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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC DYDAKTYCZNYCH,

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

Nabycie umiejetnosci klasyfikacji robotow przemystowych oraz
wykonywania wstgpnych obliczen projektowych robotow
\przemystowych z zastosowaniem komputerowego wspomagania
projektowania maszyn.

Tresci programowe:

TreSci zaje¢ sa powigzane z badaniami

naukowymi.

prowadzonymi

Wykiad:

Klasyfikacja robotow przemystowych. Mechaniczne, hydrauliczne,
pneumatyczne i elektryczne zespoly napedowe. Przekladnie
robotow przemystowych o przeloZeniu stalym i zmiennym.
Chwytaki i manipulatory robotow. Sterowanie pozycyjno—sitowe.
Metody rozpoznawania otoczenia. Jezyki programowania
robotow. Zagadnienia projektowania robotow przemystowych.
Przykltady rozwigzan konstrukcyjnych robotow przemystowych.
Komputerowe wspomaganie projektowania robotow
przemystowych.

Laboratorium:

Dobor i obliczanie elementow ukladu napedowego robota
\przemystowego. Komputerowe wspomaganie projektowania
robotow przemystowych.

Metody dydaktyczne (ksztatcenia):

—metody podajgce (wyklad informacyjny, prelekcja, odczyt),

— metody  problemowe  (wykiad  problemowy,  wyklad
konwersatoryjny),

— metody aktywizujgce (metoda przypadkow, metoda sytuacyjna,
dyskusja dydaktyczna),

— metody programowane (z wykorzystaniem komputera),

metody praktyczne (pokaz, ¢wiczenia rachunkowe, metoda

rojektow).

Rygor zaliczenia, kryteria oceny osiagnigtych
efektow uczenia si¢, sposob obliczania oceny
koncowe;j:

Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest osiggnigcie wszystkich
wymaganych efektow ksztafcenia okreslonych dla danego
\przedmiotu. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich form zajec
wchodzgcych w sklad danego przedmiotu jest rownoznaczne z
jego zaliczeniem i zdobyciem przez studenta liczby punktow ECTS
\przyporzgdkowanej temu przedmiotowi. Sposob obliczenia oceny
koncowej z przedmiotu okreslony zostal uchwalq rady wydziatu.
Wykiad: srednia arytmetyczna ocen uzyskanych przez studenta za
kolokwia.

Laboratorium: ocena koncowa z wykonanego projektu.

Elementy dodatkowe: aktywnosé na zajeciach, samodzielnosé
pracy.
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Naktad pracy studenta potrzebny do osiagniecia zaktadanych efektéw uczenia si¢ — bilans punktow ECTS

Obcigzenie studenta [h]

Zajecia bez
Udziat w zajeciach, aktywno$é klnne ﬁOdZ' nauczyciela- Zajecia
ontaktowe praca wlasna dydaktyczne
(IGK) studenta
(ZDNN
Udziat w wyktadach X X 8 [h]
Udziat w ¢wiczeniach projektowych X X 12 [h]
Udziat w konsultacjach 2 [h] X X
Przygotowanie do wyktadow/¢wiczen X 24 [h] %
Przygotowanie do zaliczenia 4 [h]
Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 2[h]/0,1ECTS |28[h]/1,1 ECTS | 20[h]/ 0,8 ECTS

Punkty ECTS za przedmiot

50 [h] /2 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi




