przedsiewziecie badawcze
£ potrafi krytycznie oceni¢ wtasny wktad do rozwoju dyscypliny automatyka i| AR3_KO1 —~ ARS_K03
robotyka oraz respektowa¢ zasady wiasnosci wynikéw badarn naukowych
pgg:{:wgaa 1. Literatura dobierana indywidualnie do obszaru i zakresu prowadzonych badan.
Nr efektu o . F.c_)r.ma zajet Ge:%lijgst wiecej.
ksztatcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorgj zachodzi
weryfikacja
EK1 Pracownia naukowa: ocena postepdw w pracy
EK2 Pracownia naukowa: ocena postepow w pracy
EK3 Pracownia naukowa: ocena postepdw w pracy
EK4 Pracownia naukowa: ocena postepdw w pracy
EK5 Pracownia naukowa: ocena postepdw w pracy
Jednostka Katedra Mechaniki i o
L . ! soby prowadzace
realizujaca Informatyki Stosowanej
opra'ﬁzisama 2016-12-30 program opracowala) prof. dr hab. inz. Oleksander Jewtuszenko

programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomi forma studiow | studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Zaawansowane metody numeryczne Kod przedmiotu DAR2010B

Rodzaj
przedmiotu

obowigzkowy Semestr: 2 Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-20(E) C-0 L0 P-8 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Matematyka stosowana

Zatozenia i cele
przedmiotu

Doktorant powinien zdoby¢ praktyczne umiejetnosci stosowania wybranych metod aproksymaciji funkcii,
numerycznego obliczania pochodnych, catek i szeregdbw, numerycznego rozwigzywania rownan
nieliniowych i uktadéw réwnan liniowych oraz pozna¢ podstawy teoretyczne metod numerycznych
rozwigzywania zagadnien poczatkowych i brzegowych dotyczacych uktadéw réwnan rézniczkowych, w
szczegblnodci metody elementdw skoriczonych i metody elementéw brzegowych

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin

Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywno$ci na
zajeciach

Tresci

Aproksymacja funkcji: interpolacja i aproksymacja S$redniokwadratowa. Metody numerycznego
rozniczkowania i catkowania. Obliczenie catek niewtaSciwych i szeregéw. Obliczenie catek
dwuwymiarowych. Rozwigzywanie zagadnien poczatkowych dla réwnan rézniczkowych zwyczajnych.

progtamone Rozwigzywanie zagadnien nieliniowych metodg strzatow. Rozwigzywanie zagadnienia brzegowego dla
réwnania Laplace’a metodg réznicowa, metodg elementow skoriczonych i metodg elementdw brzegowych.
Efekty' Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunkpwych
ksztatcenia ' efektow ksztatcenia
i ma wiedze o metodach numerycznych stosowanych do rozwigzywania zagadnieri | AR3_WO1
matematyki stosowanej
£k ma wiedze o mozliwosciach stosowania w badaniach naukowych:- rachunku | AR3_WO03
rézniczkowego i catkowitego funkcji jednej i wielu zmiennych,; statystyki zmiennej
£ potrafi stosowa¢ rachunek rézniczkowy i catkowy do rozwigzywania problemow | AR3_UO1
technicznych zwigzanych z reprezentowang dyscypling naukowg
Exd potrafi stosowa¢ metody numeryczne do rozwigzywania matematycznych modeli | AR3_U01
zjawisk i proceséw
potrafi, wykorzystujac posiadang wiedze, dokonywaé krytycznej oceny rezultatow | AR3_U04
EKS badan i innych prac o charakterze tworczym - wiasnych i innych twércéw - i ich
wktadu w rozwdj reprezentowanej dyscypliny; w szczegdlnosci, potrafi oceni¢
przydatnos¢ i mozliwo$¢ wykorzystania wynikéw prac teoretycznych w praktyce
1. Z. Fortuna, B. Macukow, J. Wasowski Metody numeryczne. Wydawnictwo Naukowo- Techniczne,
Warszawa, 1993.
_ 2. Zbos D. Metody numeryczne, Wydawnictwo Politechniki Krakowskiej, 1991.
soécmowa | 3. Jaworski A, Metoda elementow brzegowych, Zagadnienia potenciaine, Wydawnictwo Politechniki
Warszawskiej, Warszawa, 2000.
4. Ralston A.: Wstep do analizy numerycznej, Pafnstwowe wydawnictwo naukowe, Warszawa, 1983.
5. Dahlquist G., Bjérk A.: Metody numeryczne, Pafistwowe wydawnictwo naukowe, Warszawa, 1983.
Forma zaje¢ (jesli jest
k':zrtgrggaﬁa Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia W'?gglré}'giﬂgz)z'ina
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;,
EKd Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
EKS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;
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prof. dr hab. inz. Roman Kulchytskyy

Jednostka | Katedra Mechaniki i Informatyki o
L \ soby prowadzace
realizujgca Stosowanej
Data in7
oprasonania 2016-12-30 Program opracowala] prof. dr hab. inz. Roman Kulchytskyy
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR2020B, DAR4020B
DAR6010B, DAR8010B

Seminarium doktoranckie Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

2,4,
6,8

obowigzkowy Semestr: Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-0() CO0 LO PO Ps-0 S-30

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Zapoznanie uczestnikow studidw doktoranckich z aktualnymi problemami naukowymi i prowadzonymi na
Swiecie kierunkami badan oraz biezgacymi osiggnieciami w danej dyscyplinie naukowej. W tym celu w roku

przedmiotu | gkademickim organizowane sg wyktady specjalistyczne z uznanymi naukowcami reprezentujacymi inne
o$rodki naukowe.
oma Seminarium: ocena prezentacji pracy doktorskiej, dyskusji i aktywnosci na seminarium
Istotne parametry prezentacji referatu, rozprawy doktorskiej - struktura, objeto$¢, grafika. Omowienie
przyktadowych prezentacji referatdw. Omdwienie prezentacji z tematyki kazdego uczestnika studidw
Tresci doktoranckich. Konsultacje prezentacji w trakcie przygotowywania. Dyskusja i ocena prezentacji przez
programowe | czestnikdw. Korekta prezentacji od strony merytorycznej i graficznej. Nowoczesne metody badawcze,
aktualne problemy naukowe, najnowsze osiggniecia naukowe, wspotczesne trendy i kierunki dalszego
rozwoju wybranej dziedziny nauki i techniki.
Efekty A A . Odniesienie do kierunkowych efektow
ksztalcenia Student, ktory zaliczyt przedmiot ksztalcenia
EK1 ma wiedze o osiggnieciach innych badaczy w zakresie realizowanego tematu ﬁgg—m; AR3_W02  AR3_W03
. . . AR3_WO1 AR3_W02 AR3_W04
EK2 ma wiedze w zakresie realizowanego tematu AR33*U81 AR?{uge 30
£k potrafi w sposéb zrozumialy przedstawi¢ przeglad literatury z obszaru swojej | AR3_U04  AR3_U05
dziatalnosci
o . . AR3_KOT  AR3.K
EK4 widzi potrzebe prowadzenia badan 3.K0 3.K03
égetr:turaa 1. Z uwagi na réznorodnos¢ tematow, kazdy uczestnik indywidualnie dobiera literature.
podstawow;
Nr efektu Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej zachodzi
weryfikacja
£k Seminarium: ocena prezentacji pracy doktorskiej, dyskusji i aktywnosci na s
seminarium;
EKo Seminarium: ocena prezentacji pracy doktorskiej, dyskusji i aktywnosci na s
seminarium;
EK3 Seminarium: ocena prezentacji pracy doktorskiej, dyskusji i aktywnoSci na s
seminarium;
EKd Seminarium: ocena prezentacji pracy doktorskiej, dyskusji i aktywno$ci na S
seminarium;
prof. dr hab. inz. Andrzej Seweryn
Jednostka Katedra Mechaniki i prof. dr hab. inZ. Oleksander Jewtuszenko
L . ) Osoby prowadzace
realizujaca Informatyki Stosowane;
Data rof. dr hab. inz. Andrzej Seweryn
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a) P .. ) y
programu prof. dr hab. inz. Oleksander Jewtuszenko

27




Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

k(i_ztaicekni? Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Il stopnia
lerunku

N . DAR2030B, DAR4030B
prasaniots Praktyka dydaktyczna fodpredmiels | DARG020B, DAR8020B
prseo(fnz]?é N obowiazkowy semestr: | 2, 4, 6, 8 Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-0(@Z) C0 L0 PO Ps0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Praktyka dydaktyczna na studiach doktoranckich odbywa sie w formie prowadzenia zaje¢ dydaktycznych
lub uczestniczeniu w charakterze obserwatora. Zatozeniem przedmiotu jest przygotowanie do wykonywania
zawodu nauczyciela akademickiego, w szczegolnosci w zakresie metodyki zaje¢ dydaktycznych i nowych
technologii wykorzystywanych w ksztatceniu studentow.

Forma zaliczenia

Ocena na podstawie hospitacji zaje¢ prowadzonych przez doktoranta

Tresci

W trakcie praktyki dydaktycznej, doktorant zdobywa umiejetnosci w zakresie nowoczesnych metod i technik
prowadzenia zaje¢ dydaktycznych w zakresie przedmiotdw technicznych. Forma prowadzonych zaje¢:
gtéwnie éwiczenia, zajecia laboratoryjne lub pracownia specjalistyczna w wymiarze ustalonym przez rade

programowe | wydziatu. Doktorant moze réwniez prowadzi¢ pojedyncze godziny wyktadu, pod nadzorem opiekuna
naukowego. Szczegétowe treSci programowe prowadzonych zaje¢ zalezg od obranego (prowadzonego)
przedmiotu, zgodnie z programem studiéw I lub Il stopnia.
£kt ma wiedze w zakresie metodyki i nowoczesnych technik prowadzenia zaje¢| ARS-W03
dydaktycznych
rozumie i odczuwa potrzebe ciaglego doksztatcania sig, podnoszenia| AR3_KO1
EK2 kompetencji zawodowych i osobistych, analizowania najnowszych osiggnie¢
zwigzanych z reprezentowang dyscypling naukowg
EK3 zachowuje sie w sposob profesjonalny, przestrzega zasad etyki zawodowej i| AR3K03
stara sie tworzy¢ etos Srodowiska naukowego i zawodowego
angazuje sie w ksztalcenie specjalistw w reprezentowanej dyscyplinie | AR3_K02
EK4 inzynierskiej oraz w innych dziataniach prowadzacych do rozwoju spoteczenstwa
opartego na wiedzy
£ p:)trahfi Ii'rzekazywaé spoteczenstwu informacje i opinie dotyczace osiagnie¢ nauki | ARSK02
i techniki
Literatura | 1. Literatura - stosowna do prowadzonych przedmiotéw oraz metodyki prowadzenia odpowiednich zaje¢
podstawowa | dydaktycznych.
Forma zajec (jesli jest
k':zrt:E:;Lija Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia Wli?gjré}liéiﬂgz)z’ina
weryfikacja
EK1 Ocena na podstawie hospitaciji zaje¢ prowadzonych przez doktoranta
EK2 Ocena na podstawie hospitaciji zaje¢ prowadzonych przez doktoranta
EK3 Ocena na podstawie hospitacji zaje¢ prowadzonych przez doktoranta
EK4 Ocena na podstawie hospitacji zaje¢ prowadzonych przez doktoranta
EK5 Ocena na podstawie hospitaciji zaje¢ prowadzonych przez doktoranta
Jednostka | Katedra Mechaniki i Informatyki | S
realizujgca Stosowanej SODy prowadzace
opral:;s\t/\a/‘ania 2016-12-30 Program opracowala) prof. dr hab. inz. Oleksander Jewtuszenko

programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR2040B

Jezyk angielski w naukach technicznych Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr; 2

obowigzkowy Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-0(Z) C-28 LO P-0 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Rozwijanie umiejetnosci czytania i stuchania w jezyku angielskim w celu efektywnego pozyskiwania i
interpretacji informacji zwigzanych z dziatalnoscig naukowg i pracg akademicka. Ksztatcenie umiejetnosci
tworzenia wypowiedzi i opracowan majacych charakter naukowy. Przygotowanie do skutecznego

praecmols porozumiewania sie w miedzynarodowym $rodowisku naukowym i zawodowym. Przygotowanie do
koricowego egzaminu doktorskiego z jezyka angielskiego.
yorma Cwiczenia: testy czastkowe
Zwigzki frezeologiczne w jezyku technicznym. Upraszczanie jezyka specjalistycznego (tzw. plain English).
et Twor;enie .wiasnych tresci naukowych - wstep do artykulu naukowego. Wykorzystywar_wig_ tzw. Ianguage
programowe functions niezbednych w $rodowisku pracy: nawigzywanie kontaktéw, wyrazanie swojej opinii, przedktadanie
swoich propozyciji, aprobowanie lub odrzucanie proponowanych rozwigzan, sugerowanie. Prezentacja ustna
— elementy poprawnej wypowiedzi (min. przejrzysty uktad, stowa taczace tzw. linking words).
Efekty . Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunkpwych efektow
ksztafcenia ' ksztatcenia
i zna terminologie naukowo-techniczng zwigzang z naukami podstawowymi| AR3_W03  AR3_WO5 AR3_U05
oraz opanowat kluczowe stowa wraz z ich poprawng wymowg
£k zapozna sie ze sposobem upraszczania tre$ci naukowych w oparciu o zasady | AR3_W03 ~ AR3_W05 AR3_UO5
tzw. Plain English
potrafi zrozumie¢ sens stuchanych nagran multimedialne o charakterze | AR3_U04  AR3_U0S
EK3 popularno- naukowym i naukowym i jest w stanie ustosunkowaé sie do
zawartych w nich tresci
Exd potrafi napisac w jezyku angielskim wstep do artykutu naukowego oraz | ARS_U03 ~ AR3_U04 AR3_U0S
sporzadzi¢ wypowiedz ustng
1. Glasman'Deal H., Science Research Writing for Non-Native Speakers of English.
. 2. Hewings M., Thaine C., Cambridge Adademic English.
soécmmsa | 3-McCarthy M., O'Dell F., Academic Vocabulary in Use.
4. Wallwork A., Writing Research Papers.
5. Greene A., Writing Science in Plain English.
1. McCarthy M., O'Dell F., Academic Vocabulary in Use.
. 2. Comfort J., Effective Presentations.
srupoiaica |3 Williams E.J., Presentafions in English.
4. Burton G., Presenting. Deliver Presentations with Confidence.
5. Stowniki dwujezyczne ogélne i naukowo-techniczne oraz specjalistyczne, np.. www.tech-dict.pl.
Nr efektu - . Forma zajec (jesli jest wigcej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na I_(torq zachodzi
weryfikacja
EK1 Cwiczenia: testy czastkowe; C
EK2 Cwiczenia: testy czastkowe; C
EK3 Cwiczenia: testy czastkowe: C
EK4 Cwiczenia: testy czastkowe; C
mgr Monika Sleszynska
f:j;if;taa Studium Jezykéw Obcych Osoby prowadzace
opra?:(a;\t/jania 2016-12-30 Program opracowat(a) mgr Monika SleszynSka
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Dynamika obiektéw ruchomych Kod przedmiotu DAR3010B

Rodzaj
przedmiotu

obowigzkowy Semestr: 3 Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Matematyka stosowana

Zatozenia i cele

Poznanie metod opisu matematycznego obiektéw ruchomych: pojazdéw kotowych, obiektow latajgcych.
Nabycie umiejetno$ci formutowania i rozwigzywania zadan dynamiki obiektow ruchomych wyposazonych w

przedmiotu
autonomiczne uktady sterowania.
Wykiad: egzamin
roma Projekt r(])cena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusii i aktywnosci na
zajeciac
B Dynamika pojazdéw kotowych: réwnania ruchu pojazdu jednocztonowego i wieloczionowego, ukiad
ogmowe | Sterowania, wplyw zakloceri, dynamika opon, proces hamowania, model kierowcy. Dynamika obiekiow
latajacych: réwnania ruchu, uktad sterowania, wptyw zaktdcen, zjawiska nieliniowe.
Efekty . Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunk.owych
ksztafcenia efektow ksztatcenia
EK1 ma wiedze z zakresu dynamiki pojazdow kofowych ARSINOT - AR3 W02
EK2 ma wiedze z zakresu dynamiki obiektow latajacych ARSWOT - AR3_W02
£ potrafi formutowa¢ i rozwigzywa¢ zadania dynamiki obiektéw ruchomych | AR3_UO1
wyposazonych w autonomiczne uktady sterowania
1. Abe M., Vehicle handling dynamics. Theory and applications. Elsevier, Oxford 2015.
2. Grzegozek W., Adamiec-Wojcik 1., Wojciech S., Komputerowe modelowanie dynamiki pojazdow
Literatura | S@amochodowych. Wydawnictwa Politechniki Krakowskiej, Krakéw 2003.
podstawowa | 3K, Sibilski, Modelowanie i symulacja dynamiki ruchu obiektow latajacych. Oficyna Wydawnicza MH,
Warszawa 2004.
4. Dziopa Z., Mechanika lotu. Wydawnictwo Politechniki Swietokrzyskiej, Kielce 2007.
Nr efektu o _ Formg.z_ajc-;é (jeélijes't w_chej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz Jedng), na I_(torelzj
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach;
dr hab. inz. Zbigniew Kulesza
e | Katedra Automatyki i Robotyki |  Osoby powaczace
opra?,‘?\t/\a/ania 2016-12-30 Program opracowal(a) dr hab. inz. Zbigniew Kulesza
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiforma studiow | studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Zaawansowana teoria sterowania Kod przedmiotu DAR3020B

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: 3

obowigzkowy Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Matematyka stosowana

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie z metodami badania stabilno$ci obiektdw i uktadéw nieliniowych stosowanych w automatyce i
robotyce, metod linearyzacji, projektowania sterowania nieliniowego oraz metod sterowania odpornego.
Nabycie umiejetnosci dotyczacych modelowania obiektéw z niepewno$cig, uwzgledniania btedéw
modelowania, modelowania nieprzewidywalnego wptywu otoczenia oraz ksztattowania wiasciwosci
zamknietego ukfadu regulacji.

Forma zaliczenia

Wykfad: egzamin

Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Tresci

Wprowadzenie do sterowania nieliniowego i metod linearyzacji obiektow uktadéw nieliniowych. Opis
nieliniowego uktadu dynamicznego w przestrzeni stanu. Stabilno$¢ nieliniowych uktadéw dynamicznych.
Przestrzenie H2 i Hinf. Linearyzacja przez dynamiczne sprzezenie zwrotne. Ukfady dynamiczne LPV.
Niepewno$¢ i kryteria odporno$ci uktadéw sterowania. Model LFT. Sterowanie optymalne H2/Hinf. Kryteria

programowe | doboru funkcji wagowych. Sterowanie p-Synthesis. Metody projektowania niepewno$ci parametrycznej,
strukturalnej i niestrukturalnej. Metody redukciji rzedu regulatora. Weryfikacja i implementacja algorytmow
sterowania w postaci kodéw w jezyku C/C++ w sterownikach cyfrowych z wykorzystaniem narzedzi
szybkiego prototypowania srodowiska MATLAB.
Efekly . Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunk_owych
ksztatcenia efektow ksztatcenia
" ma wiedze w zakresie metod badania stabilnosci obiektow i ukladow | ARS_WO3  AR3_UOT
nieliniowych
£k zna metody sterowania nieliniowego oraz metody linearyzacji nieliniowych | AR3-W03  AR3_UO1
uktadéw sterowania
zna metody sterowania odpornego, metody modelowania niepewnosci oraz | AR3-W03  AR3_UO1
EK3 metody redukcji rzedu modelu i funkcje ksztattowania wiasciwosci ukfadu
zamknietego
Exd potrafi stosowa¢ metody badania stabilnosci oraz projektowania ukladow | ARS_WO3 — AR3_UOT
sterownia nieliniowego
potrafi stosowa¢ metody sterowania odpornego oraz projektowac, weryfikowac i | ARS_W03  AR3_UO1
EK5 implementowaé uktady sterowania odpornego z niepewno$cig modelu obiektu
w sterownikach cyfrowych
1. A. Isidori, Nonlinear control systems, Springer 1996.
2. H. Gérecki, Optymalizacja i sterowanie systeméw dynamicznych, AGH, 2006.
Literatura | 3. R. Marino, P. Tomei, Nonlinear control design, Prentice Hall, 1995.
podstawowa | 4 K. Zhou, J.C. Doyle, Essentials of robust control, Prentice Hall, 1998.
5. R.A. Freeman, P.V. Kokotovi¢, Robust nonlinear control design, State-space and Lyapunov techniques,
Birkhauser, 2008.
Literatura 1 1 T, Kaczorek i in., Podstawy teorii sterowania, WNT, 2005.
uzupetniajaca
Nr efektu o . .For.me}_z.ajeé (jeélijes’t .
ksztatcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia wiecej niz Jgdna), na Ktorej
zachodzi weryfikacja
£k Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W p
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
Eio Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w p
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
EK3 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P

pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
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Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w

EK4 y L W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EK5 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
dr hab. inz. Arkadiusz Mystkowski
f:jgﬂf:fa Katedra Automatyki i Robotyki |  Osoby prowadzace
Data i i i
opracowania 2016-12-30 Program opracowal(e) dr hab. inz. Arkadiusz Mystkowski
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR4010B

Sterowanie obiektami nieholonomicznymi Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: 4

obowigzkowy Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-28(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Matematyka stosowana

Zafozenia i cele
przedmiotu

Zdobycie wiedzy z zakresu dynamiki uktadéw nieholonomicznych, wyksztatcenie umiejetnosci definiowania
wiezéw nieholonomicznych na potrzeby systeméw nawigacji obiektéw ruchomych. Wyksztatcenie
umiejetnosci opisu dynamiki i kinematyki obiektow nieholonomicznych oraz doboru algorytmu sterowania,
planowania trajektorii zgodnie z narzuconymi ograniczeniami.

F .
Jaliomonia Wyktad: egzamin
Definicja i klasyfikacja wiezéw. Obiekty o wigzach holonomicznych i nieholonomicznych. Klasyfikacja wiezéw
na geometryczne, kinematyczne, katastatyczne i akatastatyczne. Definicie wiezéw holonomicznych i
nieholonomicznych.Wiezy Pfaffiana i wiezy catkowalne. Kinematyka, pozycja i orientacja bryly sztywnej,
» macierze rotacji, stopnie swobody. Ruch ciata w zmiennych warunkach otoczenia. Dynamika uktaddw
proggﬁfgm nieholonomicznych na wybranych przyktadach, model obiektu jednokotowego (unicycle) i wozka. Metody
planowania trajektorii obiektdw nieholonomicznych. Sterowanie optymalne, kryteria optymalnosci.
Sterowanie reakcyjne w nieznanym otoczeniu. Stabilnos¢ uktadéw nieholonomicznych.
ksft;e}ic(ttaynia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie dfs gg;'sg:;wych sfekiow
EK1 klasyfikuje i opisuje wiezy ograniczajace ruch obiektu ARSIOT— AR3 W0z
EK2 definiuje wiezy holonomiczne i nieholonomiczne na wybranym przyktadzie ARSINOT ARS_INO2
EK3 opisuje kinematyke wybranego obiektu nieholonomicznego ARSINOT  ARS_W03 - AR3 L0t
EK4 formutuje model dynamiczny wybranego obiektu nieholonomicznego ARS W01 AR3_NO3 AR3_UD1
£ opisuje metody badania stabilnosci obiektu nieholonomicznego na wybranym | ARS_W01 ~ AR3 W03 AR3_U0f
przyktadzie
EK6 wyjasnia algorytmy planowania trajektorii ARS W01 AR3_W0Z
EK7 wyjasnia kryteria sterowania optymalnego ARSINOT ARS_INO2
1. Bloch A.M.: Nonholonomic Mechanics and Control, Interdisciplinary Applied Mathematics, Springer, 2003.
Literatura | 2. Jezierski E.: Dynamika robotow, WNT, Warszawa, 2006.
podstawowa | 3 Craig J.. Wprowadzenie do robotyki, WNT Warszawa, 1995.
4. Morecki A.: Podstawy robotyki, WNT, Warszawa, 1994.
. 1. Ciesielski P., Sawoniewicz J., Szmigielski A.: Elementy robotyki mobilnej, P-JWSTK 2004.
uzt';ﬁtigjr;ca 2. Tchon K.: Manipulatory i roboty mobilne: modele, planowanie ruchu, sterowanie. PLJ, 2000.
3. Siegwart R.: Autonomous mobile robots. EPFL.
Nr efektu Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin, W
EK5 Wyktad: egzamin, W
EK6 Wyktad: egzamin, W
EK7 Wyktad: egzamin, W
Jednostka Katedra Automatyki i Robotyki | Osoby prowadzace drinz. Cezary Kownacki
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realizujgca

Data
opracowania
programu

2016-12-30

Program opracowat(a)

drinz. Cezary Kownacki
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Zatacznik B

Programy ramowe przedmiotow fakultatywnych rozwijajacych
umiejetnosci dydaktyczne
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR01DWD

Etyka zawodowa Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F

obieralny Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-12(2) CO0 LO P-0 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajgce

Zatozenia i cele
przedmiotu

Poznanie etyki zawodu ma na celu uwrazliwienie doktorantéw oraz wyksztatcenie witasciwej postawy
zawodowej. Przedmiot uwypukla potrzebe odpowiedzialnej, profesjonalnej postawy w zyciu zawodowym, a
takze tworzenia odpowiedniego pozytywnego wizerunku zawodowego.

Forma zaliczenia

Wykiad: jedno kolokwium

Definicja etyki. Podstawowe rodzaje teorii etycznych. Sankcje moralne. Osobowo$¢ moralna. Moralna i

Tresci . 1 . . . .
program(')we etyczna warto$¢ pracy. Godnos$¢ czlowieka. Etyczny wymiar komunikacji spotecznej. Etyka zawodowa
pracownika i szefa. Tworzenie kodeksu etycznego w firmie.
ksft:t;ia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odn'g?éi?ésvdé I;;;rggrljic;wych
£ ma wiedze o podstawowych zasadach etycznych oraz o wspoiczesnych | ARS_KO1 — AR3_K03
problemach etyki
EK2 potrafi dostrzec réznice kulturowe oraz réznorodno$¢ pogladow AR3_KD3
£ potrafi wskaza¢ na moralne dylematy wspdtczesno$ci zwigzane z wymogami | ARS_K02  AR3_K03
tolerancji i wolno$ci osobiste;
EK4 potrafi konstruowaé wtasny poglad na rzeczywisto$¢ spoteczng AR3KDZ  AR3 KO3
1. J. Hotdéwka, Etyka w dziataniu, Wydawnictwo Prészynski i S-ka, Warszawa2001.
2. P. Vardy, P. Grosch, Etyka, Wydawnictwo ,ZYSK IS-KA”, Poznar 2010.
Lterat 3. Etyka w teorii i praktyce. Antologia tekstow, Wydawnictwo Uniwersytetu Wroctawskiego, Wroctaw 2001.
oodstawona go (’;_ Zaorski-Sikora, Etyka, Wydawnictwo Wyzszej Szkoly Humanistyczno-Ekonomicznej w todzi, 6dz
7.
5. W. Mystek, Etyka zawodowa. Uwarunkowania. Konteksty. Zastosowania. Wyzsza Szkota Informatyki i
Ekonomii, Olsztyn 2010.
Nr efekt Forma zaje¢ (jesli jest
kSZrt:’r(?enl:a Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia wigcej niz jedna), na ktdrej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK3 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK4 Wyktad: jedno kolokwium; W
Jednostka | Katedra Mechanikii Informatyki | |
L ) soby prowadzace
realizujaca Stosowanej
Dat inz M iei
opracgv?ania 2016-12-30 Program opracowal(a) dr hab. inz. Michat Kuciej
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Dydaktyka szkoly wyzszej DAR02DWD

Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F

obieralny Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-24 (E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie doktorantéw z poszerzong wiedza z zakresu dydaktyki szkoty wyzszej, postepujacych
przemian, ich uwarunkowan i znaczenia dla ksztatcenia w szkole wyzszej. Ksztattowanie umiejetno$ci
wykorzystywania nabytej wiedzy w praktyce, w zakresie prowadzenia zaje¢ — ich planowania, realizacji oraz
kontroli i oceny procesu i efektow ksztatcenia. Rozwijanie kompetenciji spotecznych, a szczegblnie poczucia
odpowiedzialno$ci w pracy ze studentami i potrzeby statego podnoszenia kompetencji pedagogicznych.

Forma zaliczenia

Wykfad: egzamin

Dydaktyka szkoty wyzszej i jej terminologia. Kierunki przemian w dydaktyce akademickiej. Rola nauczyciela
w procesie ksztatcenia. Krajowe Ramy Kwalifikacji dla szkolnictwa wyzszego. Organizacja procesu

Tresci ksztalcenia. Cele a efekty ksztatcenia. Wymagania w zakresie opisu i weryfikacji efektow ksztatcenia.
programowe | 7asady, metody, $rodki i formy organizacyjne ksztatcenia. Metody, formy i kryteria kontroli i oceny w
procesie ksztatcenia. Sprzezenie zwrotne, refleksja i ewaluacja w pracy nauczyciela. Ewaluacja pracy
nauczyciela przez studentow.
ksft:t;ia Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odnizzi?ésvdé I;:;rggrljic;wych
EK1 opisuje nowoczesne tendencje w dydaktyce szkoty wyzszej AR3_WWO3
£k posiada wiedze z zakresu planowania, realizacji oraz kontroli i oceny w | ARS_WO3
procesie ksztatcenia w szkole wyzszej
£ potrafi opracowa¢ karte przedmiotu, okresla cele i efekty ksztatcenia oraz | AR3_UO7
sposob ich weryfikacji
Exd posiada $wiadomo$¢ poczucia odpowiedzialno$ci w pracy ze studentami i| ARS_KOT  AR3_K03
potrzeby statego podnoszenia kompetencji pedagogicznych
1. BerezZnicki F., Zagadnienia dydaktyki szkoty wyzszej, Szczecin 2009.
2. Denek K., Uniwersytet w perspektywie spoteczenstwa wiedzy. Dydaktyka akademicka i jej efekty, Poznan
2011.
pggg{:v‘v“gj‘va 3. Krajewska A., Jako$¢ ksztatcenia uniwersyteckiego — ujecie pedagogiczne, Biatystok 2004.
4. Krasniewski A., Jak przygotowywac programy ksztatcenia zgodnie z wymogami wynikajacymi z
Krajowych Ram Kwalifikacji dla Szkolnictwa wyzszego?, MNSzW, Warszawa 2011.
5. Okon W., Wprowadzenie do dydaktyki ogoinej, Warszawa 2007.
1. Sajdak A., Paradygmaty ksztatcenia studentéw i wspierania rozwoju nauczycieli akademickich.
Literatura | 1€0retyczne podstawy dydaktyki akademickiej, Oficyna Wydawnicza ,Impuls”, Krakéw 2013.
uzupetnigiaca | 2 Fry H., Ketteridge S., Marshall S., A Handbook for Teaching & Learning in Higher Education, London and
New York, 2008.
Nr efektu o . .Forrne)_z.ajeé (jeélijes’t .
ksztatcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia wiecej niz Jgdna), na Ktorej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; W
EK4 Wyktad: egzamin; W
Jednostka Uniwersytet w Biatymstoku, dr Anna Krajewska
realizujaca Wydziat Pedagogiki i Osoby prowadzace
Psychologii
opra?:(a)l\t/?ania 2016-12-30 Program opracowat(a) dr Anna Krajewska
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiforma studiow | studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Pedagogika DAR0O3DWD

Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F

obieralny Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-24 (E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie doktorantdw z miejscem i znaczeniem nauk pedagogicznych w systemie nauk oraz ich
specyfikacjg przedmiotowg i metodologiczna. Zapoznanie doktorantéw z podstawowymi kategoriami
uzywanymi w badaniach nad edukacjg i wychowaniem. Przygotowanie doktorantéw do korzystania z
wiedzy z zakresu pedagogiki w celu analizowania i interpretowania probleméw edukacyjnych.
Przygotowanie doktorantéw do oceny poziomu swojej wiedzy i umiejetnosci.

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin

Nauka wsrod innych form ludzkiego do$wiadczenia. Klasyfikacja nauki, miejsce pedagogiki w systemie

Tresci nauk. Pedagogika jako nauka humanistyczno-spoteczna. Pogranicza pedagogiki i nauk pomocniczych.
programowe | Powstanie i rozwdj pedagogiki - w zarysie. Podstawowe pojecia pedagogiczne edukacja, wychowanie,
ksztatcenie, samoksztatcenie. Gtéwne koncepcje pedagogiczne.
EK1 zna podstawowa terminologie nauk pedagogicznych i jej zrédta AR3_W03
EK2 ma podstawowg, uporzadkowang wiedze na temat proceséw edukacyjnych AR3_W03
potrafi wykorzystywaé podstawowag wiedze teoretyczng z zakresu pedagogiki | AR3_U07
EK3 oraz powigzanych z nig dyscyplin w celu analizowania i interpretowania
problemdéw edukacyjnych
EK4 ocenia poziom swojej wiedzy i umiejetnosci AR3KOT
. 1. Pedagogika. T.112, Z. Kwieciriski, B. Sliwerski (red.), Warszawa 2003.
oécmona | 2- Sliwerski B., Pedagogika ogéina, Podstawowe prawidtowosci, Krakéw 2012,
3. Hejnicka - Bezwinska T., Pedagogika ogdina, Warszawa 2008.
Forma zaje¢ (jesli jest
Nr efekt — . wigcej niz jedna), na
kszrt:éentija Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia ktorej zachodz
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin; W
Uniwersytet w Biatymstoku, drKatarzyna Szore
g Wydziat Pedagogiki i Osoby prowadzace
Psychologii
Data
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a) dr Katarzyna Szore
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

ksztatcenia Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow |  studia stacjonarne lll stopnia
(kierunku)
Nazwa Podstawy prawne i organizacyjne Szkolnictwa Kod przedimioty DARO4DWD
przedmiotu Wyzsze go
Rodzaj . .
przedmiotu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-12(2) CO LO P-0 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Przedstawienie zasad zarzadzania prawami wiasno$ci intelektualnej oraz korzystania z wynikéw prac
intelektualnych, zasad ich komercjalizacji, takze ochrony intereséw tworcow tych wynikow.

Forma zaliczenia

Wykiad: jedno kolokwium

Przedmiot i zadania ochrony witasnosci intelektualnej. Komercjalizacja wynikéw badan naukowych i prac

Tresci rozwojowych przez spotke celowa. Komercjalizacja wtasnosci intelektualnej poprzez utworzenie spotki
programowe | kapitatowej spin-off. Komercjalizacja wynikow wiasnosci intelektualnej poprzez udzielenie licenciji, wniesienie
wiasnosci intelektualnej do spétki. Wycena oraz sprzedaz technologii oraz wynikéw badan.
K Efekty . Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunkpwych
sztatcenia efektow ksztatcenia
. . o . , AR3 W3 ARSWO
EK1 ma wiedze dotyczaca prawnych i etycznych aspektow dziatalnosci naukowe; - 5
ma podstawowa wiedze w zakresie przygotowania, pozyskiwania i prowadzenia | AR3_W05
EK2 projektow badawczych przy zachowaniu uwarunkowan ekonomicznych i
prawnych
ma podstawowa wiedze dotyczacq transferu technologii oraz komercjalizacji | AR3-W05
EK3 wynikéw badan, w tym zwtaszcza zagadniefi zwigzanych z ochrong wtasnos$ci
intelektualnej i prawa patentowego
Exd potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob niezalezny i kreatywny, przejawia inicjatywe w |  AR3_K03
kreowaniu nowych idei i poszukiwaniu innowacyjnych rozwigzan
Lioratura 1. red. A. Adamczak, M du Vall, Ochrona wtasnosci intelektualnej, Warszawa 2010
podstawowa | 2- D-M. Trzmielak, William B. Zehner I, Metodyka i organizacja doradztwa w zakresie transferu i
komercjalizacji technologii, PARP, Warszawa 2011.
Nr efektu o . Formg.z'ajeé (jeélijes’t wjecej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz Jedng), na I§t0r§J
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK3 Wykitad: jedno kolokwium; W
EK4 Wyktad: jedno kolokwium; W
prof. dr hab. inz. Andrzej Seweryn
Jednosta | Katedra Mechaniki i Informatyki |
L . soby prowadzace
realizujaca Stosowane;
opralgs\t;ania 2016-12-30 Program opracowal(a) prof. dr hab. inz. Andrzej Seweryn
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
s Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Iil stopnia
(kierunku)
Nazwa Wykorzystanie oprogramowania 'open source' Kod przedimioty DAROSDWD
przedmiotu w dydaktyce przedmiotow inzynierskich
Rodzaj : :
przedmiotu obleralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-12(2) C0 LO P-0 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Celem przedmiotu jest zapoznanie doktorantow z mozliwoscig i zaletami wykorzystania w dydaktyce
przedmiotdw inzynierskich oprogramowania rozwijanego spotecznie i rozprowadzanego w sieci na zasadach

przedmiotu | niekomercyjnych wraz z kodem Zzrédtowym i dokumentacja. Wyksztatcenie umiejetnosci korzystania z
oprogramowania niekomercyjnego do rozwigzywania problemdéw wspétczesnej techniki.
oma Wyktad: jedno kolokwium
Oprogramowanie 'open source' i 'free software' — podstawowe zasady licencjonowania i istotne rdznice.
Otwarte standardy, systemy operacyjne, narzedzia programistyczne, platformy edukacyjne. Krytyczny
Tresci przeglad dostepnego oprogramowania uwzgledniajacy narzedzia wykorzystywane w dydaktyce przedmiotow
programowe | prowadzonych na Wydziale Mechanicznym; w szczegolno$ci Srodowiska analizy numerycznej i zamienniki
systemow komercyjnych. Zasady oceny jakosci oprogramowania, dokumentacji i witalnosci projektu
oraz przydatnosci w dydaktyce i pracy inzynierskiej.
Efekty . Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunklowych
ksztatcenia efektow ksztatcenia
ma wiedze o stanie rozwoju oprogramowania typu 'open source' w obszarze | AR3_WO03 ARS3_K02
EK1 dydaktyki przedmiotéw zawodowych oraz wiasnych zainteresowan inzynierskich;
ma wiedze o otwartych odpowiednikach popularnych programéw komercyjnych
zna popularne licencie oprogramowania oraz podstawowe postulaty ruchu | AR3-WO05 AR3_K03
EK2 ‘otwartych Zrodel; zna uwarunkowania prawne, ekonomiczne, spoteczne
i etyczne rozwoju i wykorzystania wolnego oprogramowania
potrafi dobra¢ i uzasadni¢ wybdr narzedzia programistycznego do zadania | AR3-U04 AR3_UO5 AR3_UO7
EK3 inzynierskiego w sposéb zapewniajgcy uzyskanie wymaganych efektow
ksztatcenia prowadzonego przedmiotu; wie jak wykorzysta¢ dane narzedzie | AR3_K03
progarmistyczne w dydaktyce
Eka potrafi przygotowa¢ i udokumentowa¢ scenariusz zaje¢ dydaktycznych | AR3_U03 AR3_UO7 AR3_KO3
prowadzonych przy wykorzystaniu oprogramowania
1. Sam Williams. ,W obronie wolnosci (Free as in Freedom)”, http://stallman.helion.pl/
2. Motta Pires, P. S., and David A. Rogers. "Freelopen source software: An alternative for engineering
Literatura | Students." Frontiers in Education, 2002. FIE 2002. 32nd Annual. Vol. 1. IEEE, 2002.
podstawowa | 3 Pyka, Krystian, and Mariusz Twardowski. "Miejsce wolnego oprogramowania w nauczaniu
geoinformatyki." Archiwum Fotogrametrii, Kartografii i Teledetekcji 17 (2007): 691-697.
4. The GNU Project, http://www.gnu.org
Nr efektu - . Egrma zajet (jeé’lijgst wiecej.
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorgj zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK3 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK4 Wyktad: jedno kolokwium; W
Jednostka Katedra Mechaniki i Osoby prowadzace drhab. inz. Andrzej Kazberuk
realizujaca Informatyki Stosowane;
opra[gg\t/?ania 2016-12-30 Program opracowal(a) dr hab. inz. Andrzej Kazberuk
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR06DWD

E-learning Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F Punkty ECTS 2

obieralny

Liczba godzin w
semestrze

W-0(Z) C-0 L0 P-24 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Modelowanie i analiza zjawisk chaosu deterministycznego

Zatozenia i cele
przedmiotu

W ramach przedmiotu studenci wykonujg projekty zwigzane z dobieraniem komponentow tresci
szkoleniowej oraz projektowaniem i opracowywaniem materiatéw dydaktycznych. Nabedg w ten sposob
umiejetnosci: zarzadzania zasobami tresci, dystrybucjg materiatéw szkoleniowych, zarzadzaniem procesem
szkolen, zarzadzaniem uczestnikami szkolen, udostepnieniem tresci szkoleniowej online, $ledzeniem
procesu edukacyjnego, raportowaniem wynikow szkolenia, zdalng komunikacjg i wspdfpraca. Zajecia
prowadzone bedg w systemie Moodle.

Forma Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zaliczenia zajeciach
W przygotowywanych projektach wykorzystane zostana; a) rézne sposoby komunikacji studenta/kursanta z
nauczycielem: prezentacja materiatu dydaktycznego na udostepnionych kursantom stronach, forum
N dyskusyjne, chat (petnigcy role internetowych konsultacji z nauczycielem), korespondencja e-mailowa z
prongncéwe nauczycielem, b) rézne rodzaje mediéw stuzacych do przekazywania wiedzy: kontakt bezposredni (face to
face), tekst potaczony z grafika, przekaz dzwiekowy, przekaz wideo, zintegrowane media. Projekty bedg
przygotowane z uwzglednieniem dwoch aspektdw zwigzanych z procesem nauczania: zarzgdzanie
nauczaniem i zarzadzanie trescig nauczania.
czlooni Student, Kry zazy przedmiot o ko asoona
£ jest przygotowany do prowadzenia zaje¢ dydaktycznych w sposob poprawny | AR3_WO3
metodologicznie z wykorzystaniem nowoczesnych technik ksztaicenia
- stosuje rézne rodzaje komunikacji studenta z nauczycielem oraz rézne rodzaje | AR3_U07
medidw do przygotowania pomocy dydaktycznych do zaje¢
EK3 stosuje system Moodle do przytowania materiatéw dydaktycznych AR3_KO1
1. Marek Hyla, E-learning: od pomystu do rozwigzania Solidex, 2003.
2. Mirostawa Pluta-Olearnik, Rozwdj ustug edukacyjnych w erze spoteczenstwa informacyjnego Polskie
Wydawn. Ekonomiczne, 2006
, 3. Ruth Colvin Clark, Richard E.Mayer, e-Learning and the Science of Instruction, Proven Guidelines for
socstmowa | CONSUMers and Designers of Multimedia Learning. Pfeiffer, 2008,
4. JuhaHolma, Suvidunes, Trainer's and Professional’s Guide to Quality in Open and Distance Learning.
University of Tampere.
5. Claudio Dondi, Michela Moretti, Fabio Nascimbeni, Quality of e-learning: Negotiating a strategy,
implementing a policy, Springet, 2008.
1. Projekt SEEQUEL. http://www.educationobservatories.net/seequel/results
Literatura | 2. Stowarzyszenie e-learningu akademickiego. http://www.sea.edu.pl/
uzupeinigjaca | 3 Sustainable  Environment  for  the  Evaluation  of  Qualty in  E-Learning,
http://lwww.educationobservatories.net/seequel/results
Forma zaje¢ (jesli jest
k’:;;{g:::fa Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia W'ek(igjré}li ;iﬂgz)z’ina
weryfikacja
EK1 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
EKo Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
EK3 Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
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dr hab. inz. Romuald Mosdorf

Jednostka | Katedra Mechaniki i Informatyki
oS . Osoby prowadzace
realizujaca Stosowane;
Data dr hab. inz. Romuald Mosdorf
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a)
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
s Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Il stopnia
(kierunku)
Nazwa Komunikacja spoteczna z elementami Kod przedmioty DARO7DWD
przedmiotu komunikacji miedzykulturowej
Rodzaj : .
przedmiotu obleralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-12(2) CO LO P-0 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zalozenia i cele
przedmiotu

Podstawowym zatozeniem przedmiotu jest budzenie wrazliwosci na odmienno$¢ kulturowa. Jest ona
traktowana jako przestrzen symboliczna stanowigca interakcyjne wyzwanie. Szczegdlne znaczenie
przywigzuje sie do uznawania zasady relatywizmu kulturowego oraz umiejetnosci przyjmowania
perspektywy Innego. W ramach zaje¢ ze studentami realizowane sg nastepujace cele: a) zapoznanie ze
struktura procesu komunikowania i rolg poszczegolnych jej elementoéw w procesie komunikacji; b) wskazanie
na role tozsamosci kulturowej w komunikaciji spotecznej; ¢) przedstawienie zasady relatywizmu kulturowego
z perspektywy antropologicznego ujecia kultury; d) ukazanie istoty miedzykulturowosci, e) zaprezentowanie
gtéwnych kregoéw kulturowych stanowigcych podstawe budowania tozsamosci, f) wskazanie na istote i role
przyjmowania perspektywy Innego w komunikacji miedzykulturowej, g) zapoznanie z kontinuum interakcji
miedzykulturowej, h) zaprezentowanie przyktadowych efektow miedzykulturowych interakcji

oma Wyktad: jedno kolokwium
Istota i funkcje komunikacji spotecznej: a) istota komunikacji spotecznej, b) struktura procesu
komunikowania. Kompetencje do komunikacji miedzykulturowej: a) przyjmowanie perspektywy Innego, b)
istota relatywizmu kulturowego i jego rola w edukacji, ¢) od etnocentryzmu do symbiozy kulturowej
(kontinuum postaw wobec odmiennosci kulturowej; kwestia tolerancji). Tozsamo$¢ kulturowa jednostki jako
czynnik roznicujacy kompetencie do komunikacji miedzykulturowej: a) wielowymiarowo$¢ identyfikacii
kulturowej i jej komunikacyjne konsekwencje, b) teoria identyfikacji i walencji kulturowej A.Ktoskowskiej, c)
Tresci teoria korelacyjnych i kryterialnych atrybutow tozsamosci P.Boskiego i jej znaczenie w ksztattowaniu
programowe | symbolicznego uniwersum jednostki. Przestrzen religijina w komunikacji miedzykulturowej (komunikacja
jednostek wewnatrz grupy i miedzy grupami): a) Biblia jako wspdlny element dziedzictwa kulturowego religii
monoteistycznych, b) rola kryterialnych symboli w komunikacji chrze$cijanie — zydzi, c) rola kryterialnych
symboli w komunikacji chrze$cijanie - muzutmanie. Przestrzen etniczno-narodowa w komunikacii
miedzykulturowej: a) dwojaka koncepcja narodu —zbiorowo$¢ polityczna i kulturowa, b) dyfuzja kulturowa na
styku kultur narodowych w Europie Srodkowej, ¢) Romowie i Tatarzy — charakterystyka grup etnicznych w
kontek$cie komunikacyjnym.
ksiﬁic(;ynia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odnlesienie dkos Q:{rgg:if;WVCh efekiow
" ma uporzadkowang wiedze o spotecznych uwarunkowaniach procesow | AR3_WO03 — AR3_W04
komunikacyjnych
£k rozumie odmienne postrzeganie zycia spotecznego i zjawisk kulturowych | ARS_WO04 — AR3_K02 AR3_K03
przez osoby wywodzace si¢ z réznych Srodowisk i tradycji kulturowych
£k rozumie powigzania miedzy systemami kulturowymi réznych zbiorowosci, | ARSK02 — AR3_K03
zwlaszcza narodowych i religijnych
Eka ma $wiadomos¢ odpowiedzialno$ci za zachowanie dziedzictwa kulturowego | AR3_KO1 — ARS_K02
regionu, kraju, Europy
1. E.Griifin; Podstawy komunikacji spotecznej; Gdansk 2010.
2. J.Isanski(red.); Komunikowanie miedzykulturowe — szanse i wyzwania; Poznan 2009.
Lieratra | 3. S. Magala; Kompetencje migdzykulturowe; Warszawa 2011.
podstawowa | 4 A Mitrega; J.Jagoszewska; Komunikacja jako narzedzie (po)rozumienia we wspdlnotach spotecznych;
Torun 2012.
5. M.Szopski; Komunikowanie miedzykulturowe; Warszawa 2005.
Nr efektu o . F.t_)r.ma zajet (jeé’lij.est wiecej.
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktérej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: jedno kolokwium; W
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EK2 Wyktad: jedno kolokwium; W

EK3 Wyktad: jedno kolokwium; W

EK4 Wyktad: jedno kolokwium; W

Universytet w Bialymstoku, dr hab. Mirostaw Sobecki
rJeeadIir;(L)u'S;g Wydziat Pedagggiki i Osoby prowadzace
Psychologii

Dat ' |
Opracg ﬁama 20161230 Program oprsconcla dr hab. Mirostaw Sobecki
programu
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Zatacznik C

Programy ramowe przedmiotow fakultatywnych
humanistycznych
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiforma studiow |  studia stacjonarne lll stopnia

Nazwa
przedmiotu

Foresight technologiczny Kod przedmiotu DARO1DWH

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-2Z) C12 L-0 PO Ps0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Student posiada wiedze z zakresu nowoczesnego podejscia w procesie zarzadzania przyszioscig —
foresightu technologicznego oraz nabywa praktyczne umiejetnosci zastosowania tej wiedzy w praktyce
zarzadzania produkcjg (planowanie, prognozowanie). Student zapoznaje sie z istota, ewolucjq oraz
typologig badan foresightowych. Nabywa wiedze z zakresu polskich i krajowych do$wiadczen z realizacii
inicjatyw foresightowych. W ramach pracy grupowej student wyksztatca umiejetno$¢ postugiwania sie
wybranymi metodami badawczymi foresightu. Przygotowuje miniprojekty foresightowe w wybranych sferach
zarzadzania i inzynierii produkcii.

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium

Wprowadzenie do badan nad przysztoscig. Metody budowania wizji przyszto$ci. Idea foresightu. Przestanki
stosowania foresightu. Historia procesu foresight. Rodzaje oraz kategorie foresightu. Foresight a planowanie
strategiczne. Foresight a prognozowanie. Foresight technologiczny a zarzadzanie technologia. Metody

rogmewe | StOSOWaNe w projektach foresight: metody ilosciowe, metody jakosciowe (burza mézgow; analiza STEEPV i
jej modyfikacje; analiza SWOT; metoda delficka; podstawy budowy scenariuszy - techniki formalne i
nieformalne; stabe sygnaty; dzikie karty). Organizacja i prowadzenie programéw foresight. Do$wiadczenia w
prowadzeniu projektdw typu foresight w Polsce i na $wiecie.

Efekty ' Student, kiéry zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunkpwych efektow
ksztatcenia ' ksztatcenia
EK1 wskazuje najwazniejsze aspekty i istote foresightu technologicznego AR3_WOS
£k omawia ewolucje i typologie foresightu (w odniesieniu do do$wiadczer | ARS_WO1 — AR3_W04
polskich i Swiatowych), przedstawia jego elementy
posiada umiejetnos¢ z zakresu projektowania metodyki badawczej inicjatyw | ARS_U02  AR3_UO5  AR3_U0G
EK3 foresightowych oraz specyfiki stosowania wybranych metod badawczych
foresightu
Exd poprawnie interpretuje role foresightu w procesie zarzadzania i inzynierii | AR3-WO03  AR3_WO05
produkciji, planowania strategicznego, prognozowania
£k przygotowuje miniprojekt, w ramach ktérego wypracowuje wizje rozwojowg | AR3-WO5  AR3_UO5 ~ AR3_U0G
wybranego obszaru badawczego z zakresu inzynierii produkcji
1. Nazarko J. (red.), Ejdys J. (red.), Metodologia i procedury badawcze w projekcie Foresight technologiczny
<<NT FOR Podlaskie 2020>> Regionalna strategia rozwoju nanotechnologii, Rozprawy Naukowe Nr 218,
Biblioteka Nauk o Zarzadzaniu, Oficyna Wydawnicza Politechniki Biatostockiej, Biatystok 2011.
2. Foresight Technologiczny, podrecznik, Tom 1, Organizacja i metody, UNIDO (red.), Wyd. Polska Agencja
Literatura | ROZWOju Przedsiebiorczosci, Warszawa, 2008.
podstawowa | 3 Foresight Technologiczny, podrecznik, Tom 2, Foresight technologiczny w praktyce, UNIDO (red.), Wyd.
Polska Agencja Rozwoju Przedsiebiorczo$ci, Warszawa, 2008.
4. Borodako K., Foresight w zarzadzaniu strategicznym, Wydawnictwo C.H. Beck, Warszawa, 2009.
5. L. Fahey, R. M. Randall (eds.), Learning from the future: competitive foresight scenarios, Wiley J., New
York, 1998.
Nr efektu — . Form azajee (jeé’lijgst WiQCBj.
ksztatcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorgj zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK3 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK4 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK5 Wykiad: jedno kolokwium; W
Jednostka Miedzynarodowy Chiniski i | Osoby prowadzace dr hab. inz. Joanna Ejdys
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realizujaca Srodkowo- prof. dr hab. inz. Joanicjusz Nazarko
Wschodnioeuropejski Instytut
Logistyki i Nauki o Ustugach
Data inz i
opracowania 2016-12-30 Program opracowal(a) dr hab. inz. Joanna Ejdys
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow |  studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Modele biznesowe Kod przedmiotu DAR02DWH

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-0(Z) C-12 LO P-0 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Rozwijanie umiejetnoSci z zakresu tworzenia szablonu modelu biznesowego. Przygotowanie do
projektowania propozycji wartosci. Przygotowanie do stosowania modelu biznesowego w podmiotach w

przedmiotu F . X > ha ; ; ) X I~
jakich organizacja tworzy warto$¢ oraz zapewnia i czerpie zyski z tej wytworzonej warto$ci.
Forma AL . .
saliczenia Cwiczenia: jedno kolokwium
Prezentowanie zatozen tworzenia modelu biznesowego. Wykorzystanie Business Model Canvas z
_ zastosowaniem dziewieciu elementow fundamentalnych szablonu modelu biznesowego tj: 1. Segmenty
orogramowe | Klientow. 2. Propozycja wartosci. 3. Kanaly. 4. Relacje z klientami. 5. Strumienie przychodow. 6. Kluczowe
zasoby. 7. Kluczowe dziatania. 8. Kluczowi partnerzy. 9. Struktura kosztow. Omoéwienie mozliwosci
wykorzystania modelu biznesowego w réznych podmiotach. Oméwienie projektowania propozyciji warto$ci.
Efekty Stud . . . Odniesienie do kierunkowych efektow
ksztatcenia udent, ktory zaliczyt przedmiot ksztatcenia
" potrafi kreowac i formutowa¢ nowe idee i przeksztatca¢ modele biznesowe w | AR3_W03  AR3_W05 AR3_U02
celu tworzenia nowych alternatyw strategicznych AR3_U02
£k potrafi tworzy¢ model biznesowy, jako szkic strategii, wdrozy¢é w ramach| ARS_WO03 ~ AR3_WO5 AR3_U02
struktur, procesdw i systemdw organizacji
VTN . o AR3 K03  AR3_K02
EK3 potrafi mysle¢ i dziala¢ w sposdb przesiebiorczy - -
: . . " v . AR3_UO3  AR3_U02
EK4 potrafi rozwigzywaé zlozone zadania i przekiadaé je na model biznesowy - -
Literatura | 1. Alexander Osterwalder, Yves Pigneur, Tworzenie modeli biznesowych. Podrecznik wizjonera, One Press,
podstawowa | 2()12
Literatura | 1. Alexander Osterwalder, Yves Pigneur, Greg Bernarda, alan Smith, Projektowanie propozycji wartosci,
uzupetniajaca | Harvard Business Review Polska,
Nr efektu Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
. Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktdrej zachodzi
ksztafcenia L
weryfikacja
EK1 Cwiczenia: jedno kolokwium; C
EK2 Cwiczenia: jedno kolokwium, C
EK3 Cwiczenia: jedno kolokwium, C
EK4 Cwiczenia: jedno kolokwium; C
mgr |zabela Senderacka
Jednostka Katedra Mechaniki i
lizuiaca . . Osoby prowadzace
realizujag Informatyki Stosowanej
Data mgr |zabela Senderacka
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a) g
programu

49




Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiforma studiow | studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Design thinking DAR03DWH

Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F Punkty ECTS 1

obieralny

Liczba godzin w
semestrze

W-0(Z) C-12 L0 P-0 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Rozwijanie umiejetnosci w zakresie tworzenia innowacji z wykorzystaniem metody design thinking.
Ksztatcenie umiejetnosci i technik innowacyjnego my$lenia. Przygotowywanie do kreatywnej pracy w
zespole.

Forma zaliczenia

Cwiczenia: jedno kolokwium

OkreS$lanie rodzajéw innowacji i zrédet ich powstawania. Prezentowanie zatozen i warunkéw niezbednych
do tworzenia kultury innowacji. Wykorzystanie metody design thinking jako sposobu tworzenia innowadiji.

pm;;:f:c',we Tworzenie rozwigzania innowacyjnego z zastosowaniem metody wykorzystujac fazy takie jak: faza
redefinicji problemu, faza odnajdowania potrzeb oraz wzorcéw, faza generowania idei rozwigzan, faza
prostego prototypowania, faza testowania. Prezentowanie wypracowanych rozwigzan w formie ustne;.
Efekty Student. kig liczvi przedmiot Odniesienie do kierunkowych
ksztatcenia udent, Klory zallczy! przedmio efektow ksztatcenia
£ potrafi wymieni¢, opisa¢ zrodta i metody tworzenia innowacji w odniesieniu do | AR3_W04  AR3_W05
techniki i otoczenia cztowieka
. o . - . | AR3.KO3  AR3 K02
EK2 potrafi mysle¢ w sposéb innowacyjny i rozwija¢ umiejetnosci pracy zespotowej
EK3 potrafi kreowac innowacyjne rozwigzania oraz realizowac je w zespole AR3.U0Z - ARS o6
EK4 przejawia inicjatywe w kreowaniu nowych idei ARS K03
1. Kelly T., Littman J.: The art of Innovation, Doubleday 2001.
Lterat 2. Brown T, Change by design: How design thinking transforms organizations and inspires innovation,
oodstawona | HaTer Business, New York 2009.
3. Brown T. Zmiana przez design: jak design thinking zmienia organizacje i pobudza innowacyjno$¢,
Wydawnictwo Libron 2016
! 1. Beverly Rudkin Ingle, Design thinking dla przedsigbiorcéw i matych firm. Potega myslenia projektowego w
opaniica | c0dZiennej pracy, Wydawnictwo Helion 2015
2. F. Peter Drucker Peter, Innowacja i przedsiebiorczos¢, Panstwowe Wydawnictwo Ekonomiczne 1992
Nr efekt Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
kSZrt:+(?enlila Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej
zachodzi weryfikacja
EK1 Cwiczenia: jedno kolokwium; C
EK2 Cwiczenia: jedno kolokwium; C
EK3 Cwiczenia: jedno kolokwium; C
EK4 Cwiczenia: jedno kolokwium; C
mgr |zabela Senderacka
Jednostka | Katedra Mechaniki i Informatyki |
L . soby prowadzace
realizujaca Stosowanej
Data mgr Izabela Senderacka
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a) g Sende
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR04DWH

Socjologia Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F Punkty ECTS 1

obieralny

Liczba godzin w
semestrze

W-12(2) CO0 LO P-0 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zaznajomienie studenta z podstawami socjologii, ze szczegéinym uwzglednieniem zbiorowosci
terytorialnych, kategorii zawodowych i spotecznych oraz proceséw i struktur spotecznych.

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium

Definicie socjologii. Czlowiek, jako istota spoteczna. Socjologia a inne nauki spoteczne, socjologie
szczegotowe, socjologia polska. Metoda socjologiczna. Klasycy mysli  socjologicznej. Zbiorowosci

pm;[giféwe te(ytorialne - miasto i wieS. Mate struktury _spo{eczne - rodzina, grupa pracownigza, grupa towarzyska.
Wielkie struktury spoteczne - klasy, stratyfikacja, struktura zawodowa,. Kategorie spoteczne. Procesy
spoteczne - industrializacja, urbanizacja, globalizacja, nowoczesno$¢.
Efekty Student, ktéry zaliczyl przedmiot Qdniesienie do kierunkowych
ksztatcenia ' efektow ksztatcenia
EK1 zna podstawowe pojecia socjologii AR3KDZ  AR3 K03
£k posiada wiedze o miescie, wsi, procesach spotecznych, strukturach, zawodzie, | AR3_K02
kategoriach spotecznych waznych dla inzyniera
: - . o VU AR3_K01
EK3 potrafi zrobi¢ prezentacje na tematy socjologiczne, napisac esej, rozprawke
! 1. B. Szacka, Wstep do socjologii, PWN, Warszawa,
ocawona | 2-9- Polakowska-Kujawa, Socjologia- problemy podstawowe, PWE, Warszawa.
3. E. Aronson, Cziowiek - istota spoteczna, PWN, Warszawa.
Nr efekt Forma zaje¢ (jesli jest
kszt:éentija Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia wigcej niz jedna), na ktdrej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK3 Wyktad: jedno kolokwium; W
dr hab. Wiestaw Poptawski
Jednostka Katedra Marketingu i o
i . o soby prowadzace
realizujaca Przedsigbiorczosci
Data dr hab. Wiestaw Poptawski
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a) P
programu
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Zatacznik D

Programy ramowe przedmiotow fakultatywnych rozwijajacych
umiejetnosci zawodowe
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiforma studiow | studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Matematyka dyskretna DAR01DWZ

Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F

obieralny Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-28(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie z podstawowymi schematami wyboru i ich zastosowaniami ze zwréceniem uwagi na
zastosowania w automatyce. Zapoznanie z podstawowymi pojeciami z teorii graféw oraz. algorytmami
grafowymi i ich zastosowaniami w automatyce i robotyce. Wprowadzenie do zastosowan teorii grafow w
potgczeniach sieciowych.

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin

Schematy wyboru. Wspdiczynniki dwu- i wielomianowe i ich zastosowanie w automatyce, w szczegéinosci w

pm;;:f:c',we uktadach niecatkowitego rzedu. Grafy i ich reprezentacje maszynowe. Drzewa. Algorytmy grafowe.
Wielomiany generyczne. Grafowe modele sieci. Sieci przeptywowe.
Efekty . Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunk.owych
ksztatcenia efektow ksztatcenia
ma podstawowg wiedze dotyczacq zastosowan elementéw kombinatoryki, w | ARS_WO1 — AR3_WO02
EK1 tym podstawowych schematéw kombinatorycznych w  zagadnieniach
automatyki i robotyki
£k umie konstruowaé i stosowa¢ wybrane algorytmy grafowe do rozwigzywania | AR3_W02  AR3_UOT
probleméw praktycznych
£ ma wiedze dotyczacg trendéw zastosowan technik kombinatorycznych i| ARS_WO02
grafowych w automatyce i robotyce
potrafi wykorzystywa¢ wiedze m.in. z matematyki, fizyki, teorii sterowania i do| AR3-U01
EK4 rozwigzywania wybranych probleméw z automatyki i robotyki lub dziedzin
pokrewnych
Literatura 1. J. Wojciechowski, K. Pienkosz, Grafy i sieci, PWN 2013.
podstawowa | 2\, Lipski, Kombinatoryka dla programistéw, WNT 2004.
Lieratura | 1.T. Kaczorek, Selected problems of fractional systems theory, Springer-Verlag 2011.
uzupeinigiaca | 2 '\/, Bryant, Aspekty kombinatoryki, WNT 1997.
Nr efektu o . Formg.z'ajeé (jeélijes’t wjecej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztalcenia niz Jedng), na I§t0r§J
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; W
EK4 Wyktad: egzamin; W
dr hab. Ewa Pawtuszewicz
i | Katedra Automatyki | Robotyki | Osoby prowadzace
opralgs\t;ania 2016-12-30 Program opracowat(a) dr hab. Ewa Pawluszewicz
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiforma studiow | studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Identyfikacja obiektow Kod przedmiotu DAR02DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Przetwarzanie sygnatow

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie z podstawami teorii identyfikacji uktadéw dynamicznych. Oméwienie problematyki identyfikacji
struktury obiektu i jego parametréw. Przedstawienie aparatury stosowanej w procesie identyfikacji.
Zapoznanie z metodami analizy modalnej konstrukgji mechanicznych.

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin

Opis dynamiki ukfadu w dziedzinie czasu i czestotliwosci. Identyfikacja struktury i identyfikacja parametrow.

Tresci Sygnaly pobudzajace. Wyznaczanie parametrdw metodg najmniejszej sumy kwadratow uktadu
programowe | stacjonarnego i niestacjonarnego. Prezentacja aparatury stosowanej w procesie identyfikacji. Pokaz procesu
identyfikacji. Analiza modalna konstrukcji mechanicznych.
Efekty Student, ktéry zaliczyl przedmiot Qdniesienie do kierunkowych
ksztatcenia ' efektow ksztatcenia
EK1 ma wiedze z podstawowych zagadnieh procedur identyfikacyjnych ARSWOT AR3_WW02
L . - . AR3_W01  AR3_W04
EK2 ma podstawowe umiejetnosci analizy modalnej konstrukcji mechanicznych
EK3 umie wyznacza¢ parametry identyfikowanego obiektu AR3 U1
EK4 umie analizowac¢ dynamike identyfikowanych uktadéw ARUO1
1. Niziot J.: Dynamika uktaddw mechanicznych, IPPT PAN, Warszawa 2004.
Literatura | 2. Manarowski J., Identyfikacja modeli ruchu sterowanych obiektéw latajacych.Wyd. Naukowe ASKON,
podstawowa | \Warszawa, 1999.
3. Juang J.-N.:Applied System Identification. Prentice Hall, Eaglewood Cliffs, NY 1994.
Nr efektu Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin; W
prof. dr hab. inz. Zdzistaw Gosiewski
f:j&ﬂf;iz Katedra Automatyki i Robotyki | ~ Osoby prowadzace
Data inz i i i
opracmenia 2016-12-30 Program opracowal(e) prof. dr hab. inz. Zdzistaw Gosiewski
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow |  studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DARO3DWZ

Teoria optymalizacji i sterowania Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F Punkty ECTS 2

obieralny

Liczba godzin w
semestrze

W-28(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Matematyka stosowana

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie z podstawowymi metodami optymalizacji, z zasadq maksimum Pontriagina, réwnaniem
Belmana oraz z problemem sterowania optymalnego.

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin

Sposoby opisu uktadu dynamicznego i uktadu sterowania. Wprowadzenie do metod optymalizaciji. Réwnanie

proggf:gwe Newtona-Lagrange’a. Réwnie Eulera. Hamiltonian uktadu. Zasada maksium. Roéwnanie Bellmana.
Sterowanie czaso-optymalne. Problem liniowego regulatora kwadratowego. Optymalny filtr Kalmana.
Efekty Student. kto liczvt orzedmiot Odniesienie do kierunkowych efektow
ksztatcenia udent, klory zallczy! przedmio ksztatcenia
umie rozwigzywaé problemy prowadzace do réwnan Newtona-Lagrange’a | ARS-WO1 ~ AR3_W02  AR3_W03
EK1 ) L
i/lub do réwnan Eulera AR3_UO1
EK2 zna zasade maksimum Pontriagina ARSINOT  AR3 W02
- zna metody wyznaczania sterowania optymalnego oraz projektowania | ARS_-WOT ~ AR3_W02  AR3_UO1
filtrow optymalnych
1. H.Gédrecki: Optymalizacja i sterowanie systemdw dynamicznych. AGH 2006.
Lieratura | 2 .E.Sontag, Mathematical Control Theory, Springer 1998.
podstawowa | 3 T Kaczorek, A.Dzielinski, W.Dabrowski, R Lopatka, Podstawy teorii sterowania. WNT 2005.
4. V.Kulyk, D.Paczko: Wybrane zagadnienia matematycznej teorii stertowania. Wyd. PS 2008.
Nr efekt Forma zajec (jesli jest wiecej
kszt:éentija Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktérej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin; W
dr hab. Ewa Pawtuszewicz
i | Katedra Automatyki i Robotyki | Osoby prowadzace
Data dr hab. Ewa Pawtuszewicz
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a)
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR04DWZ

Nieliniowe uktady sterowania Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F Punkty ECTS 1

obieralny

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie z aparatem metod sterowania geometrycznego oraz sposobem jego wykorzystania do
linearyzacji (catkowitej i czeSciowej) lokalnej i globalnej nieliniowych uktadow sterowania. Zapoznanie ze
sposobami badania stabilnosci nieliniowych uktadow sterowania.

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin

Podstawy geometrii rézniczkowej: pole wektorowe, pochodna i nawias Liego pola wektorowego zwigzanego

Tresci z danym nieliniowym uktadem sterowania, dystrybucje. Lokalna i globalna linearyzacja ze sprzezeniem
programowe | zwrotnym w przestrzeni stanu. Cze$ciowa linearyzacja. Stabilno$¢ w sensie Lapunowa. Sterujgca funkcja
Lapunowa.
ksft;?rlégia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odnizzi?éivdé ;i:*rg:rljigwyt)h
" zna i umie stosowac narzedzia geometrii rézniczkowej do badania wtasnosci | AR3-WO03  AR3_UO1
uktadéw sterowania
£k zna metody linearyzacji nieliniowego uktadu sterowania w przestrzeni stanu i | AR3_W03  AR3_U01
umie je stosowac
EK3 umie bada¢ stabilno$¢ nieliniowych uktadow sterowania ARSWO3 — ARSLD1
1. H.Gédrecki: Optymalizacja i sterowanie systeméw dynamicznych. AGH 2006.
_ 2. A. Isidori: Nonlinear control systems. Springer 1998.
soécmona | 3- T-Kaczorek, A Dzielifiski, W.Dabrowski, R topatka, Podstawy teorii sterowania. WNT 2005.
4. V.Kulyk, D.Paczko: Wybrane zagadnienia matematycznej teorii stertowania. Wyd. PS 2008.
5. R.Marino, P.Tomei: Nonlinear control design. Prentice Hall 1995
Nr efektu -~ . Forma zajec (sl jest
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia wiecej niz Jgdna), na Ktorej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin; W
dr hab. Ewa Pawluszewicz
i | Katedra Automatyki i Robotyki |  Osoby prowaczage
opra[cis\t;ania 2016-12-30 Program opracowat(a) dr hab. Ewa Pawluszewicz
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow |  studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR05DWZ

Metody sterowania drganiami Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F

obieralny Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zaawansowana teoria sterowania

Zatozenia i cele

Celem gtéwnym przedmiotu jest zapoznanie studentéw z metodami sterowania drganiami ich rodzajami i
sposobami ich oddziatywania na otoczenie. Natomiast celem pobocznym jest zapoznanie ich z

przedmiotu | inteligentnymi materiatami stosowanymi w nowoczesnych konstrukcjach mechanicznych jak réwniez z
metodami okre$lania ich lokalizacji na konstrukcji celem uzyskania pozadnego efektu ttumienia drgan
Fomma Wykfad: egzamin
saliczenia Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywno$ci na
zajeciach
Drgania i ich rodzaje, przedstawienie i oméwienie zagadnienia problemu wtasnego, omowienie pasywnych i
aktywnych metod sterowania drganiami, analiza modalna, sterowanie przy wykorzystaniu inteligentnych
Tresci materiatow: piezo-elekirykow oraz ttumikdw magnetoreologicznych, wyznaczanie quasi-optymalnych
programowe | [okalizacji smart materiatow na konstrukcji, omdéwienie metod optymalnego sterowania w celu ttumienia
drgann, omowienie modalnych metod sterowania drganiami, omowienie efektu Spillover, sterowanie
drganiami konstrukacji z kolokowanymi i niekolokowanymi piezo-elementami
ksft;e}ic(ttaynia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie dfs gg;'sg:;wych sfekiow
EK1 opisuje i identyfikuje rodzaje drgan ARSWOT - AR3_W0Z
EK2 przedstawia i opisuje rodzaje aktywnch metod sterowania drganiami ARSWOT  AR3_W04  AR3_U02
£k przedstawia idee projektownia prawa sterowania na podstawie | AR3-W02  AR3_W03 AR3_UO1
zidentyfikowanego modelu matematycznego
Eka potrafi dokona¢ analizy modelu konstrukcji w zalezno$ci od lokalizacji | AR3-WO05  AR3_UOf
elementdw piezoelektrycznych
EK5 potrafi zaprojektowac prawo sterowania z uwzglednieniem efektu Spillover ARSUOY - AR3LOB - AR3_UOT
EK6 potrafi samodzielenie rozwigzywac ztozone zadania naukowe ARSUDS AR LOT: AR3_KO1
1. Premount A., Vibration Control of Active Structures, An Introduction, 3rd Edition, Kluwer Acadamic
Publishers, 2011.
Literatura | 2. Osinski Z., Teoria drgaf, PWN, Warszawa, 1990.
podstawowa | 3 Gawroniski W., Lim K.B., Balanced control of flexible structures, Springer, London,1996.
4. Ogata K., Modern control engiennering, Fourth Edition, Prentice Hall, 2002.
5. Kelly S. G., Advanced Vibration Analysis, CRC Press, Taylor & Francis Group, 2007.
1. Kowal J., Sterowanie drganiami, Wydawnictwo AGH, Krakéw, 1996.
Literatura | 2. Juang J.N., Applied System Identification, Prentice Hall, Inc. UK, 1994.
uzupetiajaca | 3 Cavallo A., De Maria G, Natale C., Pirozzi S., Active Control of Flexible Structures, From Modelling to
Implementation, Springer, 2010.
Nr efektu - , F_cl)r_ma zajet (jeéllij.est wigoej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na I_(torq zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
£k Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w W p
pracy, dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach;
EK3 Wyktfad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EKd Wyktfad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;

of




Wyktfad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w

EK5 . e W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EKG Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w pracy, dyskusii i P
aktywnosci na zajeciach,
dr inz. Andrzej Koszewnik
e | Katedra Automatyki i Robotyki | Osoby prowadzace
Data . . .
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a) drinz. Andrzej Koszewnik
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
s Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow | studia stacjonarne Il stopnia
(kierunku)
pr;\‘eadzr\r’lvi?)tu Nowoczesne systemy a'utomatykl Kod przedmioty DAR0GDWZ
przemystowej
prﬁe"d"nﬁf‘c’,tu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zaawansowana teoria sterowania

Zatozenia i cele
przedmiotu

Wprowadzenie do przemystowych systeméw IT, systemdw zrobotyzowanych oraz uktadéw komunikacii
przemystowej czasu rzeczywistego. Zapoznanie z budowg i dziataniem zdecentralizowanych uktadow
automatyki przemystowej o wysokim stopniu autonomicznosci, w tym: systemami nadzoru, systemami
zdalnego sterowania i monitoringu w rozproszonych obiektach infrastruktury przemystowej. Nabycie
umiejetnodci w zakresie stosowania najnowszych technologii automatyzacji proceséw przemystowych
sktadajgcych sie na tzw. "inteligentng fabryke". Wykorzystanie systemdw cyberfizycznych sktadajacych sie z
inteligentnych struktur maszyn i urzadzen potgczonych w zespoty o zasiegu globalnym.

Forma
zaliczenia

Wykifad: egzamin

Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Tresci
programowe

Uktady cyberfizyczne i elementy ich struktury stosowanej w automatyce przemystowej. Planowanie i
programowanie zaawansowanych algorytméw sterowania i funkcji matematycznych pozwalajacych na
rozszerzenie mozliwosci, zwiekszenie funkcjonalnosci i jakoSci sterowania systeméw automatyzacii
procesow i maszyn opartych o systemy PLC i PAC. Automatyzacja projektowania algorytméw sterowania z
wykorzystaniem techniki MBD. Prowadzenie symulacji sprzetowej w ukfadzie potaczenia PLC/PAC —
MATLAB/Simulink. Zastosowanie narzedzi PLC coder, Stateflow coder, MATLAB coder oraz Embedded
coder do generowania kodu ST/C/C++ dla systemu PLC/PAC oraz jego testowanie i optymalizacja. Budowa
i optymalizacja programéw sterujacych dla réznych platform sprzetowych oraz w wielu zaawansowanych
jezykach programowania stosowanych w automatyce przemystowej: LD/ST/SCL/C/C++. Opracowanie
koncepcji automatyzacji procesow decyzyjnych w zakresie planowania i realizacji produkcji. Hierarchiczne
modele systemu sterowania. Wykorzystanie metod sterowania MAC/MPC (w tym DMC) i ich implementacja
w uktadach przemystowych PLC/PAC. Metody budowania algorytméw sterowania stosowanych w
automatyzacji proceséw zorientowanych na szybkq i tatwg obstuge przez docelowego uzytkownika —
nowoczesnego inzyniera automatyka.

Efekty
ksztatcenia

Odniesienie do kierunkowych efektow

Student, ktory zaliczyt przedmiot ksztalcenia

EK1

zna budowe struktury cyberfizycznego modelu automatyki przemystowej ARS W01 AR3_W02 AR3_W03

EK2

zna metody automatyzacji proceséw planowania oraz metody automatyzacji| AR3-W02 ~ AR3_WO03
projektowania algorytméw sterowania przeznaczonych dla systeméw
PLC/PAC

EK3

potrafi przeprowadzi¢ szybkie prototypowanie oraz testowanie algorytmu| AR3_U0T  AR3_U05
sterowania z wykorzystaniem narzedzi Matlab oraz funkcjonalnosci urzadzen
PLC/PAC

EK4

potrafi przeprowadzi¢ symulacje sprzetowa celem testowania algorytmu | ARS_UOT  AR3_UOS
sterowania w potgczeniu fizycznym Matlab/Simulnik --> PLC/PAC

EKS

potrafi dostosowa¢ oraz zoptymalizowa¢ algorytm sterowania dla réznych | ARS_UOT — ARS_U0S
platform sprzetowych PLC/PAC oraz sterowanego procesu, w tym urzadzen
wykonawczych i przetwornikow pomiarowych

Literatura
podstawowa

1. Rajkumar R.,, Niz D., Klein M., Cyber-Physical Systems, Addison-Wesley Professional, 1 ed., 2017.

2. Anderson G.D., Industrial Network Basics: Practical Guides for the Industrial Technician, CreateSpace
Independent Publishing Platform, 2014.

3. Tatjewski P., Sterowanie zaawansowane obiektéw przemystowych, struktury i algorytmy, Exit, 2002.

4. Dorf R.C, Bishop R.H., Modern control systems, 10th ed., Prentice Hall, 2005.

Literatura

1. www.automatyka.pl/
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uzupeiniajaca | 2. http://automatykaonline.pl/
3. http://portalautomatyki.pl/
Nr efektu o . Egr_ma zajet (jeélli j_est wiecejl
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej zachodzi
weryfikacja
EK Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w W p
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EKD Wyktfad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EK3 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
EKd Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
£ Projekt: ocena wykonanych projektoéw, biezacych postepdéw w pracy, dyskusii i p
aktywno$ci na zajeciach;
dr hab. inz. Arkadiusz Mystkowski
f:j{;ﬂ?;kcaa Katedra Automatyki i Robotyki |  Osoby prowadzace
oprazgcjania 2016-12-30 program opracowala) dr hab. inz. Arkadiusz Mystkowski
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow |  studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Przetwarzanie sygnatow Kod przedmiotu DAR07DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Zapoznanie z teorig przetwarzania sygnatow. Omowienie problematyki filtracji sygnatéw. Przedstawienie

przedmiotu | metody projektowania filtrow z wykorzystaniem dostepnego oprogramowania.
F .
Jaliomonia Wyktad: egzamin
Przeksztalcanie matematyczne sygnatow zdeterminowanych (od przeksztaicenia Fouriera do
_ przeksztatcenia falkowego). Sygnaly stochastyczne i ich przeksztatcanie. Przyktady sygnatow w technice i
rogramone medycynie oraz metody ich przeksztaicania. Filtracja, wygtadzanie i prognoza sygnatéw zakioconych.
Profesjonalne programy komputerowe do przetwarzania sygnatéw. Wprowadzanie do modelowania
matematycznego sygnatéw w technice i inzynierii biomedycznej.
Efekty Student Ki¢ liczvi przedmiot Odniesienie do kierunkowych efektow
ksztafcenia udent, kiory zallczy! przedmio ksztatcenia
EK1 ma podstawowg wiedze z teorii przetwarzania sygnatéw ARS W01 AR3_W0Z
EK2 ma wiedze z zakresu filtracji sygnatow ARSINOT ARS_INO2
EK3 zna wybrany pakiet programéw do przeksztatcania sygnatéw ARSUOT AR L0Z - ARS L0B
EK4 wie jak projektowac filtry cyfrowe AR3.U02 AR08
1. Manarowski J., Identyfikacja modeli ruchu sterowanych obiektéw latajgcych.Wyd. Naukowe ASKON,
Literatura | Warszawa, 1999
podstawowa | 2 Candy P.: Signal Processing 2004.
3. Sabatin J.: Wprowadzenie do przetwarzania sygnatow. Warszawa 2005.
Nr efekt Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
kszrtglsenlfa Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin, W
prof. dr hab. inz. Zdzistaw Gosiewski
e | Katedra Automatyki i Robotyki | Osoby prowadzace
Data inz i i i
opraconena 2016-12-30 Program opracawal(a) prof. dr hab. inz. Zdzistaw Gosiewski
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
s Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Il stopnia
(kierunku)
Nadzw_at Zaawansowane [net.ody pr;etwarzanla Kod przedrmioty DAROSDWZ
przedmiolu sygnatéw i obrazow
prﬁe"d"nﬁf‘c’,tu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Przetwarzanie sygnatow

Zatozenia i cele

Nauczenie studentéw metod obliczeniowo-komputerowych do przetwarzania i analizy sygnatow i obrazéw

przedmiotu | hiomedycznych.
Wyktad: egzamin
yoma. Projekt r?cena wykonanych projektéw, biezacych postepow w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciac
Elektrokardiografia cyfrowa. Przetwarzanie i analiza sygnatéw elektromiograficznych. Przetwarzanie i analiza
Tresci sygnatéw elektroencefalograficznych. Analiza dzwigkow mowy do celéw medycznych. Obrazowanie
programowe | rentgenowskie. Obrazowanie magnetyczno-rezonansowe. Obrazowanie radioizotopowe. Obrazowanie
dzwiekiem. Dekonwolucja obrazu. Obrazowanie medyczne wzbogacone sztuczng inteligencja.
Efekty . Student, ktéry zaliczyl przedmiot Odniesienie do kierunk.owych efektow
ksztatcenia ' ksztatcenia
£ identyfikuie metody i techniki przetwarzania sygnatéw i obrazow | ARS_WOT AR3_W04 AR3_U0G
biomedycznych
EK2 przetwarza sygnaty i obrazy biomedyczne ARSWOT  AR3_W04 - AR3_U06
EK3 analizuje i interpretuje sygnaty i obrazy biomedyczne ﬁﬁz—\{(\/gg AR3W04 AR3_L06
Eka opracowuje kompletne projekty w zakresie przetwarzania i analizy sygnatow i | AR3_U03  AR3_U06
obrazéw biomedycznych
. 1. Tadeusiewicz R.: Podstawy Inzynierii Biomedycznej, t.1, Wydawnictwa AGH, Krakéw, 2009.
socsamowa | 2 Zielifiski TP.: Cyfrowe przetwarzanie sygnatow. Od teorii do zastosowar, WK £, Wyd.2, Warszawa 2007.
3. Gonzalez RC, Woods RE.: Digital Image Processing, Prentice Hall, wyd. 3, 2009.
Nr efektu - . Forma zajgC (jesl jest wiece]
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej zachodzi
weryfikacja
EK Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
Bk Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
dr hab. inz. Jolanta Pauk
f:j{;ﬂjs;kcz Katedra Automatyki i Robotyki |  Osoby prowadzace dr hab. inz. Edward Oczeretko
oprach\t;ania 2016-12-30 Program opracowal(a) dr hab. in2. Jolanta Pauk
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR09DWZ

Metody sztucznej inteligenc;ji Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F

obieralny Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z metodami sztucznej inteligencji ze szczegdlnym
uwzglednieniem wykorzystania ich w automatyce i robotyce. Wykiad zawiera aktualne obszary
zainteresowan Sztucznej Inteligencii, takie jak: przetwarzanie jezyka naturalnego, percepcja i rozumienie
otoczenia, osigganie celu, planowanie i wykonywanie zadan, statystyczne systemy uczace sie, operacje na
zbiorach rozmytych, metody ewolucyjne oraz podstawowe zagadnienia sieci neuronowych.

Forma zaliczenia

Wykfad: egzamin

Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepdw w pracy, dyskusiji i aktywnosci na
zajeciach

Tresci

Aktualne przyktady zastosowan sztucznej inteligencji w automatyce i robotyce. Logika rozmyta. Rodzaje
funkciji przynaleznosci, Systemy sterowania oparte na logice rozmytej: model wnioskowania Mamdaniego,
Takagi-Sugeno-Kanga i Tsukamoto. Metody ewolucyjne. Zaawansowane zagadnienia sieci neuronowych i

programowe | yczenie gtebokie. Sieci konwolucyjne. Klasyfikatory neuronowo-rozmyte. taczenie klasyfikatorow. Grupy
klasyfikatorow homo- i heterogenicznych. Efektywne przeszukiwanie duzych baz danych - Big Data.
Przetwarzanie jezyka naturalnego. Rozpoznawanie ruchéw i gestow. Sterowanie robota gtosem.
Efekty Student, ktéry zaliczyl przedmiot Odniesienie do kierunkowych
ksztatcenia ' efektow ksztatcenia
EK1 zna aktualne zastosowania sztucznej inteligencji w autmatyce i robotyce AR3_Wot
£k ma wiadomosci z logiki rozmytej, budowy modeli wnioskowania rozmytego | ARS_W02
Mamdaniego, Takagi-Sugeno-Kanga i Sukamoto
EK3 opisuje i stosuje zaawansowane modele sztucznych sieci neuronowych ARS W02 ARSLD1
. o . N AR3_W02  AR3_UO1
EK4 przedstawia zagadnienia zwigzane z algorytmami ewolucyjnymi
£k ma wiedze z zakresu przetwarzania i analizy duzych baz danych oraz percepcji | ARS-WO1  AR3_U01
i rozumienia informacji
1. Rutkowski L.: Metody i techniki sztucznej inteligencji. PWN Warszawa 2016.
2. Nielsen M.A.: Neural Networks and Deep Learninig. Determination Press, 2015
_ 3. Conway D, White M. J.: Uczenie maszynowe dla programistéw ; Gliwice : Helion, 2015.
Literatura - - ) — :
podstawowa | 4. Michalewicz ~ Z.: Algorytmy genetyczne + struktury danych = programy ewolucyjne.
Warszawa:Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, 2003.
5. Mayer-Schonberger V., Cukier K.: Big data : rewolucja, ktéra zmieni nasze my$lenie, prace i zycie.
Warszawa : "MT Biznes", 2014.
1. S.J.Russell, P.Norvig, Artificial Intelligence A Modern Approach (2nd Ed.), Prentice-Hall, 2001.
2. Krawiec K., Stefanowski J.:Uczenie maszynowe i sieci neuronowe, Oficyna Wydawnicza Politechniki
poznanskiej, 2004.
Literatura | 3. Cichosz P.:Systemy uczace sie, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, Warszawa, 2000.
uzupeinaaca | 4. Ciupke K.: Laboratorium metod sztucznej inteligencji z zastosowaniem jezyka R, Wydawnictwo
Politechniki Slaskiej, 2016.
5. Osowski S.. Sieci neuronowe do przetwarzania informacji, Oficyna Wydawnicza Politechniki
Warszawskiej 2013.
Nr efekt Forma zaje¢ (jesli jest
kSZrt:’r(?enL:a Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia wiecej niz jedna), na ktdrej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w| W P
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pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;

Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W

e pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
EKS Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
drinz. Marcin Derlatka
f:ﬁ;ﬂf:; Katedra Automatyki i Robotyki |  Osoby prowadzace drinz. Jakub Ciesiuk
Dat — .
opraczvjania 2016-12-30 Program opracowat(a) drinz. Marcin Derlatka
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow |  studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Systemy mechatroniczne Kod przedmiotu DAR10DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Przystepne, metaforyczno-transdyscyplinarne  podejscie do  mechatroniki. Zdobycie wiedzy nt.
mechanicznych, elektronicznych i komputerowych aspektéw projektowania nowoczesnych urzadzen

przedmiotu
mechatronicznych.
yoma Wyktad: egzamin
_ Podejscie mechatroniczne do projektowanjq. Podstawowe _komponenty urzqd;en_ia mechatronicznego:
programowe | SENSOIY; aktory; sygnaly, dane procesowe i ich przetwarzanie; mikroprocesory i mikrokontrolery. Analiza
przyktadowych systeméw mechatronicznych. Projektowanie mechatroniczne: modele, metody, zasady.
Efektyl Student, ktéry zaliczyl przedmiot Odniesienie do kierunk.owych efektow
ksztatcenia ' ksztatcenia
" definiuje podstawowe pojecia mechatroniki i zna ich odpowiedniki w jezyku | AR3_W03 ~ AR3_W05 AR3_U05
angielskim
EK2 rozumie istote mechatroniki i istote podejscia systemowego ARSWO3  AR3KO3
£k rozpoznaje komponenty i struktury mechatroniczne w urzgdzeniach| ARS_WOT  AR3_W04 AR3_U06
technicznych
Exa operuje wiedzg i komunikuje sie w szerokim zakresie dyscyplin inzynierskich, | ARS_WO01  AR3_W04 AR3_U06
niezbednych w mechatronice
1. Potrykus J., Krzyzanowski J.: Poradnik mechatronika. Wyd. REA, Warszawa 2013.
2. Heimann B., Gerth W., Popp K.: Mechatronika. PWN, Warszawa 2013.
Literatura | 3. Siemieniako F., Gawrysiak M., Szczebiot R., Dzierzek K.: Wybrane mechatroniczne uktady pomiarowe i
podstawowa | wykonawcze, Wyd. Politechniki Biatostockiej, Biatystok 1999.
4. Gawrysiak M.: Analiza systemowa urzadzenia mechatronicznego. Wyd. Politechniki Biatostockiej,
Biatystok 2003.
Nr efektu o . Eqrma zajet (jeéllijt'est wiecejl
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na I§t0r§J zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; W
EK4 Wyktad: egzamin; W
dr hab. inz. Kazimierz Dzierzek
i | Katedra Automatyki i Robotyki | Osoby prowacdzace
opra[ég\t/?ania 2016-12-30 program opraconl(e) dr hab. inz. Kazimierz Dzierzek
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR11DWZ

Konstrukcja systemoéw robotycznych Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F

obieralny Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Poznanie budowy i zasady dziatania podstawowych elementow i zespotéw robotycznych. Zaznajomienie
sie z metodami obliczen konstrukcyjnych i sposobami doboru typowych elementéw robotdw i maszyn.
Nabycie umiejetnosci projektowania elementéw robotéw z wykorzystaniem systeméw CAX.

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin

Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepow w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Tresci

Wyktad: - elementy i zespoty zwigzane z przenoszeniem ruchu (fozyska, przektadnie, sprzegta, hamulce); -
zespoly jezdne i noSne robotéw; - zasady zapisu i doboru tolerancji ksztattu, potozenia oraz wymiaréw
liniowych i katowych elementéw maszyn; - elementy komputerowego wspomagania projektowania; -
elementy komputerowe] analizy konstrukcji; Projekt (Srodowisko SolidWorks): - tworzenie modeli brytowych

prostamons elementéw i zespotow systeméw robotycznych; -generowanie dokumentacji 2d; - symulacja ruchu,
definiowanie napedéw elementéw zespotu, tworzenie animacji pracy mechanizméw; -projekt urzadzenia
mechatronicznego.
i zna budowe podstawowych elementéw i zespotow wykorzystywanych w | AR3_WO1
systemach robotycznych oraz wie do czego one stuzg i jak dziatajg
EK2 potrafi wykonaé obliczenia elementéw konstrukcyjnych i zespotéw maszynowych AR3 Lot
£k ma uporzadkowang wiedze w zakresie modelowania 3D cze$ci, budowania | AR3_UO1
zespotow z czesci
Exd ma podstawowa wiedze w zakresie generowania dokumentacji technicznej, | AR3_UO1
symulacji ruchu mechanizméw
B potrafi zaprojektowa¢ urzadzenie mechatroniczne z uwzglednieniem kryteriow | AR3_U07
uzytkowych i ekonomicznych stosujac program Solid Works
1. Osiniski Z.: Podstawy konstrukcji maszyn. PWN, W-wa, 2010.
Literatura | 2. Bajkowski J. Podstawy zapisu konstrukcji, PW, Warszawa 2005.
podstawowa | 3 Qleksiuk W.: Konstrukcja przyrzaddw i urzadzen precyzyjnych. WNT, Warszawa, 1996.
4. Keska P.: =SolidWorks 2013- Modelowanie cze$ci. Ztozenia. Rysunki, CADVANTAGE, Warszawa 2013.
1. Morecki A., Oderfeld J.: Teoria maszyn i mechanizméw, PWN, Warszawa — 1997 r., sygn. 48242; -
75336 - 1175337,
Literatura | 2. Bethune J.:Engineering Design and Graphics with SolidWorks 2014, PEARSON, 2014.
uzupetniajaca | 3, Burdzinski Z.:Teoria ruchu pojazdu gasienicowego, Warszawa: Wydaw. Komunikaciji i £ acznosci, 1972.
4. Akopjan, P.A.; Budowa pojazdéw samochodowych: budowa i projektowanie uktadow zawieszenia
samochoddw, Oficyna Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej, 1995.
Forma zajec (jesli jest
kzlzrtgrsg;l:a Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia W'?gglr er}'i zjaiﬂgz)ii na
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EKo Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
EK3 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;,
EKd Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
EK5 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusiji i P
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aktywnosci na zajeciach,

Jednostka

Katedra Budowy i Eksploatacii

dr inz. Grzegorz Mieczkowski

realizujgca Ma szyn Osoby prowadzace
con drinz. Grzegorz Mieczkowski
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a) 9
programu

67




Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow |  studia stacjonarne lll stopnia

Nazwa
przedmiotu

Roboty o strukturze rownolegtej Kod przedmiotu DAR12DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Zapoznanie doktorantéw z konstrukcjg i sterowaniem robotami o strukturze réwnolegtej. Zapoznanie
doktorantéw z przyktadowymi istniejacymi systemami robotdw o strukturze réwnolegtej. Wprowadzenie do

prascmiot zagadnien kinematyki i dynamiki specyficznych dla robotdw o strukturze réwnolegte;.
o Wykiad: egzamin
saliczenia Prpje!(t: r(])cena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywno$ci na
zajeciac
Konstrukcja, kinematyka i dynamika robotéw o strukturze réwnolegtej. Analiza przyktadowych rozwiazan
Tresci robotéw. Zastosowanie robotéw o strukturze rownolegtej. Kinematyka prosta i odwrotna. Dynamika robotow
programowe | o strukturze réwnolegtej. Sterowanie pozycyjne robota réwnolegtego na przyktadzie platformy Stewarta.
Zastosowanie narzedzi Matlab/Simulink do sterowania ruchem robota.
ksifaelgéynia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie dl?s :ig;g::izwy(:h sfekiow
£ zna przyktadowe istniejace rozwigzania robotéw o strukturze réwnolegtej oraz | ARS_WOT
potrafi wskaza¢ obszar ich zastosowania
- zna metody wyznaczania kinematyki prostej i odwrotnej robotéw o strukturze | AR3_WOT ~ AR3_W02 AR3_W03
réwnolegtej oraz potrafi zastosowac je w praktyce
£k zna i potrafi stosowaé¢ metody sterowania ruchem robota o strukturze | ARS-WOT ~ AR3_W02 AR3_WO3
réwnolegte]
. 1. Hamid D Taghirad: Parallel robots mechanics and control, Boca Raton CRC/Taylor & Francis, 2013.
pg('}g{:ﬁgj‘va 2. Grigore Gogu: Structural Synthesis of Parallel Robots, Springer Netherlands, 2010.
3. Nava Rodriguez, Nestor Eduardo: Advanced Mechanics in Robotic Systems, Springer London 2011.
uzti;t)zrt?\ti:jr:ca 1. G. Karpiel: Zastosowanie podej$cia mechatronicznego w projektowaniu robotéw réwnolegtych, AGH 2006.
Nr efektu o . Eqrma zajet (jeélli jgst wiecejl
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na I§t0r§J zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
£k Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w W p
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EK3 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
drinz. Kanstantsin Miatliuk
f:j{;ﬂjs;kcz Katedra Automatyki i Robotyki |  Osoby prowadzace
opraDc;t;ania 2016-12-30 Program opracowat(a) arinz. Adam Wolniakowski
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow |  studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Narzedzia informatyczne w robotyce Kod przedmiotu DAR13DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Zapoznanie doktorantow ze wspotczesSnie wykorzystywanymi w robotyce narzedziamy informatycznymi na
przykladzie systemu operacyjnego ROS oraz bibliotek RobWork. Zapoznanie doktorantéw z koncepcjq

przedmiotu | modularnej budowy systeméw robotycznych. Zapoznanie doktorantéw z informatycznymi narzedziami
modelowania, wizualizacji oraz symulacji robotoéw i sensoréw.
- Wykfad: egzamin
Za"‘;;rg;a Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i aktywnosci na

zajeciach

Wprowadzenie do systemu operacyjnego ROS. Struktura pakietow w systemie ROS. Programowanie
weztow systemu ROS w jezykach C++ oraz Python przy uzyciu zestawu narzedzi catkin. Modelowanie,

ogamowe | Wizualizacja i symulacja ruchu robotéw w $rodowisku RobWork, rviz i gazebo. Sterowanie manipulatorem
UR5 przy wykorzystaniu narzedzi moveit oraz ros-industrial. Komunikacja z sensorami przy uzyciu narzedzi
systemu ROS.
kszEtfaelgeynia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie dfs L({:lrggrl](i(;wych efekiow
EK1 zna podstawowe koncepcje systemu operacyjnego ROS AR3WOT
- zna podstawy programowania wezidéw systemu operacyjnego ROS w | ARS_WOT ~ AR3_W02 AR3_WO3
jezykach C++ oraz Python
£k zna i potrafi zastosowaé¢ narzedzie modelowania, wizualizacji i symulacji| AR3-WO0T ~AR3_W02 AR3_W03
robotdw i sensorow
Eka umie samodzielnie ksztalci¢ sie i poszukiwa¢ dodatkowych informacji w| AR3_UO5  AR3_KO1
dostepnych zrodtach oraz w dokumentacji
1. Lentin Joseph: Mastering ROS for Robotics Programming, Packt Publishing 2015.
Literatura | 2. Jason M. O'Kane: A gentle Introduction to ROS, CreateSpace Independent Publishing Platform 2013.
podstawowa | 3, Fajrchild, Carol; Harman, Dr. Thomas: ROS Robotics by Example, Packt Publishing 2016.
4. Patrick Goebel: ROS by Example, Lulu 2013.
Nr efektu o . Eqrma zajet (jeélli jgst wiecejl
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na I§t0r§J zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
£k Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w W P
pracy, dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach;
EK3 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w W p
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EKd Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
drinz. Adam Wolniakowski
e | Katedra Automatyki i Robotyki |  Osoby prowaczage
opra[;g\t/\a/lania 2016-12-30 Program opracowat(a) dr inz. Adam Wolniakowsk
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow |  studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Transport miedzyoperacyjny Kod przedmiotu DAR14DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Zapoznanie doktorantbw z metodami planowania trajektorii robotéw mobilnych i manipulatorow
przemystowych. Zapoznanie doktorantéw z istniejacymi wspoiczesnie systemami chwytania obiektow.

praecmols Wprowadzenie do planowania procesu chwytania i projektowania chwytakéw dla robotéw.
Wykiad: egzamin
roma, Projekt r?cena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciac
Algorytmy planowania bazujace na funkcji potencjatu. Algorytm A*. Algorytmy planowania typu roadmap.
_ Algorytmy planowania trajektorii w oparciu o probkowanie przestrzeni stanu. Klasyfikacja i zastosowanie
programowe urzadzen chwytajgcych. Planowanie procesu chwytania w kontekScie operacji. Symulacja procesu
chwytania. Metody doboru mechanizméw chwytajacych i projektowania geometrii powierzchni elementow
chwytnych.
ksft;elgttaynia Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odniesienie dfs ;:Irggrl](izwych efekiow
£ zna i umie zastosowaé metody planowania trajektorii ruchu robotéw mobilnych | ARS_WOT  AR3_W02
i manipulatoréw przemystowych
- posiada wiedze na temat wykorzystywanych w badaniach i w przemysle | AR3_WO1
systemow chwytajacych
£k zna i potrafi zastosowaé w praktyce metody planowania procesu chwytania i | AR3_W0T ~ AR3_W02 AR3_W03
projektowania chwytakéw dla robotéw AR3_U01
Eka umie samodzielnie ksztalcic siei poszukiwa¢ dodatkowych informacji w| AR3_UO5  AR3_KO1
dostepnych zrodtach
H. Choset: Principles of Robot Motion. MIT Press 2005.
. A. Morecki, J. Knapczyk: Basics of Robotics: Theory and Components of Manipulators and Robots. Springer
Heralra | \jignna, 1999.
podstawowa )
G. Monkman, S. Hesse, R. Steinmann, H. Schunk: Robot Grippers. Wiley, 2007.
B. Bruno Siciliano, O. Khatib: Springer Handbook of Robotics. Springer-Verlag Berlin Heidelberg, 2008.
Nr efektu - , Forma zajgC (jesli jest wiece]
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na I_(torelzj zachodzi
weryfikacja
EK Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w W P
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w W P
pracy, dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach;
Ekd Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
drinz. Kanstantsin Miatliuk
it | Katedra Automatyki i Robotyki | Osoby prowaczage
oprach\t;ania 2016-12-30 Program opracowat(a) arinz. Adam Wolniakowsk
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow |  studia stacjonarne lll stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR15DWZ

Dynamika maszyn wirnikowych Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr; F Punkty ECTS 2

obieralny

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Teoria konstrukcji

Zatozenia i cele

Zapoznanie z budowa konstrukcyjng i dziataniem maszyn wirnikowych. Nabycie wiedzy i umiejetnosci w
zakresie modelowania i obliczania dynamiki wirnikéw sztywnych i gietkich, w tym drgan swobodnych i
wymuszonych oraz postaci drgan. Zapoznanie sie z metodami identyfikacji parametréw maszyn wirnikowych
oraz uktadow tozyskowania. Nabycie wiedzy i umiejetno$ci zwigzanych z obliczaniem niewywazenia wirnika

przecmot oraz zapoznanie sie z metodami wywazania statycznego i dynamicznego. Zapoznanie z budowq
konstrukcyjng przyktadowych maszyn wykorzystujgcych tozyska magnetyczne. Podstawy obliczania,
projektowania i konstruowania systeméw fozysk magnetycznych dla maszyn wirnikowych.
Forma Wyktfad: egzamin

zaliczenia

Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywno$ci na
zajeciach

Budowa przyktadowych wysokoobrotowych maszyn wirnikowych: elektrowrzeciona, turbosprezarki,
zasobniki energii kinetycznej, silniki elektryczne. Przeglad konstrukcji uktadéw tozyskowania. Metody
modelowania wirnikow. Model matematyczny wirnika sztywnego oraz gietkiego. Postacie drgan wirnika
(wlasnych i wymuszonych). Zjawisko rezonansu mechanicznego. Predko$ci krytyczne. Drgania skretne
watéw. Drgania gietne. Analiza postaci drgan wirnika za pomocg diagraméw Campbell'a. Identyfikacja
uktadéw fozyskowania wirnikbw. Ocena stanu dynamicznego maszyny wirnikowej. Metody badan

Tresci nieniszczacych. Systemy monitorowania stanu maszyny wirnikowej on-line. Charakterystyki systemow
programowe | fozyskowania i parametry konstrukcyjne. Obliczanie niewywaZzenia statycznego, momentowego i
dynamicznego. Metody wywazania wirnikow sztywnych i gietkich. Wywazanie jedno i dwuptaszczyznowe.
Wywazanie wieloptaszczyznowe. Aktywne fozyska magnetyczne: heteropolarne i homopolarne. Pasywne
tozyska magnetyczne. tozyska magnetyczne o roznych konfiguracjach magneséw trwatych. tozyska
elektrodynamiczne. tozyska magnetyczne hybrydowe. tozyska magnetyczne zbudowane z
nadprzewodnikow. Obliczanie, projektowanie i modelowanie klasycznych tozysk magnetycznych. Systemy
samopomiarowe stosowane w maszynach wirnikowych.
Efektyl Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunk.owych efektow
ksztafcenia ' ksztatcenia
B zna budowe i zasade dziatania wybranych maszyn wirnikowych oraz ich | AR3_-WOT ~ AR3_W04
systemow fozyskowania
- posiada wiedze z zakresu, modelowania, obliczania i zasad konstruowania | AR3-WO1 ~ AR3_W02 AR3_W04
klasycznych maszyn wirnikowych
£k potrafi wykona¢ projekt konstrukcyjny elementéw tozyskowania dla maszyny | AR3_U02  ARS_U06
wirnikowej, w tym dobra¢ materiaty i urzadzenia
Eka potrafi wyznaczy¢ model matematyczny wirnika sztywnego oraz klasycznego | AR3_UO
tozyska magnetycznego oraz wykona¢ obliczenia i badania symulacyjne
wie jak $ledzi¢ najnowsze doniesienia literaturowe w zakresie budowy maszyn | AR3_K0T  AR3_K03
EKS wirnikowych w tym maszyn wysokoobrotowych tozyskowanych magnetycznie
oraz potrafi poszukiwa¢ innowacyjnych rozwigzan konstrukcyjnych wiw
maszyn
1. Schweitzer G., Maslen E.H., eds., Magnetic bearings: Theory, design, and application to rotating
machinery, Springer Berlin Heidelberg, 2009.
. 2. Kicinski J., Dynamika wirnikéw i tozysk $lizgowych, Maszyny przeptywowe, T. 28, 2005.
socsanowa | 3- 10 Standard 14839-1/2/3/4 Mechanical vibration — Vibrations of rotating machinery equipped with active

magnetic bearings, Parts 1-4, 05.2002-09.2006.

4. Allaire Paul E., Yoon Se Young, Lin Zongli, Control of Surge in Centrifugal Compressors by Active
Magnetic Bearings, Springer-Verlag Gmbh, 2012.
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5. Gosiewski Z., Falkowski K., Wielofunkcyjne tozyska magnetyczne-Monografia nr 19, Wydawnictwo
Naukowe Instytutu Lotnictwa, Warszawa, 2003.

Literatura | 1. Publikacje i materiaty prowadzacego zajecia.
uzupetniagjaca | 2 Chiba A., Fukao T., et all, Magnetic Bearings and Bearingless Drives, Elsevier, 2005.
Nr efektu - . Egrma zajet (jeé'li jgst wiecejl
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktdrej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wykiad: egzamin; W
EK3 Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
EKd Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,;
EKS Wyktfad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
dr hab. inz. Arkadiusz Mystkowski
e | Katedra Automatyki i Robotyki | Osoby prowaczace
oprazgcjania 2016-12-30 program opracowala) dr hab. inz. Arkadiusz Mystkowski
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow |  studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Dynamika uktadéw mechanicznych Kod przedmiotu DAR16DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-28(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Zapoznanie z teorig drgan uktadéw mechanicznych. Oméwienie problematyki dynamiki istotnych zespotéw
maszynowych. Przedstawienie metod zapewnienia stabilno$ci uktaddw mechanicznych. Zapoznanie z

przedmiotu i ) . N
metodami analizy ruchu i drgan.
F . -
Jalicoonia Wyktad: egzamin
Tresci Drgania ukfadow o wielu stopniach swobody. Drgania uktadéw o roziozonych parametrach. Drgania
programowe | samowzbudne i parametryczne. Badania stabilno$ci — metody Lapunowa.
Efekty Student. kto liczvi przedmiot Odniesienie do kierunkowych efektow
ksztafcenia udent, kiory zallczy! przedmio ksztatcenia
EK1 ma wiedze ze wskazanych zagadnien teorii drgan ARSINOT— ARINO3
£k umie opisa¢ dynamike uktadu z wykorzystaniem rozniczkowych zasad| ARS_WOT — AR3_WO03 AR3_UO1
mechaniki
£k wie jak okresla¢ specyficzne cechy dynamiczne istotnych zespotow | AR3_UO1
maszynowych
" . . . . AR3_UO1
EK4 wie jak analizowa¢ dynamike uktadéw
1. Niziot J.: Dynamika uktaddw mechanicznych, IPPT PAN, Warszawa 2004.
. 2. Gawronski W.: Metoda elementow skofczonych w dynamice konstrukciji, Arkady, Warszawa 1984.
socctanowa | 3 Gosiewski Z.: Dynamika maszyn wirnikowych. Wydawnictwo Politechniki Koszaliriskiej, Koszalin 1992.
4. Gosiewski Z.: Aktywne sterowanie drganiami konstrukcji mechanicznych (wybrane zagadnienia. Biblioteka
Naukowa Instytutu Lotnictwa. Warszawa 2012.
Nr efektu Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin; W
prof. dr hab. inz. Zdzistaw Gosiewski
e | Katedra Automatyki i Robotyki | - Osoby prowadzace
Data inz i i i
opracowania 2016-12-30 Progeam opracowalie prof. dr hab. inz. Zdzistaw Gosiewski
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR17DWZ

Modele dynamiczne maszyn i procesow Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr; F

obieralny Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zaawansowane metody numeryczne

Zatozenia i cele

Celem zaje¢ jest przedstawienie podstaw modelowania i symulacji jako narzedzia pomocnego
wspotczesnemu inzynierowi oraz nabycie umiejetnosci przygotowania prostej symulacji komputerowej

przedmiotu
procesu lub maszyny.
- Wykiad: egzamin
Jaliomonia Projekt: ocena wykonanych projekiow, biezacych postepow w pracy, dyskusii i aktywnosci na
zajeciach
Modelowanie i symulacja komputerowa modeli dynamicznych. Oprogramowanie do modelowania
wiasciwosci statycznych i dynamicznych maszyn i proceséw. Tworzenie modeli matematycznych i
zapisywanie ich w formie pozwalajacej na eksperymenty numeryczne na modelach wirtualnych w
_— $rodowisku programowania Matlab-Simulink. Modelowania i symulacja cyfrowa proceséw przejsciowych w
oogamowe | N@Pedach mechanicznych, hydraulicznych i pneumatycznych maszyn roboczych, technologicznych i
transportowych. Modelowanie proceséw tarcia, procesdéw cieplnych i proceséw przeptywowych.
Opracowanie modelu matematycznego wybranego zespotu, maszyny lub procesu. Realizacja modelu z
zastosowaniem systemu MatLab-Simulink. Przeprowadzenie badan symulacyjnych, analiza wtaSciwosci
obiektu, optymalizacja jego parametréw.
Efekty A A . Odniesienie do kierunkowych efektow
ksztalcenia Student, ktory zaliczyt przedmiot ksztalcenia
£ ma wiedze 0 modelowaniu matematycznym dynamiki maszyn i proceséw w | AR3_WO01 ~ AR3_W02 AR3_W04
projektowaniu wspomaganym komputerowo
EK2 zna metody i programy komputerowe do symulacji cyfrowe; ARSWOT  AR3_ W04
potrafi sformutowa¢ model matematyczny maszyny lub procesu, wykona¢ | AR3_UO1
EK3 obliczenia symulacyjne przy uzyciu programu komputerowego Matlab-
Simulink i zinterpretowa¢ otrzymane wyniki
1. Tarnowski W.: Modelowanie systemow. Wydawn. Uczelniane Politechniki Koszalirskiej, Koszalin 2004.
2. Tarnowski W.: Optymalizacja i polioptymalizacja w technice. Wydawn. Politechniki Koszalirnskiej, Koszalin
2011.
! 3. Osowski S.. Modelowanie uktadow dynamicznych z zastosowaniem jezyka SIMULINK, Oficyna
pogse{:\ma Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 1997.
4. Piekarski M., Poniewski M.: Dynamika i sterowanie procesami wymiany ciepta i masy. WNT, Warszawa
1994,
5. Morisson F.: Sztuka modelowania ukfadéw dynamicznych. Wydawnictwo Naukowo-Techniczne,
Warszawa 1996.
uzb';:itlgjfgca 1. Zalewski A, Cegieta R.: Matlab-obliczenia numeryczne i ich zastosowanie. Nakom, Poznan 2000.
Nr efekt Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
kszt:+senlija Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktérej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w W p
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
£k Whyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w W p
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EK3 Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepow w pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
Jedp o§tka Katedra Budowy i Eksploataciji Maszyn Osoby prowadzace dr hab. inz. Zbigniew Kamiriski
realizujgca
Data dr hab. inz. Zbigniew Kamirski
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a)
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR18DWZ

Analiza danych doswiadczalnych Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr; F

obieralny Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-10(E) C-18 LO P-0 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Matematyka stosowana

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie studentow z podstawami planowania i wykonywania badan doswiadczalnych, sposobami
prezentacji i opracowywania wynikéw tych badan, tworzenia planéw eksperymentow. Nabycie przez
studentéw podstawowej wiedzy nt. wnioskowania statystycznego. Wyksztatcenie umiejetnosci stosowania
metod prezentowania danych eksperymentalnych.

Forma Wyktad: egzamin
zaliczenia Cwiczenia: jedno kolokwium
Podstawowe pojecia teorii eksperymentu. Planowanie do$wiadczen — plany statyczne zdeterminowane i
_ randomizowane. Dopasowywanie rozktadu zmiennych losowych — testy zgodnosci. Badanie powigzan
progﬁgﬁféwe zmiennych losowych — korelacja, analiza regresji. Testowanie hipotez statystycznych — testy istotnosci.
Analiza wariancji w badaniach doswiadczalnych. Analiza przezycia. Procedury nieparametryczne.
Matematyczny model obiektu badan. Sposoby prezentacji danych do$wiadczalnych.
Efekty X . . Odniesienie do kierunkowych efektow
ksztalcenia Student, ktory zaliczyt przedmiot ksztalcenia
£ opisuje zasadnicze etapy planowania eksperymentu oraz statystycznej analizy | AR3_W03
danych do$wiadczalnych
EK2 wie jak utozy¢ podstawowe plany badan doswiadczalnych ARS WO AR3 U6
EK3 wie jak opracowac i analizowac wyniki badan ﬁi%:\ggg AR3IN0S - AR3.U01
EK4 wie jak zaprezentowac i omowi¢ wyniki badan ARSIW03  AR3IN0S - ARS_L3
! 1. K. Kukietka: Podstawy badan inzynierskich. PWN, Warszawa 2002.
soéstmowa | 2- M. Korzyfiski: Metodyka eksperymentu - planowanie, realizacja i statystyczne opracowanie wynikow
eksperymentdw technologicznych. WNT, Warszawa 2006.
1. A. Stanisz: Przystepny kurs statystyki z zastosowaniem STATISTICA PL na przyktadach z medycyny. T.
1,Statystyki podstawowe. StatSoft Polska, Krakéw 2006.
Literatura | 2. A. Stanisz: Przystepny kurs statystyki z zastosowaniem STATISTICA PL na przyktadach z medycyny. T.
uzupetniajaca | 2 Modele liniowe i nieliniowe. StatSoft, Krakow 2006.
3. A. Stanisz: Przystepny kurs statystyki z zastosowaniem STATISTICA PL na przyktadach z medycyny. T.
3, Analizy wielowymiarowe. StatSoft Polska, Krakéw 2006.
Nr efektu Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktérej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin; Cwiczenia: jedno kolokwium; W C
EK3 Wyktad: egzamin; Cwiczenia: jedno kolokwium; W C
EK4 Wyktad: egzamin; Cwiczenia: jedno kolokwium; W C
dr hab. inz. Eugeniusz Sajewicz
Jednostka Zaktad Biocybernetyki i o
e . . soby prowadzace
realizujaca Inzynierii Biomedycznej
Data inz i iewi
opravouania 2016-12-30 Progran opracowi(e) dr hab. inz. Eugeniusz Sajewicz
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

ksztatcenia Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow |  studia stacjonarne lll stopnia
(kierunku)
Nazwa Zaawansowane metody eksploracji wiedzy z Kod przedimioty DAR19DWZ
przedmiotu medycznych baz danych
Rodzaj . .
przedmiotu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-18(E) C-0 L10 PO Ps0 SO

Przedmioty
wprowadzajace

Zaawansowane metody eksploracji wiedzy z medycznych baz danych

Zatozenia i cele
przedmiotu

Poznanie zaawansowanych algorytméw eksploracji wiedzy. Posiadanie umiejetno$ci analizy danych i jej
wizualizaciji.

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin

Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na
zajeciach

Wprowadzenie do eksploracji danych i odkrywania wiedzy w bazach danych. Metody predykcji z
wykorzystaniem regresji cz 1. Regresja wielokrotna, nieliniowa i selekcja zmiennych ( ¢z 2), inne modele
predykcji. Wstepne przetwarzanie danych. Metody oceny wiedzy klasyfikacyjnej odkrytej z danych. Przyktad

Tresci procesu eksploraciji rzeczywistych danych o klasyfikacji obiektow: Analiza stanu zdrowia pacjentéw. Metody
programowe | oceny wynikdw grupowania danych. Metody odkrywania regut z danych. Metody konstruowania
klasyfikatorow ztozonych. Konstruowanie klasyfikatordw z niezréwnowazonych liczebnie klas. Algorytmy
analizy skupief. Poszukiwanie wzorcow sekwencyjnych. Eksploracja strumieni danych. Wizualizacja danych
w odkrywaniu wiedzy.
ksEt];?rlc(teﬁia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odn'Z?éi?é?Ndfs ;l:{rg:rl](ic;wych
£k ma wiedze o mozliwosciach stosowania w badaniach naukowych algorytméw | AR3_WO1
eksploracji wiedzy
EK2 ma wiedze o metodach eksploracii i analizy danych ARSWOT AR3_WW02
EK3 wie jak tworzy¢ algorytméw eksploracji wiedzy ARSI
Exd potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob niezalezny i kreatywny, przejawia inicjatywe w | AR3_U0T — AR3_K01
kreowaniu nowych idei i poszukiwaniu innowacyjnych rozwigzan
1. T. Morzy, Eksploracja danych, PWN, 2013.
2. Jiawei Han, Micheline Kamber, Jian Pei, Morgan Kaufmann, Data Mining: Concepts and Techniques,
Literatura 2005.
podstawowa | 3 Qdkrywanie wiedzy z danych, Larose D. ( polskie ttumaczenie), PWN, Warszawa, 2006.
4. Pan-Ning Tan, Michael Steinbach, Vipin Kumar, Introduction to Data Mining, Addison Wesley 2006.
5. Hand D., Mannila H., Smyth P., Eksploracja danych. (polskie ttumaczenie WNT)
Nr efektu - . Formg.z'ajc-;é (jeélijes} wjecej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz Jedng), na I§t0r§J
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
EKa Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
dr hab. Agnieszka Dardzinska-Gtebocka
Jednostka Zaktad Biocybernetyki i o
i Lo . soby prowadzace
realizujaca Inzynierii Biomedycznej
opralgg\t;‘ania 2016-12-30 Program opracowal) dr hab. Agnieszka Dardzirska-Gtebocka
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa

D ans Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Il stopnia

(kierunku)

p,ZN:dzn“]”;tu Aplikacje mobilne w medycynie Kod przedmiotu DAR20DWZ

Rodzaj : :

przedmiotu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2
Lezba odznw | .18 () CO L0 P-10 Ps-0 S0

Przedmioty Fizyczne podstawy metod doswiadczalnych, Zaawansowane metody przetwarzania sygnatow i obrazéw,
wprowadzajace Zaawansowane systemy informatyczne w telemedycynie

Zatozenia i cele
przedmiotu

Celem zaje¢ jest nabycie praktycznych umiejetnosci budowania aplikacji opartych na technologiach
mobilnych. Modyfikowanie istniejacych elementéw interfejsu uzytkownika, oraz faczenie aplikacji mobilnych
z istniejacymi aplikacjami webowymi.

Wykiad: egzamin

ZaF"%rZ'Sﬁia Prpje}(t: r<])cena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciac
Programowanie w jezyku Java: narzedzie - Eclipse, podstawy sktadni jezyka, programowanie obiektowe,
B Java 1/O, kolekcje. Programowanie aplikacji Android: wprowadzenie do systemu, zasoby w systemie,
pro;:fn%we budowanie aplikacji, modyfikowanie kontrolek aplikacji, obstuga plikéw, operacje w tle, komunikacja aplikacji
z ustugami zewnetrznymi, komunikacja z systemem, funkcje telefonu, konta, lokalizacja. Wykorzystanie
technologii mobilnych w medycynie. Praktyczne stworzenie aplikacji mobilnej z zakresu medycyny.
Efekty . Student, ktéry zaliczyl przedmiot Odniesienie do kierunkpwych
ksztatcenia ' efektow ksztatcenia
EK1 zna sktadnie jezyka Java ARSINOT AR3N02
EK2 zna i rozumie paradygmaty programowanie obiektowego AR3IWO1 - AR3 W02
EK3 zna architekture systemu Android i sposéb dziatania aplikacji AR3IWO1 - AR3 W02
EK4 potrafi uzy¢ narzedzia Eclipse AR3L08
EK5 potrafi tworzy¢ aplikacje Android AR3U0Z AR3 06 AR3 KO3
EK6 potrafi pracowac w zespole AR3_U0S
. 1. Charlie Collins,Michael Galpin,Matthias Kaeppler. Android w praktyce. Helion 2012.
socctmowa | 2- Andrze] Stasiewicz. Android. Podstawy tworzenia aplikaci. Helion 2013,
3. Jeff Friesen. Java. Przygotowanie do programowania na platforme Android. Helion 2011.
Nr efekt Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
kszrt:|§enlija Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktérej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
EKd Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepéw w pracy, dyskus;ji i P
aktywnosci na zajeciach,
EKS Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskus;ji i p
aktywnosci na zajeciach,
EKG Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskus;ji i P
aktywnosci na zajeciach,
dr hab. inz. Edward Oczeretko
Jednostka Zaktad Biocybernetyki i Osoby prowadzace dr inz. Marta Borowska
realizujaca Inzynierii Biomedycznej
Dat inz
oprac?)vjania 2016-12-30 Program opracowal(a) dr hab,' ”_12' Edward Oczeretko
programu dr inz. Marta Borowska

"7




Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

k(i_ztalcekni;x Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Il stopnia
lerunku
pr?:dzmu Neuroinformatyka Kod przedmiotu DAR21DWZ
Rodzaj .
przeodrf]?(J)tu obleralny Semestr: F Punkty ECTS 2
Lizba godznw |\ 18 (E) C-0 L-0 P-10 Ps0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Fizyczne podstawy metod do$wiadczalnych, Zaawansowane metody przetwarzania sygnatéw i obrazéw,
Zaawansowane systemy informatyczne w telemedycynie

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie doktorantéw z podstawowymi wiadomosciami z zakresu neurobiologii oraz neuroinformatyki.
Wyksztatcenie umiejetnoSci wykonywania i projektowania badan oraz realizowania projektow naukowych
opartych o pomiary sygnatéw bioelektrycznych w dziedzinie obserwacji uktadu nerwowego oraz aktywnosci
skurczowej miesni, a takze do opracowywania wynikéw przy uzyciu zaawansowanych metod przetwarzania
sygnatow i analizy statystyczne.

Forma zaliczenia

Wykfad: egzamin

Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywno$ci na
zajeciach

Tresci

Zapoznanie z podstawowymi pojeciami z zakresu neurobiologii oraz neuroinformatyki. Modelowanie
komputerowe uktadu nerwowego z wykorzystaniem powszechnie dostepnego oprogramowania. Aktywno$¢
bicelektryczna ukiadu mie$niowego. Analiza statystyczna danych wielokanatowych. Metody liniowe,
redukcja wymiarow i graficzne przedstawienie danych. Wielowymiarowe szeregi autoregresyjne. Analiza
przyczynowosci. Metody chaosu deterministycznego w analizie sygnatow elekirofizjologicznych.
Nurofeedback oraz interfejsy mozg-komputer (BCI) szansg dla pacjentow w ciezkich stadiach chordb

prostamons neurodegeneracyjnych. Wprowadzenie do treningu umystu z uzyciem neurofeedbacku (biofeedbacku EEG).
Analiza urzadzen oraz oprogramowan umozliwiajgcych wielokanatowy neurofeedback i inne typy
biofeedbacku (EMG, HRV, GSR, TEMP itp.). Oprogramowanie do badar neuropsychologicznych oraz
eksperymentéw z interfejsem mozg-komputer. Praktyczne wykonywanie eksperymentéw i zapoznanie sig z
podstawowymi technikami rejestraciji sygnatow bioelektrycznych — interfejsy mézg-komputer (BCI).
Efekty. Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunkpwych
ksztatcenia ' efektow ksztatcenia
i poprawnie opisuje podstawowe pojecia zwigzane z neurobiologig oraz | ARS_WO1 ~ AR3_W04
neuroinformatyka
£k zna i rozumie strukture uktadu nerwowego na réznych poziomach organizacji | ARS-WO0T  AR3_W02
oraz podstawowe zasady funkcjonowania uktadu nerwowego
EK3 rozumie zastosowanie zaawansowanych metod analizy danych i technik | AR3_UOT
statystycznych, ich ograniczenia i ma umiejetnosci ich stosowania w praktyce
Exd posiada umiejetnos¢ wykonywania symulacji komputerowych ukladow | AR3_UOT
neuronalnych z wykorzystaniem ogéinie dostepnego oprogramowania
£k zna wspotczesne systemy stosowane w treningu neurofeedback oraz zna| ARS_UO1
zasady przeprowadzania treningu metodg neurofeedback
1. Longstaff A.: Neurobiologia. Krotkie Wyktady. Wydawnictwo Naukowe PWN, 2006.
2. Thompson M., Thompson L.: Neurofeedback: wprowadzenie do podstawowych koncepciji psychofizjologii
Literatura | Stosowanej. Wroctaw: Wydawnictwo Biomed Neurotechnologie, 2012.
podstawowa | 3 http://www.openbci.com
4. http:/lopeneeg.sourceforge.net
5. http://bciovereeg.blogspot.com
! 1. http://lwww.neurobit.com.pl
opaniaiaca | 2 httpiineurosky.com
3. http://www.eeg.com.pl
Nr efektu o . Forme).z.ajeé (jeélijes’t wjecej
ksztatcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz Jedng), na ktorgj
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
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Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w

EK3 iy L W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EKd Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EK5 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w W p
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
dr hab. inz. Edward Oczeretko
Jednostka Zakfad Biocybernetyki i o dr inz. Tomasz Huscio
i . . soby prowadzace
realizujaca Inzynierii Biomedycznej
Data in7
opracowania 2016-12-30 Program opracowal(a) dr hab'. Ir.lZ. Edward Oc'zelzretko
programu dr inz. Tomasz Huscio
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Bionika i biomimetyka Kod przedmiotu DAR22DWZ

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F

obieralny Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-20(E) C-0 L0 P-8 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zaznajomienie studentéw z innowacyjnym projektowaniem maszyn i urzadzeh medycznych z
wykorzystaniem inspiracji biologicznych. Przedstawienie wzajemnego oddziatywania biologii i techniki.

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin

Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepow w pracy, dyskusji i aktywno$ci na
zajeciach

Przedmiot badan bioniki, jej pochodzenie i zastosowania. Wzajemne oddziatywanie biologii i techniki.
Analiza funkcji biologicznych zwierzat i ludzi. Strategie i metody wykorzystania bioniki. Proste modele
matematyczne wybranych systeméw biologicznych (komérek, tkanek) oraz generowania i propagacii
sygnatow biologicznych. Podstawy mechaniki biologicznych narzadéw ruchu wybranych owaddw,
bezkregowcow, kregowcow i cztowieka. Narzady chwytne jako wzorce budowy chwytakéw. System

Tresci biologiczny jako uktad sterowania. Zastosowania bioniki w innowacyjnym projektowaniu maszyn i
programowe | yrzgdzen. Sztuczne migsnie: pneumatyczne, elektryczne, z materiatéw z pamiecig ksztattu, itd. Sensory:
dotyku, cisnienia, temperatury, sygnatéw czynnosci uktadu nerwowego. Biomimetyka w projektowaniu
implantéw. Biomimetyka w projektowaniu urzadzet medycznych. Wybrane zagadnienia robotyki
medycznej: rozwigzania konstrukcyjne manipulatoréw i chwytakow biomedycznych stosowanych w
chirurgii, preparatyce itp. Bioniczne organy i protezy: sztuczne serce, protezy koriczyn gornych i dolnych
cziowieka.
ksft;ilc(mia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odn'g?éi?ésvdlg I;;rggrljic;wych
i student ma uporzadkowang wiedze w zakresie projektowania i modelowania z | AR3_WO1
wykorzystaniem bioniki i biomimetyki
£k potrafi przedstawi¢ koncepcie oraz zaprojektowaé urzadzenie medyczne | ARS_U0B
inspirowane biologig
EK3 postuguje sie oprogramowaniem komputerowym do wspomagania projektowania AR3_U06
1.Samek A.: Bionika. wiedza przyrodnicza dla inzynieréw. Wydawnictwa AGH, 2010.
2. Bar+Cohen J.: Biomimetics. Nature - Based Innovation. CRC Press2012.
Lteratura 3. Tkacz E., Borys P.: Bionika. WNT, Warszawa 2006.
podstawowa | 4- Doroszewski J., Tamicki R., Zmystowski W.: Biosystemy. Akademicka Oficyna Wydawnicza "Exit".
Warszawa 2005.
5. Bionika. Projekty koncepcyjne. Zaktad Graficzny Politechniki Krakowskiej. Krakéw 1999. 2. Winkler T.:
Komputerowo wspomagane projektowanie systemow antropotechnicznych. WNT, Warszawa 2005.
Forma zaje¢ (jesli jest
k':zrtgrggaﬁa Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia W'?gglré}'giﬂgz)z'ina
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w W p
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
EK3 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
dr hab. inz. Jarostaw Sidun
Jednostka Zaktad Biocybernetyki i Osoby prowadzace dr hab. inz. Malgorzata Gradzka-Dahlke
realizujaca Inzynierii Biomedycznej
opra?:z\tliania 2016-12-30 Program opracowat(a) dr hab. in2. Jarostaw Sidun
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

ksztatcenia Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow |  studia stacjonarne lll stopnia
(kierunku)
Nazwa Zaawansowane systemy |r!formatyczne w Kod przedimioty DAR23DWZ
przedmiotu telemedycynie
Rodzaj . .
przedmiotu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-18(E) C-0 L10 PO Ps0 SO

Przedmioty
wprowadzajace

Zaawansowane metody eksploracji wiedzy z medycznych baz danych

Zatozenia i cele
przedmiotu

Umiejetnos¢ pracy z zaawansowanymi systemami diagnostycznymi, tworzenie systemdw i eksploracja
wiedzy z systemow informacyjnych.

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin

Laboratorium: ocena sprawdziandéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Rozproszone bazy danych w zastosowaniach medycznych, systemy komunikacji cyfrowej, szpitalne
systemy informacyjne (HIS), osobisty rekord medyczny (PHR), standardy wymiany informacji medycznych,
zagadnienia interoperability, poufno$¢ i bezpieczenstwo w medycznych systemach informatycznych,

Tresci $wiadczenie ustug medycznych drogg elektroniczng, techniczne aspekty opieki zdrowotnej w miejscu
programowe | zamieszkania, nadzorowanie pacjentow w ruchu, sieciowe rozproszone systemy diagnostyczne, przenosna
aparatura medyczna osobistego uzytku, urzadzenia reprogramowalne i adaptacyjne, przyktady wdrozen
systeméw telemedycznych, mikro-telemedycyna i wspdipraca urzadzen medycznych w obrebie ciata
pacjenta.
ksEt];?rlc(:;ia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odn'Z?éi?é?Ndfs ;l:{rg:rl](ic;wych
” ma wiedze o mozliwo$ciach stosowania w badaniach naukowych algorytmoéw | ARS_WO1  AR3_W02
eksploracji wiedzy
EK2 ma wiedze o technicznych aspektach wiedzy dotyczacej opieki zdrowotnej AR3 U0t
EK3 posiada umiejetnos¢ tworzenia algorytméw eksploracji wiedzy AR3 U0t
Exd potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob niezalezny i kreatywny, przejawia inicjatywe w | AR3_U0T — AR3_K01
kreowaniu nowych idei i poszukiwaniu innowacyjnych rozwigzan
EK5 potrafi pracowaé w zespole AR3 L6
Lierawra | 1. Ewa Pietka, Zintegrowany system informacyjny w pracy szpitala, PWN, 2004.
podstawowa | 2 Joanna Martyniak (red.) Podstawy informatyki z elementami telemedycyny. Wyd, UJ. 2005.
Nr efekti Forma zajec¢ (jesli jest wiecej
kszrt:éentija Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EKo Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EK3 Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusiji i aktywnosci na zajeciach;
EKd Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EKS Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusiji i aktywnosci na zajeciach;
dr hab. Agnieszka Dardzinska-Gtebocka
Jednostka Zaktad Biocybernetyki i o
i Lo . soby prowadzace
realizujaca Inzynierii Biomedycznej
Data i n -
opraconania 2016-12-30 Program opracowal(a) dr hab. Agnieszka Dardzirska-Gtebocka
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR24DWZ

Zaawansowane modelowanie w biomechanice Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F Punkty ECTS 2

obieralny

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-14 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zalozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie studentow z zaawansowanymi zagadnieniami z zakresu modelowania powinno umozliwi¢
efektywne wykorzystywanie symulacji numerycznej w badaniach naukowych z zakresu biomechaniki.
Przedstawienie zaawansowanych zagadnien z zakresu modelowania numerycznego oraz zapoznanie z
praktycznymi aspektami realizacji procesu modelowania struktur anatomicznych.

Wykiad: egzamin

Zaﬁ;;’gﬁia Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusiji i aktywno$ci na
zajeciach
Modelowanie struktur anatomicznych z wykorzystaniem wspéiczesnych metod obrazowania (CT, MRI,
N skanowanie 3D). Metoda elementéw skoriczonych w biomechanice. Modele uktadu implant — Zzywa tkanka.
ogmowe | Symulacia kinetyki procesow biologicznych. Modelowanie kinematyki i dynamiki uktadu ruchu cziowieka.
Wykorzystanie systeméw ANSYS, MIMICS, OpenSim, AnyBody w pracy badawczej. Integracja systemow
modelowania numerycznego.
ksifaelgéynia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie dfs ﬁ:{ggrﬁzwym efekiow
EK1 zna metodyke budowy modeli elementéw anatomicznych ﬁgg:m; AR3WO3 AR3_ W04
EK2 zna teoretyczne podstawy metody elementéw skonczonych AR3_Wot
£k umie wykorzysta¢ metode elementéw skonczonych do rozwigzywania| ARS_WO01 — AR3_UO1
probleméw biomechaniki
EK4 analizuje oddziatywanie implantow z tkankami ARS W01 AR3_Wod
EK5 analizuje biomechanike ukfadu ruchu cztowieka ARSWOT — AR3_WWo4
EK6 korzysta z zaawansowanych systeméw modelowania komputerowego AR3UOT
1. Computational Modeling in Biomechanics, ed.: De S., Guilak F., Mofrad M.R.K., Springer, 2010.
2. Mathematical and computational methods in biomechanics of human skeletal systems: an introduction,
Jifi Nedoma il in., Hoboken: Wiley-Interscience, 2011.
Literatura | 3. Zienkiewicz O.C., Taylor R.L. The Finie Element Method,Butterworth-Heinemann, Oxford, 2000.
podstawowa | 4 Computer Methods in Biomechanics & Biomedical Engineering, ed.: N. Shrive, J. Middleton, C.R. Jacobs,
Taylor & Francis (czasopismo) ISSN 1025-5842 (print version), 1476-8259 (electronic version).
5. Biomechanics and Modeling in Mechanobiology, ed.: G.A. Holzapfel; L.A. Taber ISSN: 1617-7959 (print
version), 1617-7940 (electronic version).
Literatura | 1. Modelling in biomechanics, compiled by J. van Leeuwen and P. Aerts, Phil. Trans. R. Soc. Lond. B 2003,
uzupetniajaca | \/g|. 358,
Nr efektu o . Forma zajgC (jesl jest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na Iftorgj zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w W p
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w W p
pracy, dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach;
EK4 Wyktad: egzamin; W
EKS Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w W P
pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;
EK6 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i P
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aktywnosci na zajeciach,

dr hab. inz. Szczepan Piszczatowski

Jednostka Zaktad Biocybernetyki i
lizuiaca . . Osoby prowadzace
realizujg Inzynierii Biomedycznej
Data dr hab. inz. Szczepan Piszczatowski
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a) P
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
s Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Il stopnia
(kierunku)
p,ZN:dznvfi‘;‘,tu Plyny biologiczne i ich substytuty Kod przedmiotu DAR25DWZ
Rodzaj : :
przedmiotu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1
Liczba godzin w
semestrze W-10(E) C0 L4 P-0 Ps-0 S-0
Przedmioty
wprowadzajace -
Zatozeniai cele | PoSzerzenie wiedzy w zakresie ptyndw biologicznych, zwtaszcza ich wiasciwosci i roli w organizmie oraz
przedmiotu | mozliwo$ci komponowania i zastosowania substytutéw ptynéw biologicznych.
- Wyktad: egzamin
Za"irzrzﬁia Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na

zajeciach

Klasyfikacja i charakterystyka ogéina podstawowych ptynéw biologicznych: krew, ptyn stawowy, $lina, mocz,
tzy. Plyny wydzielnicze. Substytuty ptyndw biologicznych: przyktady i zastosowanie. Modelowe ptyny

rogramowe | fiZjologiczne: Hanksa, Ringera, simulated body fluid (SBF) - wiasciwosci, zastosowanie w badaniach in vitro.
Biofilm - budowa, rola w organizmie cztowieka. 1.Badania kinetyczne zmian wtasciwosci fizykochemicznych
$liny ludzkiej; 2. Obserwacje mikroskopowe biofilméw.
ksifaelgéynia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie dl?s :i:;g::izwy(:h sfekiow
EK1 klasyfikuje podstawowe ptyny biologiczne ARS W01 AR3_WO4ARS_U0S
EK2 zna i charakteryzuje substytuty ptynéw biologicznych ARS W01 AR3_W0Z
EK3 opisuje wkasciwosci i znaczenie biofilmoéw w organizmie czlowieka ARSINOT  ARS_W02 - ARS K01
EK4 potrafi zaplanowa¢ podstawowe badania ptyndw biologicznych. ARS W01 AR3.UO3 - AR3_U06
1. Michalik A., Ramotowski W.: Anatomia i fizjologia cztowieka. Wyd. PZWL, Warszawa 2013.
2. Pod red. R. Tadeusiewicza: Inzynieria biomedyczna. Uczelniane Wydawnictwo Naukowo-Dydaktyczne
Literatura AGH, Krakow 2008.
podstawowa | 3 Ruybinstein D. Wedi Yin, Frame M.D.: Biofluid mechanics. Elsevier Academic Press, Oxford 2012, UK.
4. Pod red. M. Natecza: Biocybernetyka i Inzynieria Biomedyczna. Tom 4. Biomateriaty. Akademicka Oficyna
Wydawnicza "Exit", Warszawa 2003.
Nr efektu o ‘ Eqrma zajet (jeélli jgst wiecejl
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na I_(torelzj zachodzi
weryfikacja
£k Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EKd Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianow wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
prof. dr hab. inz. Jan R. Dabrowski
Jednostia | Katedra Inzynierii Materiatowej | /. ; drinz. Joanna Mystkowska
realizujaca i Produkeji s poeReE
opraf;gijama 2016-12-30 program opracon(a) prof. dr hab. inz. Jan R. Dabrowski
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiforma studiow | studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Bilansowanie masy, pedu i energii Kod przedmiotu DAR26DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-0 Ps0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Matematyka stosowana, Zaawansowana mechanika ptynow

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie studentéw z formalizmem metod bilansowania masy, pedu i energii majacych zastosowanie w
modelowaniu i analizie proceséw cieplno-przeptywowych. Wyksztatcenie umiejetnosci samodzielnego
formutowania modeli matematycznych proceséw cieplnych oraz przeptywowych niezbednych do analizy
konstrukcii i eksploatacji maszyn.

Forma zaliczenia

Wykifad: egzamin

Tresci

Podstawowe pojecia z zakresu formutowania opisow jakoSciowych i iloSciowych zjawisk ciepino-
przeptywowych. Generalny postulat bilansowy jako podstawowe narzedzie wykorzystywane do kreowania
modeli matematycznych proceséw transportu masy, pedu oraz energii. Unifikacja metod definiowania
fundamentalnych zasad zachowania wielkosci ekstensywnych (masy, pedu, energii) z wykorzystaniem

programowe | pojecia objetosci kontrolnej. Ogdlne zasady formutowania bilanséw wedtug kryterium przyjmowanego
poziomu szczegotowosci opisu (modele zero-wymiarowe oraz troj-wymiarowe przestrzennie). Podstawowe
czlony ogélnego réwnania bilansu: akumulacja, transport konwekcyjny, transport niekonwekcyjny,
produkcja. Formutowanie réwnan bilansu. Réwnania bilansu masy, pedu i energii.
Efekty . Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunk.owych
ksztatcenia efektow ksztatcenia
ma wiedze dotyczacq metodyki prowadzenia badan naukowych, a takze ma| ARS_WO3  AR3_WO5
EK1 wiedze dotyczacg prawnych i etycznych aspektéw dziatalnosci naukowej, w tym
dotyczacg metod przygotowywania publikacji i prezentowania wynikow badan
£k ma wiedze o dynamicznych wilasciwosciach wybranych procesow —| ARS_WO1 — AR3_W04
przeptywowych, cieplnych, mechanicznych
EK3 potrafi opracowa¢ model matematyczny procesow cieplnych oraz | AR3_UO1
przeptywowych
Exd potrafi dokona¢ analizy procesu, opracowa¢ model matematyczny i okresli¢ | AR3_UO1
wptyw poszczegoinych parametrédw na dynamike tego procesu
1.R. Byron Bird, Warren E. Stewart, Edwin N. Lightfoot — Transport Phenomena. 2nd ed., John Wiley &
Sons, New York 2007.
2. Troniewski Leon (i inni) Przenoszenie pedu, ciepta i masy. Oficyna Wydawnicza Politechniki Opolskiej,
_ Cz. 1 Opole 20086, Cz. 2 Opole 2008, Cz. 3 Opole 2010.
soéctmowa | 3-John C. Slattery Advanced Transport Phenomena. Cambridge University Press, Cambridge 1999,
4, Malczewski Jerzy, Piekarski Maciej Modele proceséw transportu masy, pedu i energii. Wydawnictwo
Naukowe PWN, Warszawa 1992,
5. Amir Faghri and Yuwen Zhang Transport Phenomena in Multiphase Systems. Elsevier, New York 2006 (a
takZe https://www.thermalfluidscentral.org/e-books/).
Nr efektu N . Formglz_ajec' (jesli jes,t W.iecej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wykifad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin; W
prof. dr hab. inz. Teodor Skiepko
Jednostka Zaktad Techniki Cieplnej i Osoby prowadzace
realizujaca Chtodnictwa
opra?:g\t/?ania 2016-12-30 Program opracowala) prof. dr hab. inz. Teodor Skiepko
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow |  studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Procesy transportu ciepla Kod przedmiotu DAR27DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-0 Ps0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Bilansowanie masy, pedu i energii

Zalozenia i cele
przedmiotu

Doktorant rozumie procesy transportu ciepta przez przewodzenie, konwekcje i promieniowanie. Potrafi
sformutowa¢ model matematyczny takich procesow wymiany ciepta; rozumie i odczuwa potrzebe ciagtego
doksztatcania sie, podnoszenia kompetencji zawodowych i osobistych, analizowania najnowszych osiggnie¢
zwigzanych z wspdtczesnymi zagadnieniami modelowania proceséw transportu ciepta.

roma, Wyktad: egzamin
Mechanizmy wymiany ciepta. Réwnanie pola temperatury Fouriera-Kirchhoffa. Przewodnictwo ciepta przez
$cianke ptaska, wielowarstwowa, $cianki zakrzywione. Podstawy teorii zeber. Przenikanie ciepta. Podstawy
konwekcyjnej wymiany ciepta: konwekcja swobodna oraz wymuszona. Zastosowanie teorii podobierfistwa do
Tresci opisu konwekcyjnej wymiany ciepta oraz korelacje do$wiadczalne okreSlajace wspdtczynnik wnikania.
programowe | Podstawowe zagadnienia radiacyjnej wymiany ciepta. Wiasno$ci radiacyjne powierzchni. Wspotczynniki
konfiguracji i rownania bilansu jasnosci dla radiacyjnej wymiany ciepta miedzy powierzchniami. Przyktady.
Wymiana ciepta miedzy Sciankg i gazem emitujgcym i pochtaniajacym promieniowanie cieplne. Przyktady.
Ztozona wymiana ciepta przez promieniowanie i konwekcije.
Efektyl Student, kiéry zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunkpwych efektow
ksztafcenia ' ksztatcenia
£ zna podstawowe modele opisujace procesy transportu ciepta przez| ARS_WOT  AR3_W04
przewodzenie, konwekcije i promieniowanie
- potrafi obliczy¢é podstawowe parametry procesow wymiany ciepta przez | ARS_WO1 ~AR3_WO03 AR3_W04
przewodzenie, konwekcije i promieniowanie
EK3 potrafi sformutowa¢ model matematyczny opisujacy proces przenikania ciepta AR3 U0t
Eka umie analizowa¢ najnowsze osiggniecia zwigzane z intensyfikacjg i| AR3_KO1
miniaturyzacjg wymiennikdw ciepta
£ zna aplikacje analizy wymiany ciepta we wspdtczesnej technice cieplnej w| ARSKOT — AR3 K02 AR3 K03
aspekcie poprawy efektywno$ci energetycznej oraz ekologicznej
1. Brodowicz K.: Teoria wymiennikéw ciepta i masy, PWN, Warszawa, 1982.
. 2. Cengel Y.A.: Heat Transfer: A Practical Approach, McGraw-Hill, 2003.
socstanowa | 3- Madejski J.: Teoria wymiany ciepta, Wydawnictwo Politechniki Szczecirskiej, Szczecin, 1998.
4. Staniszewski B.: Wymiana ciepta. Podstawy teoretyczne, PWN, Warszawa, 1980.
5. Pudlik W.: Wymiana i wymienniki ciepta, Wydawnictwo Uczelniane Politechniki Gdanskiej, Gdarisk, 2008.
Literatura | 1 \Wigniewski S., Wisniewski T.: Wymiana Ciepta, WNT, Warszawa, 2000.
uzupetniajaca
Nr efektu o . F.c_)r.ma zajet (jeé’lij.est wiecej.
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorgj zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktfad: egzamin, W
EK2 Wyktfad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; W
EK4 Wyktad: egzamin; W
EK5 Wyktfad: egzamin, W
prof. dr hab. inz. Teodor Skiepko
Jednostka Zaktad Techniki Cieplnej i Osoby prowadzace
realizujaca Chtodnictwa
opralzg“;ama 2016-12-30 Program opracowala) prof. dr hab. inz. Teodor Skiepko
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
s Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow | studia stacjonarne Il stopnia
(kierunku)
oot Zaawansowana mechanika ptynéw Kod przedmiotu DAR28DWZ
prZReoddnﬁ?cJJ " obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2
Hozagodzn | W28 (E) C0 L0 P-0 Ps-0 S0
Przedmioty }
wprowadzajace
Zatozeniai cele | Zdobycie przez studentéw wiedzy w zakresie podstawowych narzedzi do analizy przeptywéw jedno- i wielo-
przedmiotu | sktadnikowych oraz nabycie umiejetnosci ich fenomenologicznego rozumienia i modelowego opisywania.
roma Wyktad: egzamin
System materialny, systemy ztozone: wielosktadnikowe i wielofazowe, wtasciwosci podsystemoéw. Prawa
zachowania masy, pedu, momentu pedu, energii i entropii. Objetos¢ kontrolna. Teoremat transportowy
Reynoldsa. Catkowe formy réwnan bilansu masy i pedu dla systeméw jednofazowych. Rézniczkowe formy
Tresci rownan bilansu masy i pedu dla systemédw jednofazowych. Réwnania bilansu pedu sformutowane w
programowe | naprezeniach. Zamykanie réwnan bilansowych, szybko$¢ deformacji i rotacji oraz réwnania konstytutywne.
Przypadki szczegolne: réwnania Naviera-Stokesa, réwnanie Bernoulliego. Roéwnania dynamiki ptynu w
sformutowaniu predko$¢ - wirowo$¢. Rownania bilansowe dla sktadnika i homogenicznych mieszanin
wielosktadnikowych.
ztcara Student Kory zafczy przedmiot o ko eziania
" ma wiedze o dynamicznych wiasciwo$ciach wybranych procesow — |ARS_WOT AR3_WO02 AR3_W04
przeptywowych, cieplnych, mechanicznych
- ma wiedze o przeptywach homogenicznych, jednosktadnikowych oraz |ARS_-WOT AR3_W0Z AR3_W04
wielosktadnikowych.
EK3 potrafi opracowa¢ model matematyczny proceséw przeptywowych AR3LOT
Eka potrafi dokona¢ analizy procesu, opracowa¢ model matematyczny i okresli¢ | AR3_UO1
wptyw poszczegoinych parametrédw na dynamike tego procesu
1. Bird,R.B., Stewart,W.E., Lightfoot,E.N. Transport phenomena. Wiley, New York 1960.
. 2. Ishi M., Thermo-fluid Dynamic Theory of Two-Phase Flow, Eyrolles, 1975.
pé('jt;r:\f\‘,’gfva 3. Slattery,J.C. Advanced transport phenomena, Cambridge University Press, Cambridge, 1999.
4. Kundu P. K, Cohen I. M., Fluid Mechanics, 4th edition, Elcevier, 2008.
5. Brodkey R. S. The phenomena of fluid motions, Addison-Wesley, 1967.
Nr efektu _— , Forma zajec (jeslijest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorgj zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktfad: egzamin, W
EK2 Wyktfad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; W
EK4 Wyktfad: egzamin, W
prof. dr hab. inz. Teodor Skiepko
Jednostka Zaktad Techniki Cieplnej i Osoby prowadzace
realizujaca Chtodnictwa
opraf;gﬁama 2016-12-30 Program opracawal(a) prof. dr hab. inz. Teodor Skiepko
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

sziafcenia Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow | studia stacjonarne il stopnia
(kierunku)
Nazwa Metody ksztattowania i pomiaréw powierzchni Kod przedmiotu DAR29DWZ
przedmiotu swobodnych
Rodzaj ; .
orzedmioty Ob|era|ny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) CO L14 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Uzyskanie wiedzy teoretycznej i praktycznej z zakresu: procesow obrébki obiektdw opisanych przy pomocy
powierzchni swobodnych, oceny doktadno$ci ksztattu wytworzonych powierzchni.

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin

Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Tresci

Metody opisu krzywych i powierzchni swobodnych. Obrébka skrawaniem, obrébka elektroerozyjna,
ksztattowanie przyrostowe powierzchni swobodnych. Metody pomiaréw i wyznaczanie odchytek ksztattu
powierzchni swobodnych. Obrdbka powierzchni swobodnych na frezarkach sterowanych numerycznie.
Obrébka elektroerozyjna powierzchni  prostokre$inych. Zastosowanie szybkiego prototypowania w

prosiamons ksztattowaniu powierzchni swobodnych. Ocena doktadno$ci z wykorzystaniem wspotrzedno$ciowych
maszyn pomiarowych i skaneréw optycznych. Praktyczne wyznaczanie odchytek ksztattu wytworzonych
powierzchni swobodnych.
ksft;?rlégia Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odmzzi?éivdé g:*rg:;(;wym
ma wiedze z zakresu metod ksztattowania powierzchni swobodnych (ma| ARS_WO1
EK1 wiedze o zasadach konstruowania i wytwarzania oraz programach
wspomagajacych projektowanie i wytwarzanie)
EK2 ma wiedze z zakresu oceny doktadnosci ksztattu powierzchni swobodnych AR3_Wot
ma podstawowa wiedze dotyczacq oceny stanu warstwy wierzchnigj| ARS_WO1
EK3 wytworzonych powierzchni swobodnych (ma podstawowa wiedze o rodzajach,
przeksztatcaniu i przetwarzaniu sygnatéw w technice)
potrafi zaplanowa¢ proces obrobki i oceny dokladnosci powierzchni| AR3_.U0Z  AR3_UO6
swobodnych (potrafi dostrzegaC i formutowa¢ ztozone zadania i problemy
EK4 zwigzane z reprezentowang dyscypling naukowa; potrafi opracowa¢ etapy
projektowania  lub  wytwarzania, dobra¢ narzedzia  wspomagania
komputerowego oraz wykonaé projekt)
1. Jakubiec W., Malinowski J., Metrologia wielko$Sci geometrycznych. WNT, Warszawa, 2004.
2. Ratajczyk E., Wspotrzednosciowa technika pomiarowa, Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej,
Warszawa, 2005.
Lieratra | 3. Pajak E., Zaawansowane technologie wspdiczesnych systeméw produkcyjnych, Wydawnictwo
podstawowa | Politechniki Poznanskiej, 2000.
4. Marciniak K., Putz B., Wojciechowski J,: Obrébka powierzchni krzywoliniowych na frezarkach
sterowanych numerycznie: podstawy geometryczne, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, Warszawa, 1988.
5. Wit Grzesik,: Advanced Machining Processes of Metallic Materials. Elsevier, 2008.
Nr efektu i . Forma zajec (jeslijest
ksztatcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia wiecej niz Jgdna), na Ktorej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin; W
EKd Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
S . . drinz. Andrzej Werner
::jgﬂjsgfa Katedra Inizg?é%rl:'k'\fj?tena*owej Osoby prowadzace dr hab. inz. Malgorzata Poniatowska

dr hab. inz. Roman Kaczyriski
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Data
opracowania
programu

2016-12-30

Program opracowal(a)

drinz. Andrzej Werner
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow |  studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR30DWZ

Procesy niszczenia materiatow Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F Punkty ECTS 1

obieralny

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Poszerzenie wiedzy w zakresie procesow i mechanizméw niszczenia materiatow, szczegolnie w wyniku

przedmiotu | tarcia, korozji, erozji, kawitacji i degradacii strukturalnej.
roma Wyktad: egzamin
Klasyfikacja procesoéw niszczenia materiatdw. Procesy fizyczne zmeczenia i pekania materiatow. Korozja
Tresci chemiczna i elektrochemiczna. Korozja naprezeniowa i mikrobiologiczna. Erozyjne procesy niszczenia.
programowe | Elektroerozja. Kawitacja i zuzycie kawitacyjne. Zuzycie tribologiczne. Degradacja biologiczna materiatéw.
Starzenie materiatow. Przyktady zuzycia materiatow i konstrukcii.
Efekty . Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odniesien!e do kierunk_owych
ksztatcenia efektow ksztatcenia
EK1 klasyfikuje podstawowe procesy niszczenia materiatow ARSWO1 - AR3_Wo4
EK2 rozumie podstawy fizyczne proceséw niszczenia materiatow ARS W01 AR3_Wo4
£ potrafi analizowa¢ przyczyny niszczenia prostych konstrukcji inzynierskich i|ARS_WO0T AR3_WO3 AR3_W04
biomedycznych AR3_W05 AR3_U01 AR3_U06
EK4 zna metody i potrafi zaplanowac proste badania proceséw niszczenia materiatow ARSUO1 - AR3 U0 AR3 06
1. Ashby M.F., Jones D.R.H.: Materiaty inzynierskie. T. 1, 2. WNT, Warszawa 1997.
2. tuczak A., Mazur T.: Fizyczne starzenie elementéw maszyn. WNT, Warszawa 1991.
Literatura | 3. Weronski A.: Zmeczenie cieplne metali, WNT, Warszawa 1983.
podstawowa | 4. Marciniak J.: Biomateriaty. Wyd. Politechniki Slaskiej, Gliwice 2013.
5. Pod red. Woropay'a M.: Podstawy racjonalnej eksploatacji maszyn. Wyd. Instytut Technologii Eksploatacii
w Radomiu, Radom 1996.
Nr efektu o . Eqrma zajet (jeéllijgst wiecejl
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na I§t0r§J zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; W
EK4 Wyktad: egzamin, W
prof. dr hab. inz. Jan R. Dabrowski
Jednostka Katedra Inzynierii Osoby prowadzace
realizujaca Materiatowej i Produkcji
opraf;gﬁama 2016-12-30 program opraconcl(a) prof. dr hab. inz. Jan R. Dabrowski
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
s Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Il stopnia
(kierunku)

Nazwa Wspoétczesne zagadnienia inzynierii _

: : X Kod przedmiotu DAR31DWZ

przedmiotu materiatowe P

Rodzaj . .
przedmiotu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-20(E) C-0 L8 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Zapoznanie studentow z relacjami miedzy rdznymi aspektami inzynierii materiatowej — strukturg, technologig

przedmiotu | 3 wia$ciwosciami i cechami uzytkowymi. Pogtebienie wiedzy o materiatach inzynierskich i specjalnych.
Wyktad: egzamin
yoma. Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach
Metody ksztattowania wiasciwosci funkcjonalnych materiatéw. Procesy niszczenia materiatéw. Metody
_ umocpienia_. Grupy materiatdw do konkretr_lych zastospwah inzynierskich. Materila’ry 0 specjalnych
programowe wiasciwosciach fizycznych. Nanotechnologie i nanomateriaty. Materiaty a globalny bilans energetyczny.
Problemy energochtonnosci wytwarzania i recyklingu materiatow. Projektowanie i wykorzystanie materiatow
biomimetycznych. Materialy inteligentne. Analiza struktury i sktadu chemicznego wybranych materiatow.
ksft;e}ic(ttaynia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odn'g?éi?ésvdé I;;;rggrljic;wych
£ ma zaawansowang wiedze nt. struktury materiatéw na poziomie Nano, mikro i [ ARS_W0T AR3_W04
makro; ma wiedze o materiatach inteligentnych
ma podbudowang teoretycznie wiedze nt. ksztattowania wtasciwos$ci materiatow; | ARS_WOT AR3_W02
EK2 ma wiedze o materiatach funkcjonalnych — elektrycznych, magnetycznych,
biomedycznych, nanomateriatach
£k potrafi analizowa¢ wiasciwosci i dokona¢ doboru wspdtczesnych materiatow | AR3_U04  AR3_UO5  AR3_U06
inzynierskich i funkcjonalnych
EK4 potrafi stosowac nowoczesne urzadzenia do analizy struktury materiatow AR3UOT - AR3_L08
£ ma wiedze nt. roli wspdtczesnej inzynierii materiatowej w gospodarce, rozumie jej | ARS-W04  AR3_UOT  AR3_U04
wptyw na $rodowisko
1. Grabski M., Kozubowski J.: Inzynieria materiatowa. Oficyna Wyd. PW, Warszawa 2003.
Literatura | 2. WojtkunF., Soincew J.P.: Materiaty specjalnego przeznaczenia, Radom 2001.
podstawowa | 3 - Askeland D.R., Fulay P.P., Wright W.J.: The science and engineering of materials. Sixth edition, S,
Cengagelearning, 2011.
Nr efektu o ‘ F_qr_ma zaject (jeéllij(_ast wiecejl
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
Ekd Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
£ Laboratorium: ocena sprawdzianow wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
prof. dr hab. inz. Jerzy Kurzydtowski
Jednostka | Katedra Inzynierii Materiatowej Osoby prowadzace
realizujaca i Produkgji
oprach\‘;ama 2016-12-30 Program opracowal(a) dr hab. inz. Matgorzata Gradzka-Dahlke
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

\sztalconia Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow |  studia stacjonarne Il stopnia
(kierunku)
Nazwa Zaawansowane rne’tod'y _bad_an sFrUkturalny(:h Kod przedmiotu DAR32DWZ
przedmiotu materialdéw inzynierskich
Rodzaj ; :
orzedmioty Ob|era|ny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-20(E) C-0 L8 P-0 Ps0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Materiaty konstrukcyjne

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie studentéw z nowoczesnymi metodami badah mikrostruktury, substruktury i nanostruktury
materiatow inzynierskich. Wyksztatcenie umiejetno$ci doboru odpowiedniej techniki badan strukturalnych
oraz interpretaciji otrzymanych wynikéw z metod mikroskopowych, rentgenograficznych, spektroskopowych
oraz nanoindentacji materiatow.

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin

Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na
zajeciach

Tresci

Struktura materiatéw i metody badan strukturalnych. Klasyfikacja metod badan struktur materiatéw. Metody
rentgenograficzne. Teoria Bragga-Wulfa. Rentgenowska analiza fazowa — jako$ciowa i iloSciowa. Dyfrakcja
neutronowa niskiego kata (SANS) w analizie nanostruktur. Zaawansowane metody badar mikroskopii
transmisyjnej: SEM-EBSD. Mechanizm powstawania linie dyfrakcyjnych Kikuchiego w mikroskopii
elektronowej. Figury biegunowe a anizotropia struktury. Selektywna dyfrakcja rentgenowska TEM-SAD.
Spektroskopia TEM-EELS. Mikroskopia wysokiej rozdzielczosci (HRTEM, APT). Mikroskopia sit atomowych.

programowe X . A , . ) L. , . . .
Analiza sktadu chemicznego przy uzyciu mikroskopii transmisyjnej a spektroskopii gazowej. Spektroskopia
gazowa w ocenie sktadu chemicznego réznych stopdw metali. Wptyw warunkéw ekspozycji i parametrow
mikroskopu skaningowego na analize sktadu chemicznego (EDS) r6znych materiatéw. Okre$lenie struktury
fazowej oraz wielko$ci krystalitow réznych stopow metali z uzyciem dyfrakcji rentgenowskiej (XRD). Pomiary
nanotwardo$ci metali i ich stopdw.

ksEt;?rlc(;ia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odnlzzi?&d;s E{Z;genrﬁgwym

” ma dobrze podbudowang teoretycznie wiedze zwigzana z obszarem | ARS_WO1 ~ AR3_WO02
prowadzonych badan mikrostruktury materiatow
£k potrafi wykorzysta¢ posiadang wiedze, z zakresu zaawansowanych metod | AR3_U04
badan mikrostrukturalnych, w celu dokonania wtasciwej oceny mikrostruktury
EK3 potrafi przeprowadzi¢ badania laboratoryjne nowoczesnych materiatow AR3.U1
EK4 w sposdb profesjonalny przedstawia wyniki swoich badan laboratoryjnych AR3 K03
1. D. Senczyk: Dyfraktometria rentgenowska w badaniach standéw naprezenia i wtasno$ci sprezystych
materiat-6w polikrystalicznych, Poznan 1995.
2. Z. Bojarski, M. Gigla, K. Stréz, M. Surowiec: Krystalografia, Warszawa 2007.
Literatura | 3. Mikroskopia elektronowa, pod red. Andrzeja Barbackiego, Poznan, Politechnika Poznarska, 2003.
podstawowa | 4 |, Ayahiko et al. Reflection high-energy electron diffraction, Cambridge: Cambridge University Press,
2010.
5. Glusker, Jenny Pickworth. Crystal structure analysis : a primer / Jenny Pickworth Glusker, Kenneth N.
Trueblood. 3rd ed. Oxford University Press, 2010.
Nr efekt Forma zaje¢ (jesli jest wigcej
kszrt:JrgenLija Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej
zachodzi weryfikacja
£k Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EKo Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
EK3 Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
EKd Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
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dr hab. inz. Zbigniew Oksiuta

Jednostka | Katedra Inzynierii Materiatowe;
P . o Osoby prowadzace
realizujaca i Produkcji
Data dr hab. inz. Zbigniew Oksiuta
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a) 9
programu

93




Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

k(szta*ceni; Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Ill stopnia
kierunku
Nazwa _ i )
przedmioty Nowoczesne materialy ceramiczne Kod przedmiotu DAR33DWZ
Rodzaj . _
przedmiotu obleralny Semestr: F Punkty ECTS 2
Liczba godzin w
semestrze W-20 (E) CO0 L8 PO Ps-0 S-0
Przedmioty
wprowadzajgce -
Za;?gg:,gtce'e Zapoznanie doktorantéw z zaawansowanymi zagadnieniami inzynierii materiatow ceramicznych.
Z 10tU

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin

Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Klasyfikacja materiatdw ceramicznych. Charakterystyka wiasciwosci wybranych grup materiatow

pm;[gﬁféwe ceramicznych. Metody wytwarzania nowoczesnej ceramiki. Metody badan i sposoby oceny wiasciwosci
materiatow ceramicznych. Aktualne trendy rozwojowe w dziedzinie materiatow ceramicznych.
ksft:t;ia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odn'g?éi?ésvdlg I;;;rggrljic;wych
£ zna zagadnienia ogolne i wybrane zagadnienia szczegétowe z zakresu materiatow | ARS_WO1
ceramicznych
X o . . AR3_W02
EK2 zna gtdéwne trendy rozwoju dziedziny materiatdw ceramicznych
£ potrafi przeprowadzi¢ badania laboratoryjne wybranych wiasciwosci materiatow | AR3_U01
ceramicznych
_ 1. R.Pampuch, Wspdiczesne materiaty ceramiczne, Wydawnictwo AGH. Krakéw 2005.
rocsmoua | 2- A.G. King, Ceramic technology and processing, Noyes Publications, Norwich, New York 2002.
3. R. W. Rice, Ceramic fabrication technology, Marcel Dekker Inc., New York 2003
Literatura 1. C. B. Carter, M. G. Norton, Ceramic materials science and engineering, Springer-Verlag New York, 2007
uzupeinigiaca | 2. C, A. Harper, Handbook of ceramics, glasses, and diamonds, McGraw-Hill, New York, 2001
Forma zaje¢ (jesli jest
k':zrtjg;ﬁa Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia Wli(ig]ré}liéiﬂzg)éina
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EK3 Laboratorium: ocena sprawdzianow wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
dr hab. inz. Piotr Mrozek
Jednostka Za}k+qd I?iogybernetyki i' Osoby prowadzace
realizujaca Inzynierii Biomedycznej
opra?:s\t;ania 2016-12-30 Program opracowat(a) dr hab. in2. Piotr Mrozek
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow |  studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Inzynieria powierzchni Kod przedmiotu DAR34DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

Zapoznanie studentéw z podstawowymi zagadnieniami inzynierii powierzchni. Pogtebienie wiedzy nt.
wptywu parametrdw warstwy wierzchniej na wilasciwosci eksploatacyjne wyrobéw. Zapoznanie z

przedmiotu
nowoczesnymi metodami ksztattowania ww materiatow.
yoma Wyktad: egzamin
et Pojecie i w’raéciwoélcil warstwy wigrzchniej. Wytwarzar)ig tech’nollogicznej warstwy powierzlchniowej.lP9w+9ki.
orogramowe | NOWOCZesne techniki wytwarzania warstwy wierzchniej (obrobki laserowe, elektronowe, implantacja jonow,
jarzeniowe, CVD, PVD).
ksifaelgéynia Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odn'g?éi?:ﬂ/dfs l;:g{rggrl](igwych
EK1 ma wiedze nt. budowy i wtasciwo$ci warstwy wierzchniej ARS W01 AR3 W02
£k rozumie zalezno$¢ wiasciwosci eksploatacyjnych materiatéw od stanu warstwy | AR3_WO01 AR3_W02 AR3_W04
wierzchnigj
EK3 ma wiedze o podstawowych i nowoczesnych metodach ksztattowania warstwy | AR3_W01 AR3_W02
wierzchniej
Exa potrafi efektywnie pozyskiwa¢ informacje z zakresu inzynierii powierzchni z | AR3_UOT  AR3_UOS
réznych zrddet oraz dokonywac selekgji i interpretacji tych informacii
1. Burakowski T., Wierzchon T.: Inzynieria powierzchni metali, WNT, Warszawa, 1995.
Literatura | 2. Blicharski M.: Inzynieria powierzchni, WNT, Warszawa, 2011.
podstawowa | 3 Holmberg K., Matthews A.: Coatings tribology: properties, mechanisms, techniques and applications in
surface engineering, 2nd ed., Amsterdam, Elsevier, 2009.
Nr efektu - . Forma zajec (jeslijest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na I§t0r§J zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin; W
EK4 Wyktad: egzamin, W
prof. dr hab. inz. Jerzy Kurzydtowski
Jednostka Katedra Inzynierii Osoby prowadzace
realizujaca Materiatowej i Produkcii
opra[;gﬁama 2016-12-30 Program opracowsl) dr hab. inz. Matgorzata Gradzka-Dahlke
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
s Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Il stopnia
(kierunku)
oot Tribologia Kod przecmiotu DAR35DWZ
prZReoddnﬁ?cJJ " obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2
Hozagodnw | W14 (E) CO L-14 PO Ps0 SO
Przedmioty }
wprowadzajace
Za:,?iﬁﬁ'ni.l,ff'e Poszerzenie wiedzy w zakresie tribologii oraz jej aplikacji w technice i technologii wytwarzania.
- Wykiad: egzamin
Jaliomonia Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach
Wyktady: Tribologia - rys historyczny, podstawowe pojecia. Modele i prawa tarcia. Systemy tribologiczne -
podziat,struktura i funkcje. Modele smarowania. Podstawy teoretyczne i mechanizmy zuzycia. Substancje
smarowe — budowa, zastosowanie. Metody badan tribologicznych. Tribofizyka, tribochemia, elementy
B biotribologii. Tribotechnika — aspekty utylitarne tribologii. Laboratoria: 1. Zasady BHP w laboratorium.
proggfnc(')we Przeglad i charakterystyka tribometrow; 2. Przygotowanie i ocena stabilno$ci emulsji wodno-olejowych;
3.Badania struktury i wiasciwosci smardéw plastycznych; 4. Charakterystyki tribologiczne wybranych
materiatow tarciowych za pomoca tribometru typu trzpien-tarcza; 5. Badania wtadciwo$ci smarnych olejow
silnikowych za pomocg aparatu czterokulowego; 6. Badania frettingu i fretting-korozji metali; 7. Klasyfikacja
rodzajdw zuzycia w obserwacjach mikroskopowych $ladéw tarcia. Zaliczenie ¢wiczen.
ksft;e}ic(ttaynia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odn'g?éi?ésvdé I;;;rggrljic;wych
EK1 klasyfikuje podstawowe rodzaje tarcia, zna prawa tarcia ARSWOT - AR3 W04 ~AR3_U0S
EK2 zna i opisuje mechanizmy zuzycia tribologicznego ARSWOT AR3_Wod
EK3 klasyfikuje i charakteryzuje substancje smarowe ARSWOTAR3 W02 AR3 06
EK4 zna i opisuje aplikacje tribologii AR3WO1 - AR3_Wod
EK5 potrafi zaplanowa¢ podstawowe badania tribologiczne AR3IWOT AR3_U03
1. Hebda M., Wachal A.: Trybologia. WNT, Warszawa 1981.
2. Pytko S.: Podstawy tribologii i techniki smarowniczej. Wyd. AGH, Krakéw 1984 3. Zwierzycki W.: Oleje,
. paliwa i smary dla motoryzacji i przemystu, Wyd. Instytut technologii i Eksploatacji, Radom 2001.
socmowa | 3.Dabrowski JR. Firkowski A., Gierzynska-Dolna M. Ciecze obrébkowe do skrawania metali. WNT,
Warszawa 1988.
4. Gierzyriska-Dolna M.: Tarcie, zuzycie, smarowanie w obrébce plastycznej metali, WNT, Warszawa 1983.
5. Dowson D.: History of tribology. Longman, Londyn 1979.
Nr efektu Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EKd Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianow wejsciowych, sprawozdan, W L
dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EK5 Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na W L
zajeciach;
::j;i?;g Katedra Inzynierii Materiatowej i Produkcji Osoby prowadzace pFOf&rdifn;a?/i:eik jz?bzyi)oqvt:/rsi\?/Skl
Data prof. dr hab. inz. Jan R. Dabrowski
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a)
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
k@gg;gg?a Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Ill stopnia
(kierunku)
Nazwa Modelowanie i analiza zjawisk chaosu Kod przediotu DAR36DWZ
przedmiotu deterministycznego
przReoddrﬁ?étu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2
Hozagodan | \W.44(E) C-0 LO P-14 Ps0 S0
w;:)ﬂ:%zce Matematyka stosowana, Fizyczne podstawy metod doSwiadczalnych, Zaawansowane metody numeryczne
zalozeniai | Rozumienie zjawiska chaosu deterministycznego. Umiejetno$¢ konstruowania prostych modeli. Wiedza o
cele zjawiskach chaosu wystepujacych w procesach fizycznych. Umiejetno$C wyznaczania podstawowych
przedmiot | charakterystyk opisujacych zjawisko chaosu deterministycznego.
Fomma Wykiad: egzamin
saliczenia Prpje}(t: rc])cena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusiji i aktywnosci na
zajeciac
Filozoficzne aspekty odkrycia zjawiska chaosu deterministycznego, (réwnanie logistyczne). Atraktory,
odwzorowanie zwezajace, zbiér Cantora. Przyktady dziwnych atraktorow, przekréj Poincarego, zbiér Julii i
Tresci Mandelbrota. Scenariusze pojawienia sie chaosu. Chaos czasowo-przestrzenny. Obserwacje zjawisk
programowe | chaosu w: mechanice, biologii, astronomii. Symulacja proceséw chaosu deterministycznego: atraktor
Hennona, model Lorenza. Wymiar fraktalny, wymiar korelacyjny, algorytm Grassberger-Procaccia.
Wyktadnik Lapunowa, entropia Kotmogorowa najwiekszego wyktadnika Lapunowa - algorytm Wolffa.
ksft:t;ia Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odn'g?éi?ésvdé I;;;rggrljic;wych
£ ma wiedze o metodach numerycznych stosowanych do rozwigzywania zagadnien | AR3_WO1
matematyki stosowane;
- {nahppdstawowq wiedze o rodzajach, przeksztatcaniu i przetwarzaniu sygnatow w | AR3_WO1
echnice
£k ma umiejetno$¢ statystycznej selekcji danych oraz opracowywania wynikow badan | AR3_U01
analitycznych i do$wiadczalnych
Eka potrafi stosowaé metody numeryczne do rozwigzywania matematycznych modeli | AR3_UO1
zjawisk i proceséw
1. Jan Awrejcewicz. Matematyczne modelowanie systeméw. Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, (2007).
2. Awrejcewicz Jan Krysko A.Wadim. Drgania ukfadéw ciggtych. WNT, 2000.
Lteratira 3. H.G. Schuster. Chaos deterministyczny — wprowadzenie, Wydawnictwo naukowe PWN, Warszawa 1993.
podstawowa | 4+ G.L. Baker, J.P. Gollub. Wstep do dynamiki uktadow chaotycznych, Wydawnictwo naukowe PWN,
Warszawa 1998.
5. J. Awrejcewicz, R. Mosdorf, Analiza numeryczna wybranych zagadniert dynamiki chaotycznej. WNT
Warszawa, 2003.
Forma zaje¢ (jesli jest
kzlzr;{g::;'a Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia Wlek(ig]r er}li :Zﬂgz)z’i na
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
Ekd Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;,
dr hab. inz. Romuald Mosdorf
Jednostka | Katedra Mechaniki i Informatyki Osoby prowadzace
realizujaca Stosowanej
opra%it?ania 2016-12-30 Program opracowal(a) dr hab. in2. Romuald Mosdorf

programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow |  studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Mechanika nowoczesnych materiatow Kod przedmiotu DAR37DWZ

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F

obieralny Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-28(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Opanowanie szeroko rozbudowanych teoretycznych podstaw mechaniki ciata statego niezbednych w
czytaniu specjalizowanej literatury naukowej, modelowaniu matematycznym i badaniu procesow
termomechanicznych izotropowych i anizotropowych o$rodkéw, ciat i uktadéw technicznych odwrotnie i
nieodwrotnie odksztatcalnych.

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin

Wprowadzenie w mechanike ciata statego. Sprezysto$¢ i plastycznosé (1); wektory i tensory (1); operacje na
tensorach (2); teoria naprezen (2); stan odksztatcenia (2); uogolnione prawo Hooka, potencjat sprezysty,

pm;[gﬁféwe materiaty neo-hookowskie (2); formutowanie zagadnien teorii sprezystosci (2); ptaskie zagadnienie teorii
sprezystosci  (4); réwnania konstytutywne w teorii plastycznosci (2); teorie ptyniecia (4); teorie
odksztatceniowe (deformacyjne) (4); sprezysto-plastyczne skrecanie pretéw pryzmatycznych (2).
ksft:t;ia Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odnizzi?ésvdé I;:;rggrlji(;wych
zna i rozumie podstawy teoretyczne wspotczesnej mechaniki o$rodkow | ARS_WOT  AR3_W04
EK1 ciggtych, ciata statego, zwigzanych z obszarem prowadzonych badan w
automatyce i robotyce
£k zna i rozumie metodologie badan naukowych w dyscyplinie automatyka i| AR3-WO3
robotykaobotyki
potrafi wykorzystywaé¢ wiedze z mechaniki osrodkow ciagtych i ciata statego do | AR3_U01
EK3 formutowania i innowacyjnego rozwigzywania  ztozonych  probleméw
badawczych w kierunku automatyki i robotyki
EK4 potrafi inicjowa¢ debate; uczestniczy¢ w dyskusji naukowej AR3 Uod
£k potrafi krytycznie oceni¢ wlasny wktad w rozwoj automatyki i robotyki oraz | ARS_KO1
znaczenie wiedzy w rozwigzywaniu probleméw poznawczych i praktycznych
1. Brunarski L., Kwiecinski M. (1976). Wstep do teorii sprezysto$ci i plastycznosci, Wyd. PW, W-wa.
2. Fung Y. C. (1969). Podstawy mechaniki ciata statego, PWN, W-wa.
Literatura | 3. Jakowluk A., Breczko T. (1985). Mechanika o$rodkéw ciggtych. W-wa. Politechniki Biatostockiej,
podstawowa Biatystok.
4. Krzy$ W., Zyczkowski M. (1962). Sprezystos¢ i plastycznosé. Wybor zadan i przyktadow. PWN, W-wa.
5. Nowacki W. (1970). Teoria sprezystosci, PWN, W-wa.
1. Skrzypek J. (1986). Plastyczno$¢ i petzanie, PWN, W-wa.
2. Hetnarski R.B. Ignaczak J. (2011). Mathematical theory of elasticity. 2nd ed. CRC Press.
3. Yu Mao-Hong, Ma Guo-Wei, Qiang Hong-Fu, Zhang Yong-Qiang. (2006). Generalized Plasticity. Berlin-
Lieratura | Heidelberg: Springer-Verlag.Sneddon |. N.: Przeksztatcenia Fouriera, IL, Moskwa 1955.
uzupelniajaca | 4 Brunarski L., Gorecki B., Runkiewicz L. (1976). Zbior zadan z teorii sprezystosci i plastycznosci, Wyd.
PW, W-wa.
5. Gabryszewski Z. (2001). Teoria sprezystosci i plastycznosci. Oficyna Wydawnicza Politechniki
Wroctawskiej. Wroctaw.
Nr efektu _— . Forma_llz_a jec (jeélijes,tw_iecej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz Jedn_a), na I_(torq
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin; W
EK5 Wyktad: egzamin, W
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prof. dr hab. inz. Heorhy Sulym

Jednostka | Katedra Mechaniki i Informatyki
o . Osoby prowadzace
realizujaca Stosowanej
Data rof. dr hab. inz. Heorhy Sulym
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a) P y=uy
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow | studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Termomechanika Kod przedmiotu DAR38DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Matematyka stosowana

Zalozenia i cele
przedmiotu

Rozumienie istoty sprzezen termomechanicznych, ich roli w technice oraz umiejetno$¢ opisu prostych
przyktaddw tych sprzezen.

Forma
zaliczenia

Wykfad: egzamin

Zakres i metody badawcze termomechaniki. Interdyscyplinarny charakter termomechaniki wzgledem
mechaniki i termodynamiki.Mechaniczny réwnowaznik ciepta — doswiadczenie Joule’a. Przypomnienie zasad
termodynamiki i podstawowych praw mechaniki. Postulaty istnienia temperatury. energii wewnetrznej i

Tresci entropii. Opis stanu uktadu i opis procesu zmiany stanu. Zjawisko piezokaloryczne jako przyktad sprzezenia
programowe | termosprezystego. Matematyczny opis tego zjawiska zachodzacego podczas adiabatycznego i
nieadiabatycznego proceséw deformacji sprezystej. Uproszczenia przyjmowane przy tym opisie. Sprzezenia
termomechaniczne zachodzace podczas deformacji plastycznej ciat statych. Bilans energii podczas
deformaciji ciata statego.
ksft;elgttaynia Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odmzzi?éivdé ;I:*rg:rljigwyt)h
EK1 potrafi okresli¢ przedmiot i metody badawcze termomechaniki AR3WOT AR3_WO3 - AR3_Wo4
- rozumie istote sprzezen termomechanicznych zaréwno w procesie deformagii [ ARS-WO01 AR3_W03
sprezystej jak i plastycznej
£k potrafi uzy¢ odpowiedniego aparatu matematycznego do opisu tych sprzezen, | AR3_U01 AR3_U06
przy zadanych warunkach poczatkowo-brzegowych
potrafi uzasadni¢ konieczno$¢ wprowadzenia uproszczen w  opisie | AR3_UOT AR3_UO6
EK4 matematycznym eksperymentu dotyczacego sprzezen termomechanicznych i
okres$li¢ dopuszczalng ich granice
1. Kestin J., A Course in Thermodynamics, Hemisphere Publishing Corporation, USA, v.1, 1979.
2. Callen H. B., Thermodynamics, Wiley & Sons, New York, London, 1960.
Lteratura 3. Nowacki W., Termosprezystos¢, PWN, 1986.
podstawowa | 4 Christensen R., Theory of viscoelasticity, Acad. Press., New York, 1971.
5. Oliferuk W.Maj M, Litwinko R., Urbanski L., Thermomechanical coupling in the elastic regime and elasto-
plastic transition during tension of austenitic steel, titanium and aluminium alloy at strain rates, Europ. J. of
Mechanics A/Solids, 35 (2012) 111-119.
Nr efektu o . Forma zajec (jeslijest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktérej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin, W
prof. dr hab. inz. Wiera Oliferuk
Jednostka Katedra Mechaniki i Osoby prowadzace
realizujaca Informatyki Stosowane;
oprach\‘;ania 2016-12-30 program opracowala) prof. dr hab. inz. Wiera Oliferuk
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow |  studia stacjonarne Il stopnia

Nazwa
przedmiotu

Zagadnienia cieplne tarcia Kod przedmiotu DAR39DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-28(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Tribologia, Termomechanika

Zatozenia i cele

Nauczanie analitycznych i numerycznych metod wyznaczania pdl temperatury i naprezen wywotanych

przedmiotu | procesami generacii ciepta i zuzycia termomechanicznego podczas tarcia.
Forma . :
saliczenia Wyktad: egzamin
Podstawy teorii kontaktu termicznego w warunkach tarcia lokalnego: Ciepto tarcia. Wymiana ciepta
pomiedzy ciatami podczas tarcia. Srednia temperatura na kontakcie. Blysk temperaturowy. Stacjonarny
kontakt termiczny: Stata lub zmienna gesto$¢ potencjatu na prostokatnym i eliptycznym obszarze kontaktu;
Temperatura podczas obracania sie. Wptyw wymiany ciepta z powierzchni wolnych na rozktad temperatury.
Quasi-stacjonarna generacja ciepta podczas tarcia: Warunki brzegowe. Temperatura na kontakcie dla
rozktadu cisnienia wedtug Hertz'a. Procesy cieplne podczas szlifowania i sterowanie jako$cig powierzchni.
_ Niestacjonarne wytwarzanie ciepta na skutek tarcia: Osiowosymetryczne zagadnienia przewodnictwa
prog;gfnc(')we c?eplnego dia pc')iprzgstrzeni z dowolny'm.czasowym i przestrzennym_ rozktadem intensyw.noéci s?rumienia
ciepta. Poruszajacy sie ze stalg predkoscig kotowy obszar nagrzewania. Lokalny kontakt ciat sprezystych z
uwzglednieniem zuzycia ich powierzchni. Warunki brzegowe na powierzchniach tarcia. Rownania catkowe
dla wyznaczenia rozktadu ci$nienia. Zuzycie termomechanicze. Zagadnienia cieplne tarcia podczas
hamowania: Ogélne postawienie zagadnienia przewodnictwa cieplnego podczas tarcia. Wyznaczenie pola
temperaturowego, $redniej temperatury powierzchni tarcia i btysku temperaturowego. Wspotczynnik
rozdzielenia strumieni ciepta. Dobér materiatow par tarcia na podstawie rozrachunku temperaturowego
rezimu.
Efekty X . . Qdniesienie do kierunkowych
ksztatcenia Student, kiory zaliczyt przedmiot efektow ksztatcenia
" ma wiedze o analitycznych i numerycznych metodach stosowanych do |ARS_WOT AR3_WO03 AR3_W04
rozwigzywania zagadnien przewodnictwa cieplnego tarcia
. - . AR3_WOT AR3_W04
EK2 ma wiedze na temat zjawisk towarzyszacych tarciu suchemu
£k potrafi stosowa¢ metody analityczne i numeryczne do rozwigzywania | AR3_UO1
matematycznych modeli zagadnien ciepinych tarcia
Eka potrafi dokona¢ analizy procesu, opracowa¢ model matematyczny i okresli¢ | AR3_UO1
wptyw poszczegdinych parametréw na dynamike procesu
£ potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob niezalezny i kreatywny, przejawia inicjatywe w | AR3_K03
kreowaniu nowych idei i poszukiwaniu innowacyjnych rozwigzan
1. Barber J.R., Elasticity, Kluwer Academic Publ., London 1992.
. 2. Sneddon I.N. Use of Integral Transforms, McGraw-Hill Book Co., Inc., New York 1972.
socstamowa | 3 Ozisik N-M. Heat Conduction, John Wiley and Sons, New York 1980,
4. Nowacki W. Thermoelasticity, PWN, Warsaw 1986.
5. Noda N., Hetnarski R., Tanigawa Y., Thermal Stresses, Tailor and Francis 2003.
Nr efektu Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; W
EK4 Wyktad: egzamin; W
EK5 Wyktad: egzamin; W
Jednostka Katedra Mechaniki i Informatyki 0 prof. dr hab. inz. Oleksander Jewtuszenko
L . soby prowadzace
realizujgca Stosowanej
Data prof. dr hab. inz. Oleksander Jewtuszenko
2016-12-30 Program opracowal(a)

opracowania
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programu

Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

ﬁ_zta'cek"i)a Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Ill stopnia
lerunku

pri‘:dzn”!;m Mechanika oddziatywan kontaktowych Kod przedmiotu DAR40DWZ
prfé):rfl?étu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1
Lezbagodzinw |\ 14 () C-0 L0 PO Ps0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Matematyka stosowana

Zatozenia i cele
przedmiotu

Opanowanie zasad modelowania zjawiska oddziatywan kontaktowych ciat sprezystych oraz analitycznych
metod rozwigzywania powstatych zagadnien brzegowych.

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin

Rozwigzanie pierwszego zagadnienia teorii sprezystosci dla potprzestrzeni. Trojwymiarowe zagadnienie

Tresci Hertza. Zagadnienia kontaktowe z uwzglednieniem tarcia. Rozwigzanie zagadnienia kontaktowego dla
programowe | odrodka z pokryciem. Wytwarzanie ciepta w zagadnieniach kontaktu. Uwzglednienie chropowato$ci i
falisto$ci powierzchni w zagadnieniach kontaktowych teorii sprezystosci.
Efekly . Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunk_owych
ksztatcenia efektow ksztatcenia
EK1 zna podstawy teorii sprezysto$ci i plastycznosci AR3_Wot
ma dobrze podbudowang teoretycznie wiedze o charakterze szczegtowym, | ARWOT  AR3 W02
EK2 Zwigzang z obszarem prowadzonych badan, ktérej zrodtem sg w szczegélnosci
publikacje o charakterze naukowym, obejmujaca najnowsze osiggnigcia nauki
w obszarze prowadzonych badan
EK3 potrafi stosowa¢ rachunek rézniczkowy i catkowy do rozwigzywania problemow | AR3_U01
technicznych zwigzanych z reprezentowang dyscypling naukowg
Exd potrafi dostrzega¢ i formutowa¢ zlozone zadania i problemy zwigzane z| AR3_U06
reprezentowang dyscypling naukowg
1. Johnson K.L. (1987): Contact mechanics, Cambridge University Press, Cambridge.
2. Kulczycki R. (2012): Mechanika oddziatywan kontaktowych ciat sprezystych, Wydawnictwo Politechniki
Biatostockiej (w druku).
Literatura | 3. Kulczycki R. (2002): Przestrzenne zagadnienia kontaktowe termosprezystosci, Rozprawy naukowe Nr 95,
podstawowa | \Wydawnictwo Politechniki Biatostockiej.
4. Pauk W. (2005): Wybrane zagadnienia kontaktu ciat odksztatcalnych, Wydawnictwo Politechniki
Swietokrzyskiej, Kielce.
5. Timoshenko S., Goodier J.N. (1951): Theory of elasticity, McGraw-Hill Book Company, New York.
Nr efektu o . Forme_ulz_ajc-;é (jeélijes't w_chej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz Jedng), na Iftorelzj
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin, W
prof. dr hab. inz. Roman Kulchytskyy
Jednostka | Katedra Mechaniki i Informatyki Osoby prowadzace
realizujaca Stosowanej
Opra'g;t;ama 2016-12-30 program opracowala) prof. dr hab. inz. Roman Kulchytskyy
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR41DWZ

Mechanika uszkodzen i pgkania Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr: F Punkty ECTS 2

obieralny

Liczba godzin w
semestrze

W-23(E) C-0 L5 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zalozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie z podstawowymi modelami i prawami kumulacji uszkodzern oraz pekania elementow
konstrukcyjnych.  Wyksztatcenie  umiejetno$ci  prognozowania pekania pod wptywem obcigzen
monotonicznych oraz zmeczeniowych. Przedstawienie wybranych metod wyznaczania podstawowych
charakterystyk statycznych i zmeczeniowych mechaniki pekania.

Wykiad: egzamin

oma Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnoéci na
zajeciach
Pekanie elementow konstrukcyjnych pod wptywem obcigzen monotonicznych. Teoria Griffitha i Irwina.
Wspdiczynniki intensywnosci naprezen i odporno$¢ materialu na pekanie. Wybrane rozwigzania
_ matematycznej teorii szczelin; osobliwosci pola naprezen przed wierzchotkiem szczeliny; rozwigzania
orogramowe | 38Ymptotyczne. Kryteria pekania i ich klasyfikacja. Odksztalcenia plastyczne przed wierzchotkiem szczeliny
— modele stref plastycznych. Zmeczenie materiatu. Kumulacja uszkodzen i pekanie w zakresie
wytrzymatosci nisko- i wysokocyklowej. Zjawiska umocnienia i ostabienia materiatu. Propagacja szczeliny w
prostych i ztozonych przypadkach obcigzen. Podstawowe badania eksperymentalne w mechanice pekania.
Efektyl Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunk_owych
ksztatcenia ' efektow ksztatcenia
" zna i rozumie podstawowe wielkosci, zjawiska i modele opisujace proces |ARS-WOT AR3_W03 AR3_W04
pekania
EK2 definiuje i charakteryzuje klasyczne kryteria kumulacji uszkodzen i pekania ARSWOT - AR3_W02 - AR3_W03
£k stosuje poznane metody do$wiadczalne do wyznaczania podstawowych | ARS_WO1 AR3_UO1
charakterystyk i wielkosci mechaniki pekania oraz identyfikacji uszkodzen
Eka wykorzystuje poznane prawa i modele w prognozowaniu pekania prostego | ARS_UOT AR3_U04 AR3_U0B
elementu konstrukcyjnego
1. Kocanda S.: Zmeczeniowe pekanie metali, WNT, Warszawa 1985.
2. Seweryn A.: Modelowanie zagadnien kumulacji uszkodzen i pekania w ztozonych stanach obcigzen,
. Biatystok 2004.
occtamona 30 §3eweryn A.: Metody numeryczne w mechanice pekania, Biblioteka Mechaniki Stosowanej, Warszawa,
4. Murakami Y.: Stress intensity factors handbook, Pergamon Press 1987.
5. Broberg K. B.: Cracks and fracture, Academic Press, London 1999.
1. Neimitz A.: Mechanika pekania, PWN, Warszawa 1998.
, 2. Skrzypek J., Ganczarski A.: Moddeling of Material Demage and Failure of Structures, Theory and
uzupoiaica | applications, Springer-Vertag, Berlin Heidelberg 1999.
3. Szala J. (red): Metody doswiadczalne w zmeczeniu materiatéw i konstrukcji, Wydaw. Akademii
Techniczno-Rolniczej, Bydgoszcz, 2000.
Nr efektu Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
Ekd Wyktad:  egzamin; Laboratorium: ocena sprawdziandw  wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
Jednostka Katedra Mechaniki i | Osoby prowadzagce prof. dr hab. inz. Andrzej Seweryn
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realizujgca Informatyki Stosowane; drinz. Adam Tomczyk
Data drinz. Adam Tomczyk
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a)
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

\sztalconia Automatyka i Robotyka Poziomiforma studiow | studia stacjonarne Ill stopnia
(kierunku)
Nazwa Metody rozwiazywania ;a:qadnlen teorii Kod przedmiotu DAR42DWZ
przedmiotu sprezystosci
Rodzaj : :
escinioh obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Matematyka stosowana, Zaawansowane metody numeryczne

Zatozenia i cele
przedmiotu

Doktorant powinien pozna¢ teoretyczne podstawy wybranych analitycznych inumerycznych metod
rozwigzywania zagadnien teorii sprezystosci oraz zdoby¢ umiejetnosci stosowania niektérych technik
analitycznych rozwigzywania i analizy zagadnien.

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin

Rozwigzywanie zagadnien dwuwymiarowych metoda potencjatow zespolonych. Rozwigzywanie zagadnien
teorii sprezystosci metodg przeksztatcen catkowych. Konstruowanie rozwigzan metodg funkcji Greena.

rogmene | ROZWiaZanie asymptotyczne. Konstruowanie rozwiazar zagadnien dotyczacych wybranych osrodkow
anizotropowych i niejednorodnych. Bezposrednie metody numeryczne: rozwigzywanie zagadnien teorii
sprezystosci metodg elementéw skoriczonych oraz metodg elementéw brzegowych.
ksft:t;ia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odnizzi?ésvdé I;:;rggrljic;wych
EK1 zna podstawy teorii sprezystosci i plastyczno$ci AR3_IWO1
£k potrafi stosowa¢ rachunek rézniczkowy i catkowy do rozwigzywania probleméw | AR3_U01
technicznych zwigzanych z reprezentowang dyscypling naukowg
£ potrafi stosowa¢ metody numeryczne do rozwigzywania matematycznych modeli | AR3_U01
zjawisk i procesdw
Exd potrafi dostrzega¢ i formutowaé zlozone zadania i problemy zwigzane z |AR3_U06
reprezentowang dyscypling naukowg
1. Nowacki W. (1970): Teoria sprezysto$ci. PWN, Warszawa.Muschelidvili N.1. (1966).
2. Nekotoryje osnovnyje zada¢i matematiceskoj teorii uprugosti, Nauka, Moskva 1966 (po rosyjsku).
Lteratura 3. Seweryn A. (2003): Metody numeryczne w mechanice pekania, Wydawnictwo IPPT PAN, Warszawa.
podstawowa | 4- Jaworski A. (2000): Metoda elementow brzegowych. Zagadnienia potencjalne, Wydawnictwo Politechniki
Warszawskiej, Warszawa.
5. Kulchytsky-Zhyhailo R., Matysiak J.S., Perkowski D.M. (2011): Plane contact problems with frictional
heating for a vertically layered half-space, Int. J. Heat Mass Transf., Vol. 54, 1805-1813.
Lteratura 1: KuIchytsky-ZhyhaiIo R, Bajkowski A _(2012): Analytical and numerical methods of so_Iution of three-
uzupehiajaca c1i|1n;en3|onal problem of elasticity for functionally graded coated half-space, Int. J. Mech. Sci., Vol. 54, 105-
Forma zaje¢ (jesli jest
k':;é:gg;t:a Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia Wlict:gjré}lizjaiﬁgz)z’ina
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin; W
prof. dr hab. inz. Roman Kulchytskyy
Jednostka | Katedra Mechaniki i Informatyki Osoby prowadzace
realizujaca Stosowanej
opra?;;t;ania 2016-12-30 program opracowal) prof. dr hab. inz. Roman Kulchytskyy
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu
ksztafcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow | studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Mechanika ciat anizotropowych Kod przedmiotu DAR43DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-14(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Matematyka stosowana

Zatozenia i cele
przedmiotu

Celem wyktadow z Mechaniki ciat anizotropowych (14 h) jest przedstawienie doktorantom istoty anizotropii i
opisu zachowania sie liniowo sprezystych materiatdw anizotropowych poddanych obcigzeniom
mechanicznym.

Forma zaliczenia

Wykiad: egzamin

. Istota anizotropii. Przyktady materiatéw anizotropowych. Il. Przedmiot badan mechaniki ciata statego
(przypomnienie). Ill. Pojecia podstawowe: 1. budowa materii a kontinuum materialne, 2. uktad odniesienia.
IV. Naprezenie: 1. wektor i tensor naprezenia, 2. kierunki gtowne i gtowne naprezenia, 3. tensor kulisty i

Tresci . L .. . L . "
program(')we dewiator naprezenia. V. Odkszta’rcen.le. 1. przemieszczenie i jego gradient, 2. podstawy .te.oru matych
odksztatcert, 3. tensor odksztatcenia. VI. Réwnania konstytutywne: 1. sprezysto$¢ liniowa, state
sprezystosci, 2. grupy symetrii materiatow izotropowych, ortotropowych i anizotropowych, 3. energetyczne
warunki graniczne dla anizotropowych ciat liniowo-sprezystych.
Efekty Student. kto liczvi przedmiot Qdniesienie do kierunkowych
ksztatcenia udent, klory zallczy! przedmio efektow ksztatcenia
EK1 rozumie istote anizotropii, zna przyktady materiatéw anizotropowych AR3N03
rozumie potrzebe wprowadzenia rachunku tensorowego do opisu zjawisk w ciele | AR3_U01
EK2 statym i potrafi stosowa¢ éw rachunek do opisu naprezenia i odksztatcenia w
danym punkcie ciata statego
potrafi przeprowadzi¢ analize prawa Hooke'a dla liniowo sprezystych materiatow | AR3_U0T  AR3_U06
EK3 anizotropowych odnoszac jego postaC do postaci réwnania dla materiatow
izotropowych
Exd analizujac grupy symetrii, potrafi na ich tle zdefiniowa¢ materialy anizotropowe, | AR3_U0T  AR3_U05
ortotropowe i anizotropowe
_ 1. G. E. Masse, Continuum Mechanics, McGRAW-HILL BOOK COMPANY (1970).
soécmowa | 2-N. S. Ottosen, R. Ristinma, The Mechanics of Constitutive Modelling, ELSEVIER (2005).
3. G. A. Holzapfel, Nonlinear Solids Mechanics, WILEY (2005).
Nr efekt Forma zaje¢ (jesli jest
kSZrtzke:enLiJa Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia wiecej niz jedna), na ktdrej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin, W
prof. dr hab. inz. Wiera Oliferuk
Jednostka | Katedra Mechaniki i Informatyki 0s0b g
realizujgca Stosowanej Soby prowadzace
Dat — .
Opracs \;‘ama 2016-12-30 Program opracawal(a) prof. dr hab. inz. Wiera Oliferuk
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Automatyka i Robotyka Poziomiformastudiow |  studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

Teoria konstrukcji Kod przedmiotu DAR44DWZ

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr: F Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-28(E) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Celem przedmiotu jest prezentacja ,tradycyjnych” technik analizy konstrukcji pretowych (statyka, dynamika,
stateczno$¢) oraz wyrobienie nawykdw: intuicyjnego okreslania odpowiedzi statycznej konstrukciji i szybkiej
weryfikacji wynikow analizy numerycznej konstrukcii.

yoma Wyktad: egzamin
1. Analiza kinematyczna ustrojéw pretowych. 2. Linie wptywowe — definicja, zastosowanie i sporzadzanie dla
statycznie wyznaczalnych belek i ram. 3. Ustroje statycznie wyznaczalne (belki przegubowe, kratownice,
tuki) — zasady konstrukcji, obliczanie sit w pretach, linie wptywowe, racjonalna os$ tuku. 4. Wiasciwosci
Tresci uktadéw statycznie niewyznaczalnych. Klasyczna metoda sit i przemieszczen. Zastosowanie metody sit i
programowe | metody przemieszczen do rozwigzywania uktadéw statycznie niewyznaczalnych: belek, ram, i kratownic.
Wykorzystanie symetrii konstrukcji i obcigzenia. Metody weryfikacji wynikéw. Linie wptywowe konstrukcji
statycznie niewyznaczalnych. Konstrukcja na podtozu sprezystym. 5. Drgania wtasne uktadéw o dyskretnym
rozktadzie mas. 6. Stateczno$¢ ustrojow pretowych.
ksifaelgéynia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odn'g?éi?;/dfs l;:g{rggrl](igwych
ma podstawowa wiedze o wiasciwosciach uktadow statycznie wyznaczalnych | ARS_WOT AR3_W04
EK1 i niewyznaczalnych; zna zasady ksztattowania i metody analizy podstawowych
konstrukcji pretowych
- potrafi w sposob $wiadomy dobra¢ schemat statyczny do analizowanej | AR3_U0T AR3_U0Z AR3_U04
konstrukgji i precyzyjnie uzasadni¢ wybér AR3_U06
potrafi, w sposdb biegly, postugiwac sie tradycyjnymi (recznymi) metodami | AR3_UOT AR3_UO3 AR3_U04
EK3 analizy konstrukcji pretowych; potrafi stosowaé uproszczenia, umie weryfikowaé
otrzymywane wyniki obliczeh
1. Z. Dylag, E. Krzeminska-Niemiec, F. Filip: Mechanika budowli t.1, PWN Warszawa 1989.
. 2. Praca zbiorowa: Mechanika budowli z elementami ujecia komputerowego t.1, t.2, Arkady Warszawa 1984.
soécmona | 3- W Nowacki: Mechanika budowli, t. 1-3, PWN, Warszawa 1976.
4. S. Blaszkowiak, Z. Kaczkowski: Metoda Crossa, PWN, Warszawa 1961.
5. Carpinteri A.: Structural mechanics — a unified approach, Chapman & Hall, London 1997.
Nr efektu o . Eqrma zajet (jeéllijgst wiecejl
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na |'(t0r(I§j zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; W
dr hab. inz. Andrzej Kazberuk
Jednostka Katedra Mechaniki i Osoby prowadzace
realizujaca Informatyki Stosowanej
oprach\t;ania 2016-12-30 Program opracowat(a) or hab. inz. Andrzej Kazberuk
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
s Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Il stopnia
(kierunku)
p,ZN:dzn“;‘;‘,tu Systemowa teoria techniki Kod przedmiotu DAR45DWZ
Rodzaj ; i
orzedmiotu obieralny Semestr; F Punkty ECTS 1
Liczba godzin w
semestrze W-14(E) CO0 LO P-0 Ps0 S-0
Przedmioty
wprowadzajace B
zZatozeniai cele | Ukazanie istoty waznych i skutecznych narzedzi badawczych, jakimi sg teoria systeméw i systemowa teoria
przedmiotu techniki.
Forma . .
saliczenia Wyktad: egzamin
Tresci Elementy teorii systemow. Symulacja komputerowa i modelowanie symulacyjne. Elementy symulacji ciagtej.
programowe | Koncepcja symulacji dyskretnej. Metody symulaciji dyskretnej. Jezyki symulacyjne.
Efekty A A . Odniesienie do kierunkowych
ksztafcenia Student, kiory zaliczyt przedmiot efektow ksztatcenia
EK1 rozumie podstawowe pojecia teorii systemow ARS W01 AR3 W04 ~AR3_UI0G
EK2 rozumie istote podejscia systemowego i systemowej teorii techniki ARSWOT AR3WO4 - AR3 06
EK3 analizuje proste zagadnienia badawcze w ujeciu systemowym ﬁﬁ%vgg AR3_W04 AR3_U02
EK4 intuicyjnie inicjuje podej$cie systemowe do badan naukowych /;F;{%_\(ngg AR3_W04 AR3 02
! 1. Bieniek Z.: Elementy teorii systeméw modelowania i symulacji, INFOPLAN, 2002.
socktanoua | 2- Blanchard B.S., Fabrycky W.J., Systems Engineering and Analysis, Prentice Hall, new Jersey, 1990.
3. Robertson J. i S., Peina analiza systemowa WNT, Warszawa, 1999.
Nr efektu Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktdrej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin, W
EK3 Wyktad: egzamin; W
EK4 Wyktad: egzamin; W
dr hab. inz. Jolanta Pauk
f:j;‘l’]js;g Katedra Automatyki i Robotyki |  Osoby prowadzace
Data dr hab. inz. Jolanta Pauk
opracowania 2016-12-30 Program opracowat(a)
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

k(szta*ceni; Automatyka i Robotyka Poziom iforma studiow |~ studia stacjonarne IIl stopnia
kierunku
pr?:dzmu Metodyka prowadzenia badan Kod przedmiotu DAR46DWZ
Rodzaj . .
przedmiotu obleralny Semestr: F Punkty ECTS 1
Heba iV | W-14(E) CO L0 PO Ps0 S0
Przedmioty
wprowadzajgce -
Za;?zggmtcae Podstawowe wiadomosci o pracach laboratoryjnych i sporzadzaniu sprawozdan z tego typu prac.
Z 10tU

Forma zaliczenia

Wykifad: egzamin

Pojecia podstawowe: cel, charakter i obiekt badan. Analiza czynnikow zapewniajgcych otrzymanie
wiarygodnych wynikdw. Rzetelne przedstawianie wynikéw badan. Podstawowe elementy wspoiczesne;
struktury badan naukowych: teoria, eksperyment fizyczny i modelowanie komputerowe oraz analiza relacji

Tresci migdzy tymi elementami. Tworzenie matematycznego modelu obiektu badan. Model matematyczny
programowe | hadanego obiektu a funkcja aproksymujaca. Rola eksperymentu myslowego procesie badawczym. Rodzaje
wnioskowania: wnioskowanie indukcyjne i dedukcyjne. Probabilistyczna interpretacja zjawisk zachodzacych
w przyrodzie a wnioskowanie indukcyjne. Wykorzystanie funkcji Gaussa do analizy wynikéw pomiaréw.
Rozkfad Studenta.
ksft;?rlégia Student, ktory zaliczyt przedmiot Odmzzi?éivdé ;I:*rg:rljic;wych
EK1 zna warunki, ktore trzeba spetni¢, aby otrzyma¢ wiarygodne wyniki badan AR3_WWO3
zna wspotczesng strukture badan naukowych i wzajemne relacje jej elementéw | ARS_WOT  AR3_W04
EK2 takich, jak: teoria, eksperyment fizyczny i modelowanie komputerowe oraz zna,
ogblne zasady prezentowania wynikdw badan
EK3 potrafi Swiadomie postugiwac si¢ wnioskowaniem indukcyjnym i dedukcyjnym ARUO1
Exd potrafi stosowa¢ elementy rachunku prawdopodobienstwa do szacowania | AR3_U01
przypadkowych btedéw pomiaru
1. A. Grobler, "Metodologia nauk" Wyd. Znak, Krakéw, 2006.
2. R. P. Feynman, "Pan raczy zartowa¢ panie Feynman", paragraf "Nauka spod znaku cargo", Wyd. Znak,
Literatura Krak(')W, 1996, s. 340-450.
podstawowa | 3. A, K. Wréblewski, J. A. Zakrzewski, wstep do fizyki, t. |, 1976, s. 32-47.
4. Z. Polanski, "Planowanie do$wiadczen w technice", PWN, Warszawa, 1984.
5. S. Brandt, Analiza danych, PWN, Warszawa, 1998.
Nr efektu o . Formg.z_ajc-;é (jeélijes't w_chej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz Jedng), na I_(torelzj
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin, W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin, W
EK4 Wyktad: egzamin, W
prof. dr hab. inz. Wiera Oliferuk
Jednostka | Katedra Mechaniki i Informatyki Osoby prowadzace
realizujaca Stosowanej
Opra'gs\t;ama 2016-12-30 program opracowala) prof. dr hab. inz. Wiera Oliferuk
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne Ill stopnia

Nazwa
przedmiotu

DAR47DWZ

Design of research in mechanical engineering Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

Semestr; F

obieralny Punkty ECTS 2

Liczba godzin w
semestrze

W-14 (E) C-14 L0 P-0 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele

The course gives an overview of the history of development of science. Basic principles, approaches,
methods and phases of scientific research are treated, with a special focus on the field of Mechanical
Engineering. Practically important abilities and skills that the students are expected to acquire include critical

przedmiotu g e ) ) R . ) .
reviewing of scientific articles, performing systematic literature reviews, independent planning and
conduction of research projects, and clear representation of the research findings.

Forma Wyktad: egzamin

zaliczenia Cwiczenia: jedno kolokwium
Overview of the history of development of science. Introduction of the basic terms: science, discovery,
research, research question, methodology, scientific approach, method, hypothesis, theory, model,
feedback, assumption, experimentation, quantification, measurement, physical dimension, observation,
statistics, ethics, analysis, synthesis, etc. Scientific approaches: the inductive method, the hypothetico-

_ deductive method, confirmation and falsification of theories. The basic phases of research: planning, data
progﬁgﬁf(;we collection, analysis and synthesis. Formulation of the research question and hypothesis. Experimental
design: strategy, basic principles, elements of statistical analysis, factorial design. Experimentation in
Mechanical Engineering. Scientific writing: basic terms and standards, principles and styles, data
representation. Literature review. Writing a scientific article: title, abstract, keywords, introduction, research
methodology, experiment, results, discussion, conclusions, acknowledgements, references, appendix.
Review of a scientific article.
Efekty . . . Qdniesienie do kierunkowych
ksztafcenia Student, kiory zaliczyt przedmiot efektow ksztatcenia
£ demonstrates knowledge of the basic phases of research and different scientific | AR3-W01 AR3_W03  AR3_U04
approaches and methods in the field of mechanical engineering AR3_U05
EK2 demonstrates the ability to do a critical review of a scientific article ﬁgg—m; ARSW0Z ARSoA
£k demonstrates the ability to holistically and systematically search, evaluate and | AR3-WO1 AR3_W02 AR3_UO1
integrate knowledge relevant to the research subject AR3_K01
demonstrates the ability to independently plan and carry out a research project, | ARS_W01 AR3_W04 AR3_U02
EK4 including formulation of the research question and development of the research | yes 05 ars Uo7 AR3 K03
methodology
£ demonstrates the ability to concisely and clearly formulate and represent | AR3_WO1 AR3_UO3
research findings, including formulation of conclusions and writing abstracts

Literatura 1. 0. Andersson, Experiment! : Planning, implementing and interpreting, Wiley, 2012.

podstawowa | 2 R, Goldbort, Writing for science, Yale University Press, 2006.

! 1. G. N. Derry, What science is and how it works, Princeton University Press, 1999.

uzu'é‘zr}ffigjr:ca 2. M. J. Katz, From research to manuscript: A guide to scientific writing, Springer, 2006.

3. D. C. Montgomery, Design and analysis of experiments, 8th ed., Wiley, 2013.
Nr efekt Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
kszrtzlienl:a Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej zachodzi
weryfikacja
EK1 Wyktad: egzamin; W
EK2 Wyktad: egzamin; W
EK3 Wyktad: egzamin; W
EK4 Wyktad: egzamin; W
EK5 Wyktad: egzamin; W
Jednostka Katedra Mechaniki i Informatyki Osob q drinz. Oleksii Nosko
realizujgca Stosowanej Soby prowadzace
Data drinz. Oleksii Nosko
. 2016-12-30 Program opracowat(a)
opracowania
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programu

Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

ksztalcenia Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow |~ studia stacjonarne Ill stopnia
(kierunku)
Nazwa Pozysk!wan'le i rqzllc’zanle funduszy na Kod przedimioty DAR4SDWZ

przedmiotu realizacje projektow naukowych
Rodzaj . .

przedmiotu obleralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Lezba godznw |\ 14(z) C-0 L0 P-0 Ps0 S0

Przedmioty

wprowadzajace -

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie stuchaczy z elementami wiedzy praktycznej niezbednymi do opracowania projektu,
uczestniczenia w zespole projektowym lub prowadzenia indywidualnych projektéw badawczych.

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium

1. Podstawy zarzadzania projektami: wprowadzenie do zarzadzania projektami, definicja projektu, fazy
zarzadzania projektem. 2. Przygotowanie projektu badawczego:inicjowanie projektu, planowanie budzetu,
harmonogram projektu, narzedzia i metody wspierajace budzetowanie oraz harmonogramowanie. 3. Zrédta
finansowania projektdw badawczych: strukturalne fundusze unijne wspierajace projekty naukowe, $rodki

Tresci krajowe, Srodki zagraniczne, Horyzont 2020, kapitat prywatny w finansowaniu projektéw badawczych. 4.
programowe | Zarzadzanie finansami w projekcie: planowanie finansowe, kontrola wydatkowania $rodkéw w projekcie,
ptynno$¢ w projekcie, sprawozdawczos¢ finansowa. 5. Wybrane zakresy zarzadzania w projektach
naukowych: zarzadzanie zespotem projektu, zarzadzanie ryzykiem, zarzadzanie komunikacjg w projekcie. 6.
Zamdbwienia oraz sposoby zawierania umow: podstawowe pojecia z zakresu prawa cywilnego, podstawy
prawa zamowien publicznych, tryby udzielania zaméwien, najwazniejsze zasady konstruowania uméw.
Efekty_ Student, ktory zaliczyt przedmiot Odriesienie do kierunk_owych
ksztatcenia ' efektow ksztatcenia
EK1 wymienia i opisuje fazy zarzadzani projektami naukowymi ARSINO3— AR3INOS
£k zna elementy przygotowywania, i pozyskiwania finansowania na projekty | ARS_W05
badawcze
£k potrafi wykorzysta¢ posiadang wiedze, a w oparciu o dostrzezone ziozone | AR3_U06
zadania i problemy potrafi stworzy¢ zatozenia projektu badawczego
. 1. A.H. Jasinski, Zarzadzanie wynikami badarn naukowych — poradnik dla innowatoréw, Warszawa 2011.
pgg:{:\:ma 2. M. Domiter, Zarzadzanie projektami unijnymi: teoria i praktyka, Difin, Warszawa 2013
3.J. Kisielnicki, Zarzadzanie projektami badawczo-rozwojowymi, Wolters Kluwer business, 2013.
1. Ustawa zasadnicza z dnia 30 kwietnia 2010r. o zasadach finansowania nauki (Dz.U. nr 96 poz. 615 poz.
_ zm.).
srupoiaica |2 U)stawa z dnia 30 kwietnia 2010r. o Narodowym Centrum Badan i Rozwoju (Dz.U. nr 96 poz. 616 z p6z.
zm.).
3. Ustawa z 30 kwietnia 2010r. o Narodowym Centrum Nauki (Dz.U. nr 96 poz. 617).
Nr efektu Forma zaje¢ (jesli jest wiecej
ksztalcenia Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia niz jedna), na ktorej
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK3 Wyktad: jedno kolokwium; W
mgr Izabela Senderacka
Jednosta | Katedra Mechaniki i Informatyki |
L ) soby prowadzace
realizujaca Stosowanej
Dat
opracgv?ania 2016-12-30 Program opracowal(a) mgr Izabela Senderacka
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

k(i_ztalcekni? Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow | studia stacjonarne Ill stopnia
lerunku
Zarzadzanie prawami wlasno$ci intelektualnej
pr;“:;n?;m oraz komercjalizacja wynikow prac Kod przedmiotu DAR49DWZ
intelektualnych
prfé):rfl?étu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1
Lezbagodzinw |\ 14(7) C-0 L0 P-0 Ps-0 S0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Przedstawienie zasad zarzadzania prawami wiasnosci intelektualnej oraz korzystania z wynikéw prac
intelektualnych, zasad ich komercjalizaciji, takze ochrony intereséw tworcéw tych wynikow.

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium

Przedmiot i zadania ochrony witasnosci intelektualnej. Komercjalizacja wynikéw badan naukowych i prac

Tresci rozwojowych przez spotke celowa. Komercjalizacja wtasnosci intelektualnej poprzez utworzenie spotki
programowe | kapitatowej spin-off. Komercjalizacja wynikéw wtasnosci intelektualnej poprzez udzielenie licencji, wniesienie
wiasnosci intelektualnej do spdtki. Wycena oraz sprzedaz technologii oraz wynikéw badan.
Efekly . Student, ktory zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunk_owych
ksztatcenia efektow ksztatcenia
EK1 ma wiedze dotyczaca prawnych i etycznych aspektéw dziatalno$ci naukowe; ARS W03 AR3_WWOS
ma podstawowa wiedze w zakresie przygotowania, pozyskiwania i prowadzenia | AR3_W05
EK2 projektow badawczych przy zachowaniu uwarunkowan ekonomicznych i
prawnych
ma podstawowg wiedze dotyczacq transferu technologii oraz komercjalizacji | AR3-W05
EK3 wynikéw badan, w tym zwtaszcza zagadnien zwigzanych z ochrong wtasno$ci
intelektualnej i prawa patentowego
Exd potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob niezalezny i kreatywny, przejawia inicjatywe w | ARS_K03
kreowaniu nowych idei i poszukiwaniu innowacyjnych rozwigzan
teratura 1. red. A. Adamczak, M du Vall, Ochrona wiasno$ci intelektualnej, Warszawa 2010.
podstawowa | 2- D-M. Trzmielak, William B. Zehner I, Metodyka i organizacja doradztwa w zakresie transferu i
komercjalizacji technologii, PARP, Warszawa 2011.
Nr efektu o . Forme_ulz_ajc-;é (jeélijes't w_chej
ksztalcenia Metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia niz Jedng), na I_(torelzj
zachodzi weryfikacja
EK1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK3 Wyktad: jedno kolokwium; W
EK4 Wyktad: jedno kolokwium; W
prof. dr hab. inz. Andrzej Seweryn
Jednostka | Katedra Mechaniki i Informatyki 0s0b g
realizujgca Stosowanej Soby prowadzace
opra?;;t;ania 2016-12-30 Program opracowal(e) prof. dr hab. inz. Andrzej Seweryn
programu
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Wydziat Mechaniczny

Nazwa programu

ksztatcenia Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow |  studia stacjonarne lll stopnia
(kierunku)
Nazwa Zasady plsan!a Prac naukoyvych oraz Kod przedimioty DARS0DWZ
przedmioty przygotowanie i prezentacja referatu
Rodzaj . _
przedmiotu obieralny Semestr: F Punkty ECTS 1

Liczba godzin w
semestrze

W-14(2) CO LO P-0 Ps0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Zatozenia i cele
przedmiotu

Zapoznanie z metodykg i organizacjq pracy naukowej. Poznanie zasad tworzenia publikacji naukowo-
badawczych oraz prezentacji méwionych.

Forma zaliczenia

Wykiad: jedno kolokwium

Pojecie nauki i klasyfikacja nauk. Zradta informacji naukowo-technicznej i studia literaturowe. Podstawowe

Tresci zasady metody naukowej. Badania problemowe. Zasady tworzenia prac naukowych i raportéw badawczych.
programowe | Prezentacje moéwione zwigzane z dziatalno$cig badawcza. Charakterystyka uwarunkowan prawnych w
nauce — aspekty prawne i etyczne nauk. Zasady finansowania nauki.
K Efekty' Student, ktéry zaliczyt przedmiot Odniesienie do kierunkpwych
sztatcenia efektow ksztatcenia
ma wiedze dotyczacq metodyki prowadzenia badan naukowych, a takze ma AR33—W° AR35—W°
EK1 wiedze dotyczacg prawnych ietycznych aspektéw dziatalnoSci naukowej, w tym
dotyczacg metod przygotowywania publikacji i prezentowania wynikow badan
potrafi efektywnie pozyskiwa¢ informacje zwigzane z dziatalnoscig naukowg z | AR3-U05
EK2 réznych zrédet, takze w jezykach obcych oraz dokonywaé witasciwej selekciji i
interpretacii tych informacii
potrafi, wykorzystujac posiadang wiedze, dokonywac krytycznej oceny rezultatow | ARS_U04  AR3_KO1
EK3 badan i innych prac o charakterze twérczym - wiasnych i innych twércow - i ich
wkiadu w rozwéj reprezentowanej dyscypliny; w szczegdlnosci, potrafi oceni¢
przydatnos¢ i mozliwo$¢ wykorzystania wynikdw prac teoretycznych w praktyce
rozumie i odczuwa potrzebe ciagtego doksztatcania sig, podnoszenia kompetencji | AR3_K01
EK4 zawodowych i osobistych, analizowania najnowszych osiggnie¢ zwigzanych z
reprezentowang dyscypling naukowg
1. Wilson E. B.: Wstep do badan naukowych, PWN, Warszawa, 1968.
_ 2. Pytkowski W.: Organizacja badan i ocena prac naukowych. PWN, Warszawa, 1981.
roécimowa | 3- Stuart C.: Sztuka przemawiania i prezentacii. Ksiazka i Wiedza, Warszawa, 2002.
4. Lindsay D.: Dobre rady dla piszacych teksty naukowe. Oficyna Wyd. Pol. Wroc., Wroctaw, 1995.
5. Negrino T.: PowerPoint. Tworzenie prezentaciji. Projekty. Helion, Gliwice 2005/2008.
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