ZAKLADANE EFEKTY UCZENIA SIE

Wydziak: Mechaniczny
Kierunek studiow: = MECHATRONIKA
Poziom studiéw: studia | stopnia
Profil: ogolnoakademicki

Umiejscowienie kierunku

Dziedzina nauki: nauki inzynieryjno - techniczne

Dyscyplina: inzynieria mechaniczna (dyscyplina wiodaca), automatyka, elektronika i elektrotechnika

Objasnienie oznaczen:

P6U- charakterystyki uniwersalne odpowiadajace ksztatceniu na studiach pierwszego stopnia — 6 poziom PRK

P6S-— charakterystyki drugiego stopnia odpowiadajace ksztatceniu na studiach pierwszego stopnia — 6 poziom PRK

W —kategoria ,,wiedza”
U — kategoria ,,umiejetnosci”

K - kategoria ,.,kompetencje spoteczne”

KMTR_W...- efekty kierunkowe dot. kategorii ,,wiedza”
KMTR_U...- efekty kierunkowe dot. kategorii ,,umiejetnosci”
KMTR_K...- efekty kierunkowe dot. kategorii ,,kompetencje spoteczne”

..._inz. — efekty uczenia si¢ umozliwiajace uzyskanie kompetencji inzynierskich



Odniesienie do charakterystyk PRK

Opis efektow uczenia si¢ dla kierunku studiow: Charakterystyki drugiego stopnia typowe dla

Mechatronika kwalifikacji uzyskiwanych w ramach
szkolnictwa wyzszego (S)

Symbol
kierunkowych Uniwersalne )
efektow charakterystyki ChI:/rv a'ﬁ‘fLySt_Yk' dla
ia si pierwszego stopnia | charakterystyki dla aliikacy na
uczenia si¢ ysty - :
Po ukonczeniu kierunku studiéw absolwent: L kwalifikacji na pozioma .Ch.6 ! 7 PRI,
poziomie 6 PRK umozliwiajacych
uzyskanie kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)

ma wiedze w zakresie matematyki, obejmujacg algebre, analizg, statystyke, w tym metody

KMTR_W01 matematyczne i metody numeryczne, niezbedne do opisu zagadnien mechanicznych i P6U_W P6S_WG
elektrycznych
ma wiedze w zakresie fizyki, obejmujaca mechanike, termodynamike, optyke, elektrycznos¢

KMTR_ W02 1 magnetyzm, ﬁzykq_jqdrowa( oraz fizyke cigla statego, w tym Wie‘dze; niezbe¢dng do z_rozumienia P6U_W P6S_ WG
podstawowych zjawisk fizycznych wystepujacych w elementach i uktadach elektronicznych oraz
w ich otoczeniu
ma podstawowg wiedzg z zakresu metrologii i systemow pomiarowych, niepewnosci pomiarow

KMTR_W03 oraz opracowania W}fnik()w; zna i rozumie metody pomiaru podstawowych wielkosci . P6U_ W P6S_WG P6S WG inz.
elektrycznych i mechanicznych, w tym geometrycznych oraz zna zasady doboru aparatury i
systemow pomiarowych do pomiardéw wielkosci elektrycznych i mechanicznych

KMTR_ W04 ma podsta_wc?wq \fvi_ed_zq w zakresie inZ}_fnier%i prodlfkf:ji, ze szczeg(?lnyln uwzglednieniem podstaw P6U_W P6S_ WK P6SfWG4n?.
zarzadzania jako$cig i form prowadzenia dziatalnosci gospodarczej P6S WK inz.

ma podstawowa wiedz¢ niezbedng do zrozumienia prawnych uwarunkowan dziatalnoci
KMTR_W05 inzynierskiej; zna i rozumie podstawowe pojecia z zakresu wiasno$ci przemystowej i prawa P6S_WK
autorskiego; zna zasady sporzadzania opisoOw patentowych i korzystania z baz patentowych

ma wiedze dotyczaca zasad zapisu konstrukcji (rzuty, widoki, przekroje, uktady), wymiarowania
KMTR_W06 oraz zagadnief normalizacji w zapisie konstrukcji, metody zapisu wykreslnego tworéw P6S_WG P6S_WG _inz.
geometrycznych oraz w zakresie schematdw elektrycznych

ma wiedz¢ z zakresu podstaw chemii, a w szczegdlnosci w tematyce krystalografii oraz
whasciwosci fizykochemicznych materiatéw nieorganicznych i organicznych, z uwzglednieniem
zalezno$ci miedzy ich wlasciwosciami i budowa, z punktu widzenia szeroko rozumianej inzynierii
KMTR_WO07 materialowej; ma uporzadkowang wiedze 0 materiatach technicznych stosowanych w P6U_W P6S_WG
mechatronice (mechanice, elektrotechnice i elektronice), ich strukturze, wiasciwosciach i
zastosowaniach; ma wiedzg z zakresu wytrzymatosci materialow, niezbedna do wymiarowania
wytrzymato$ciowego w prostych i ztozonych stanach obciazen i uktadow

KMTR_W08 statyki i geometrii mas, kinematyki punktu materialnego, reakcji uktadéw statycznie P6U_W P6S_WG
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KMTR_W09

ma wiedze dotyczacg budowy, analizy kinematycznej i dynamicznej oraz projektowania uktadow|
kinematycznych maszyn, urzadzen i robotow, rozumie proces projektowania konstrukcyjnego; ma
uporzadkowang wiedz¢ w zakresie budowy, eksploatacji elementéw, zespotéw i ukladow
mechanicznych stosowanych w systemach mechatronicznych oraz w zakresie tworzenia modeli i
metod obliczeniowych takich uktadow

P6S_WG

P6S_WG_inz.

KMTR_W10

ma uporzadkowang i podbudowana teoretycznie wiedze w zakresie zasad dziatania elektrycznych
uktadéw napedowych oraz uktadéw sterowania maszyn i urzadzen mechatronicznych; mal
podstawowa wiedze z zakresu hydraulicznych i pneumatycznych elementéw i uktadow|
nap¢dowych

P6S_WG

P6S WG inz.

KMTR_W11

ma wiedze o budowie i dziataniu obrabiarek, ksztattowaniu przedmiotow i powierzchni,
narzedziach obrébkowych oraz gtéwnych parametrach procesow technologicznych, metodach
Iaczenia (spawanie, lutowanie, zgrzewanie) oraz przerobce plastycznej i odlewaniu

P6S_WG

P6S WG inz.

KMTR_W12

zna pierwsza i drugg zasad¢ termodynamiki dla analizy procesow cieplno-mechanicznych,
ma podstawowg wiedzg 0 procesach przekazywania ciepta oraz obiegow silnikéw i sprezarek; ma
podstawowa wiedze z zakresu mechaniki przeptywu cieczy i gazow

P6U_W

P6S_WG

KMTR_W13

ma podstawowa wiedzg o polu elektromagnetycznym, obwodach elektrycznych jedno- i
trojfazowych, wytwarzaniu i przetwarzaniu energii elektrycznej

P6U_W

P6S_WG

KMTR_W14

ma uporzadkowana i podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie zasad dziatania
potprzewodnikowych elementow elektronicznych

P6U_W

P6S_WG

KMTR_W15

ma uporzadkowang, podstawowag wiedze¢ 0 dzialaniu, budowie, wlasciwosciach i parametrach
sensorow i systemoéw sensorowych (w tym inteligentnych i mikrosensoréw) dla réznych
zastosowan np.: motoryzacja, medycyna, wytwarzanie, AGD, rozrywka, etc.; ma uporzgdkowang i
podbudowang teoretycznie wiedzg¢ w zakresie dziatania, budowy oraz podstawowych parametrow
mikromechanicznych aktuatoréw i wybranych mechaniczno-elektrycznych mikrosystemow

P6S_WG

KMTR_W16

ma uporzadkowang elementarng wiedz¢ w zakresie struktury uktadu mikroprocesorowego,
sterowania uktadami we/wy, algorytmoéw sterowania, przetwarzania A/C oraz C/A oraz techniki
programowania mikroprocesorow w jezyku maszynowym i C

P6S_WG

P6S WG _inz.

KMTR_W17

ma wiedze z zakresu automatyki przemystowej, a W szczegdlnosci: analizy uktadéw w dziedzinie
czasu i czestotliwosci, opisu uktadow cigglych i dyskretnych, transmitancji operatorowej,
stabilno$ci uktadow oraz sterowania i regulacji; ma podstawowa, uporzadkowang i praktyczna
wiedze w zakresie stosowanych algorytméw sterowania, w tym neuronowych i rozmytych, w|
typowych zagadnieniach inzynierskich, ze szczegdlnym uwzglednieniem parametrycznych i
nieparametrycznych metod przetwarzania danych; ma podstawowa wiedz¢ dotyczaca budowy i
dziatania robotow przemystowych

P6S_WG

P6S_WG_inz.

KMTR_W18

ma podstawowa wiedzg w zakresie technik i materiatéw stosowanych w montazu elektronicznym

P6S_WG

KMTR_W19

TITT pOUSTaWOWd, UPOIZgUROWalTg I pOUDUTOWAIT] [COTCIYCZITE WICUZE W ZaRITSIC MMTOTTITatyKT 1
inzynierii oprogramowania oraz architektury komputerowej, w szczegdlnosci w warstwie

sprzgtowej; ponadto ma wiedz¢ z zakresu implementowania i testowania programow
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P6U_W

P6S_WG

KMTR_W20

ma podstawow3, uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie sieci i magistral
komputerowych oraz przemystowych

P6S_WG

P6S_WG_inz.




ma podstawowa, uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie metod
cyfrowego przetwarzania sygnatéw i obrazow; charakteryzuje podstawowe narzedzia

KMTR_W21 matematyczne, niezb¢dne przy projektowaniu systeméw cyfrowego przetwarzania sygnatow, po P6S_WG
ktorych nastgpuje prezentacja algorytméw do postaci umozliwiajacej ich efektywna
implementacj¢
ma podstawowa, uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie technik, metod
KMTR W22 i narze;?m n'ur.neryf:znych. do wspomagania pracy inzyniera na etap‘le’pmj ektowania; w PEU W PES WG P6S WG ing.
- szczegoblnosci posiada wiedz¢ z zakresu planowania i analizy wynikéw eksperymentu oraz - - - -
modelowania i symulacji numerycznych w zakresie interdyscyplinarnym
TITT WICUZG W ZaKITSIC TUIKCJOITAIT 20 OPIST URTaUOW HICCIATONICZITY CIT OTaZ IICtod HITC2rac)T
KMTR_W23 poduktadéw mechanicznych, hydraulicznych, elektrycznych i informatycznych w ztozone systemy P6S_WG P6S_WG _inz.
lood M M L M 1 4 M M lo i <l ) M 1o
KMTR W24 ma sz?zego%owa, w1e.:dz¢ dotyczaca wybranych zagadnien z zakresu projektowania i modelowania P6S WG P6S WG inz.
- uktadéw mechatronicznych - -~
KMTR W25 zna podstawowe metody wnioskowania (indukcja, dedukcja, abdukcja); ma podstawowa wiedze P6U W P6S_WG
- niezb¢dng do rozumienia spotecznych i filozoficznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej - P6S_WK
KMTR_W26 zna metody statystycznej obrobki danych inzynierskich P6U_W P6S_WG
ma wiedze na temat zagrozen wynikajacych z dziatalnoséci przemystowe;j i z eksploatacji maszyn, P6ES WK
KMTR_W27 zna konwencje mi¢dzynarodowe i polskie akty prawne w dziedzinie ochrony $rodowiska oraz P6U_W PG S_W G
ekologiczne aspekty konstruowania, uzytkowania i modernizacji maszyn -
ma podstawowg teoretyczna wiedze W zakresie zarzadzania; ma elementarng wiedzg z zakresu
KMTR W28 orgamzaq_l i Zarzqd.zanla pr.zedswblorst\yem oraz . podstavx./owyr;h r.nodel.l, metod i fupkcp P6U_ W P6S_ WK P6S WK inz.
- zarzadzania; zna takze funkcje zarzadzania, strategie organizacyjne i poziomy planowania w - =
przedsigbiorstwie; rozumie trendy rozwojowe zarzadzania w kontekscie rozwoju gospodarczego
ma uporzadkowang wiedz¢ w zakresie zasady dziatania biernych i czynnych elementow
KMTR_W29 elektronicznych; zna ich parametry i charakterystyki; zna zasady wlasciwego stosowania P6S_WG P6S_WG _inz.
elementéw
ma uporzadkowang wiedz¢ teoretyczng w zakresie fotoniki, w tym wiedze¢ niezb¢dnag do
KMTR W30 Zrozumienia ﬁzycznyc},l podstavY dz1a%ar1.1a elementoéw opty’cznefgf) toru telekom.l.lmkacy]nego oraz P6S WG P6S WG inz.
- zna obszary zastosowan systemow fotonicznych, w szczegdlnosci w motoryzacji, energetyce i - - =
mikrosystemach
KMTR W3l ma uporzadkowang i podbudc')wanq teoretyczme’ wiedzg w ?akresw budowy i dziatania P6S WG P6S WG inz.
- podstawowych analogowych i cyfrowych uktadéw elektronicznych - - -
KMTR_W32 posiada wiedz¢ dotyczaca paradygmatu programowania obiektowego i zapisu w jezyku UML P6S_WG
KMTR_W33 posiada podstawowa wiedze w zakresie dziatania i programowania uktadoéw sterowania PLC P6S_WG
KMTR_W34 ma opanowane zasady oceny efektywnosci stosowania elastycznej automatyzacji wytwarzania P6S_WG




KMTR_W35

zna struktury procesu wytworczego i jego elementow, charakterystyki technik wytwarzania, dobor
materiatow i postaci potwyrobow; zna dokumentacje technologiczng i procesy technologiczne
przedmiotdw roznych klas

P6S_WG

P6S_WG _inz.

KMTR_W36

posiada wiedze w zakresie przegladu i systematyki uktadow napgdowych - w tym hybrydowych,
zrodta energii, zasady sterowania, odbiorniki energii

P6S_WG

KMTR_W37

posiada podstawowa wiedze W zakresie dziatania i programowania uktadéw sterowania ruchem
obrabiarek CNC

P6S_WG

UMIEJETNOSCI (U)

KMTR_UO1

potrafi zastosowa¢ aparat matematyczny do opisu zagadnien mechanicznych i elektronicznych,
sterowania i przetwarzania sygnatow; potrafi zastosowaé metody numeryczne do rozwigzywania
elementarnych problemow inzynierskich

P6U_U

P6S_UW

P6S_UW inz.

KMTR_U02

potrafi zidentyfikowac i opisa¢ zjawiska fizyczne zwigzane z zagadnieniami mechanicznymi,
elektrycznymi i elektronicznymi

P6U_U

P6S_UW

P6S_UW inz.

KMTR_U03

potrafi zaplanowa¢ eksperyment pomiarowy, postuzy¢ si¢ wiasciwie dobranymi przyrzadami
1 systemami pomiarowymi umozliwiajgcymi pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych
i mechanicznych, w tym geometrycznych oraz charakteryzujacych elementy mechatroniczne;
potrafi oszacowaé niepewno$¢ pomiaréw i opracowac wyniki pomiarow

P6U_U

P6S_UW

P6S_UW inz.

KMTR_U04

potrafi zastosowa¢ odpowiednie metody i narzedzia w celu poprawy jakosci; ponadto potrafi
oceni¢ rozne formy prowadzenia dziatalno$ci gospodarczej pod katem aktualnych potrzeb i
wymagan rynkowych; ma $wiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wiasng oraz gotowo$¢ do
podporzadkowania si¢ zasadom pracy w zespole i cigglego podnoszenia kwalifikacji zawodowych,
stosuje zasady bezpieczenstwa 1ihigieny pracy oraz zna zasady pracy w srodowisku
laboratoryjnym i przemystowym

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO
P6S_UU

KMTR_U05

potrafi przedstawia¢ przestrzenne elementy geometryczne z wykorzystaniem tradycyjnej techniki
rysunkowej (szkic techniczny) i techniki komputerowej (2D i 3D) oraz potrafi sporzadzac i czyta¢
dokumentacje techniczng rysunkows; potrafi czyta¢ i interpretowac¢ rysunki i schematy stosowane
w dokumentacji technicznej (maszynowej i elektrotechnicznej)

P6U_U

P6S_UW
P6S_UK

KMTR_U06

zaleznie od wybranego poziomu studiowanego jezyka: ma wiedze, umiejetnosci i kompetencje
zgodne z wymaganiami okre§lonymi dla poziomu B2 ESOKJ; pozyskuje, rozumie i interpretuje
teksty specjalistyczne; stosuje w mowie i piSmie $rodki jezykowe typowe dla jezyka
akademickiego oraz srodowiska pracy inzyniera lub ma wiedzg, umiejetnosci i kompetencje
zgodne z wymaganiami okreslonymi dla poziomu C1 ESOKJ; $ledzi ze zrozumieniem i formutuje
wypowiedzi na tematy zwiazane ze studiowang dyscypling oraz praca zawodowa, stosujac srodki
adekwatne do sytuacji; czyta, interpretuje, ocenia i tworzy teksty o tematyce specjalistycznej;
wykorzystuje sprawnosci jezykowe w Kkontaktach interpersonalnych i w komunikacji w|
mig¢dzynarodowym $rodowisku akademickim i zawodowym

P6U_U

P6S_UK

KMTR_U07

potrafi dobra¢ odpowiednie materialy do zastosowan, przeprowadzi¢ podstawowe badania
materiatowe, oceni¢ podstawowe wlasciwo$ci materialow (makro i mikroskopowo); umie
wykona¢ badania podstawowych wlasciwo$ci wytrzymatosciowych oraz wykonaé pomiary

przemieszczen i odksztatcen

P6U_U

P6S_UW

P6S_UW _inz.




KMTR_U08

potrafi dokonac¢ redukcji uktadu sit, obliczy¢ reakcje w uktadach statycznie wyznaczalnych,
wyznaczy¢ charakterystyki momentow gnacych, sit tnacych, normalnych dla belek i ram,
wyznacza¢ srodki mas oraz momenty bezwladnosci; potrafi wyznaczac predkosci i przyspieszenia
w kinematyce pkt. materialnego

P6U_U

P6S_UW

P6S_UW _inz.

KMTR_U09

potrafi analizowa¢ dziatanie podstawowych mechanizméw metodami analitycznymi i za pomoca
oprogramowania; potrafi wykorzystywa¢ modele obliczeniowe do doboru cech konstrukcyjnych
elementow i zespotdow mechanicznych oraz potrafi przedstawia¢ graficznie konstruowane uktady

P6U_U

P6S_UW

P6S UW inz.

KMTR_U10

potrafi okresli¢ i zmierzy¢ elektryczne i elektromechaniczne parametry uktadu napgdowego oraz
zdefiniowaé sposob regulacji zadanych parametréw uktadu napedowego; potrafi analizowac i
dobiera¢ komponenty uktadéw hydraulicznych i pneumatycznych

P6S UW inz.

KMTR_U11

potrafi dobra¢ technologie, uwzgledniajac postawione zadanie i parametry materiatlowe oraz
metody pomiaru uzyskanych efektow; potrafi oceni¢ wptyw podstawowych parametrow na wyniki
odlewania, obrobki ubytkowej i bez ubytkowej, spajania oraz wskaza¢ wptyw czynnikow
zaklocajacych (np. odksztatcenia)

P6U_U

P6S_UW

P6S_UW inz.

KMTR_U12

potrafi wyznacza¢ ciepto wlasciwe gazu, sprawno$¢ wolumetryczng sprezarek oraz przeprowadzi¢
badanie przekazywania ciepta; potrafi dokona¢ obliczen przeptywow (przewody, rurociagi i
szczeliny) oraz oceni¢ i wyznaczy¢ charakterystyki rurociagéw

P6U_U

P6S_UW

P6S_UW inz.

KMTR_U13

potrafi rozwiaza¢ statyczne i dynamiczne zadania dotyczace pola i obwodow elektrycznych,
potrafi okresli¢ i zastosowa¢ zasady doboru elementow obwodow zasilajacych odbiorniki
elektryczne

P6U_U

P6S_UW

P6S_UW inz.

KMTR_U14

potrafi wykorzysta¢ poznane metody i modele matematyczne, symulacje komputerowe do analizy
i oceny dziatania elementow elektronicznych oraz prostych analogowych uktadéw elektronicznych

P6U_U

P6S_UW

P6S_UW inz.

KMTR_U15

potrafi dobra¢ i zastosowal wlasciwe sensory do pomiaréw roéznych wielkosci fizycznych i
uzytkowaé je w systemach pomiarowych, monitoringu, sterowania, potrafi zbada¢ podstawowe
charakterystyki sensorow; potrafi sformutowaé¢ zasade dziatania wybranych mikrosystemow,
potrafi eksploatowa¢ wybrane mikrosystemy oraz oceniaé poprawno$¢ ich dziatania poprzez
opracowanie i wykonanie odpowiednich testow

P6S_UW

P6S UW inz.

KMTR_U16

potrafi okresli¢ ogblne wymagania dotyczace uktadu mikroprocesorowego do zadanego
zastosowania, zaprojektowaé strukturg uktadu, dobra¢ oprogramowanie, napisa¢ program zgodnie
z algorytmem sterowania w jezyku niskiego poziomu

P6S_UW

P6S UW inz.

KMTR_U17

potrafi okresli¢c dynamiczne modele obiektow, sformutowa¢ warunki i cele regulacji, okresli¢
strukture Sterowania, przeprowadzi¢ analiz¢ isynteze ukladow automatyki oraz strojenie
regulatoréw PID; posiada umieje¢tnosé prawidlowego postugiwania si¢ podstawowymi technikami
oraz algorytmami sterowania, zastosowa¢ odpowiednie techniki modelowania, aproksymacji i
klasyfikacji z zastosowaniem algorytméw neuronowych i rozmytych; stosuje w praktyce
odpowiednie metody uczenia sieci oraz potrafi interpretowaé zwiazki migdzy wejSciami i
wyj$ciami obiektu; potrafi programowac roboty przemystowe

P6U_U

P6S_UW

P6S_UW _inz.

KMTR_U18

potrafi zaprojektowac proces technologiczny stuzacy wytworzeniu elementu elektronicznego
z uwzglednieniem zadanych kryteriow uzytkowych i ekonomicznych, uzywajac wlasciwych
metod, technik, narz¢dzi i materiatlow

P6U_U

P6S_UW

P6S_UW _inz.




potrafi dobra¢ odpowiednie narzedzia informatyczne i sprz¢towe do realizacji zadanego problemu
z zakresu informatyki, opracowa¢ dokumentacje algorytmu, poshugiwac si¢ odpowiednim

KMTR_U19 jezykiem programowania, narz¢dziami i sprz¢tem informatycznym do opracowania, P6U_U P6S_UW P6S UW inz.
implementacji i testowania programow komputerowych oraz opracowa¢ dokumentacje
oprogramowania komputerowego
posiada umiejetno$¢ analizowania zasad funkcjonowania protokotdéw i interfejsow sieciowych
KMTR_U20 oraz projektowania prostych sieci komunikacyjnych; potrafi zastosowa¢ w praktyce stosowane P6S_UW P6S UW inz.
rozwigzania i konfiguracje sieci w zaleznosci od wybranej specyfiki problemu
dobiera odpowiednie metody, algorytmy i narzgdzia niezbedne do cyfrowego przetwarzania
KMTR_U21 sygnalow i obrazow, projektuje 1 implementuje algorytmy oraz potrafi poprawne interpretowaé P6S_UW P6S UW inz.
wyniki przeprowadzonych analiz
potrafi dobra¢ odpowiednie narzedzia do wspomagania prac inzynierskich i zastosowa¢ W sposob
praktyczny w programach inzynierskich (np. Matlab/Simulink, LabView, Modelowanie 3D,
KMTR_U22 MES); analizuje i interpretuje otrzymane wyniki, postugujac si¢ odpowiednimi metodami P6S_UW P6S UW inz.
planowania eksperymentow, optymalizacji, modelowania numerycznego, symulacji, analizy i
weryfikacji wynikow
KMTR U23 potrafi zaproj,ektowac', ziflrte.growac'. i za@odelowac’ prosty uktad mechatroniczny, a nastepnie P6S_UW P6S UW inz.
- zweryfikowa¢ poprawnosc¢ jego dziatania -~
potrafi wyjasni¢ i uzasadni¢ podjety problem inzynierski, zidentyfikowa¢ problemy czgstkowe, PES UW
zaplanowa¢ prace nad projektem oraz zaprezentowaé przebieg i wyniki w formie prezentacji -
KMTR_U24 o . o S . . . P6U_U P6S_UK
- ustnej i dokumentacji; analizuje ztozono$¢ problemu oraz szereguje priorytety stuzace do - -
N , e . . . . P6S_UO
realizacji okreslonego przez siebie zadania z zastosowaniem wybranych metod i narz¢dzi
ma umieje¢tnos¢ przygotowywania i prezentowania wystapien ustnych z zakresu dyscyplin P6S UW
KMTR_U25 naukowych witasciwych dla studiowanego kierunku z wykorzystaniem narzedzi audiowizualnych i P6U_U PG S_UK
z uwzglednieniem psychologicznej wiedzy na temat porozumiewania si¢ z innymi -
KMTR U26 pof[rafi. pozysk.i\.)va%é i.nforr.nzflcje z literatury, integrowa¢ oraz interpretowa¢ naukowe teksty z P6S_UW
- dziedziny etyki inzynierskiej
potrafi korzysta¢ z kodeks6w prawa oraz aplikowac przepisy prawa do typowych sytuacji w P6S_UW
KMTR_U27 .
- praktyce zawodowej P6S_UK
potrafi stosowac¢ specjalistyczne stownictwo z obszaru zarzadzania jakoscia, czytaé tre§¢ P6S UW
KMTR_U28 podstawowych norm ISO serii 9000 ze zrozumieniem oraz podawaé przyktady rozwigzan P6S UK
organizacyjnych, spetniajacych wymagania i wytyczne tych norm -
KMTR U29 ma p.rzygo'towanie r.n'ezbc;dne do pracy .W érodowisku przemystowym oraz znajomos¢ zasad P6S_UO P6S UW inz.
- bezpieczenstwa zwigzanych ze stanowiskiem pracy -
KMTR_U30 potrafi wykorzysta¢ metody statystyczne w zagadnieniach mechanicznych i elektrycznych P6S_UW P6S_UW inz.
potrafi zaprojektowac ztoZzony zespot mechaniczny z uwzglednieniem zadanych kryteriow
KMTR_U31 uzytkowych i ekonomicznych, uzywajac do tego celu wlasciwych metod, technik i narz¢dzi wraz z P6S_UW P6S_UW inz.

obliczeniami ich elementdw, przy wykorzystaniu programu do wspomagania komputerowego




potrafi postugiwac si¢ katalogami elementow; potrafi wykorzysta¢ poznane elementy do budowy

. P6 inz.
KMTR_U32 prostych uktadow elektronicznych S_UW_inZ
KMTR U33 potrafi W}/k‘orzystac. poznane elementy optoelektroniczne oraz proste systemy §wiattowodowe w P6S UW inz.
- praktyce inzynierskiej -~
potrafi zaprojektowac uktady elektroniczne odpowiedzialne za pomiar i przetwarzanie sygnalow
KMTR U34 czQu1n1k0wych, a w zalezno$ci od s’topnla z{ozonosq wykonaé, uruchomi¢ i zmierzy¢ w1ascm{0s.01 P6S UW P6S UW inz.
- uzytkowe skonstruowanych uktadow analogowych i cyfrowych przeznaczonych do sterowania i - - -
pomiaru (detekcji)
KMTR U35 potraﬁ zasto§owac p(?dej $cie obiektowo zor.lento.wane do projektowania i programowania; zna P6S UW inz.
- jezyk wysokiego poziomu do programowania obiektowego -
KMTR U36 p051a4a umlethn(')sc.l wyboru konﬁ.guraCJl systemow s.terowmkow PLC do realizacji okreslonego P6S UW inz.
- zadania sterowania i nadzoru oraz jego programowania - =
KMTR U37 potraﬁ prOjCk:[OWB.C proste zespoly maszynowe z Wykorzystal_nem me’tod synteZ)./; potrafi P6S UW P6S UW inz.
- identyfikowa¢ eksperymentalnie podstawowe charakterystyki zespotow mechanicznych - -
KMTR U38 potrafi zaprOJektoyvac, oceni¢ i wbrac strukt}qu elastycgne’go systemu wytworczego na podstawie P6U U P6S UW P6S UW inz.
- danych technologicznych obejmujacych rodzing przedmiotéw obrabianych - - -
KMTR_U39 potrafi zaprojektowac proces technologiczny wskazanych cze¢sci maszyn P6S UW inz.
KMTR_U40 potrafi eksperymentalnie identyfikowa¢ parametry r6znych uktadéw napedowych i ich obcigzen P6S UW inz.
KMTR U41 potraﬁ opracowacé algorytm sterowania ruchem oraz jego implementacje¢ dla sterownikow CNC P6S UW P6S UW inz.
— obrabiarek — _UW_
KMTR_U42 potrafi zaprojektowaé proces technologiczny wskazanych czgsci maszyn P6S UW inz.
KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)
KMTR KOL rozumie potrzebe i zna mozhwosm cigglego goksztalcanla si¢ (S'Fudla I.I i 1l stopnia, studial P6S_KK
- podyplomowe, kursy) — podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych
ma $wiadomo$¢ waznosci i1 zrozumienie pozatechnicznych aspektow i skutkow dziatalno$ci
. . . S . o - P6S_KO
KMTR_K02 inzyniera-mechatronika, w tym jej wplywu na srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za P6U_K P6S KR
podejmowane decyzje -
KMTR_KO03 potrafi wspotdziataé i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rozne role P6U_K P6S_KO
KMTR K04 potraf! odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace realizacji okre$lonego przez siebie lub innych P6U_K
- zadania
. . . . . P6S_KO
KMTR_KO05 prawidlowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwigzane z wykonywaniem zawodu P6U_K P6S KR
KMTR_KO06 potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposéb przedsigbiorczy P6S_KO
TIT SWIAUOITIOSC WaZITOSCI T ZTOZUTTITCIITC TUTITANISTYCZITY CIT aSPCKIOW T SKUTKOW UZTaTaTOSCT
KMTR_KO07 P6U_K P6S_KO

inzynierskiej; poznaje skutki wptywu dziatalnosci technicznej na $rodowisko, i zwigzanej z tym

<L b | 1 L




KMTR_KO08

prawidtowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwigzane z wykonywaniem zawodu; ma
$wiadomo$¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej; rozumie potrzebg formutowania i
przekazywania spoleczenstwu informacji i opinii dotyczacych osiggni¢¢ techniki i innych
aspektow dziatalno$ci inzyniera; potrafi przekazac¢ taka informacje i opinie w sposob zrozumiaty,
z uzasadnieniem r6znych punktéw widzenia

P6U_K

P6S_KK
P6S_KO
P6S_KR

KMTR_KO09

rozumie prawne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej

P6U_K

P6S_KO

KMTR_K10

rozumie idee normalizacji, certyfikacji i integracji systemow zarzadzania jakoscia, ochrong
$rodowiska, bezpieczenstwem pracy i bezpieczenstwem informacji; rozumie koncepcje
zarzadzania przez jako$¢; identyfikuje podstawowe problemy zarzadzania jako$cig, w tym
kosztow jakosci oraz zasady ich rozwigzywania; zna ogdlne zasady tworzenia i rozwoju form
indywidualnej przedsigbiorczo$ci

P6U_K

P6S_KK
P6S_KO

KMTR_K11

ma $wiadomos¢ niezbednos$ci aktywnosci indywidualnych i zespotowych wykraczajacych poza
dziatalno$¢ inzynierska

P6U_K

P6S_KO

KMTR_K12

ma $wiadomo$¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, a zwlaszcza rozumie potrzebe
formulowania i przekazywania spoteczenstwu — m.in. poprzez srodki masowego przekazu —
informacji 1 opinii dotyczacych osiagnie¢ mechatroniki i innych aspektow dziatalnosci inzyniera-
mechatronika; podejmuje starania, aby przekaza¢ takie informacje i opnie w sposob powszechnie
zrozumiaty

P6U_K

P6S_KO

KMTR_K13

ma $wiadomo$¢ odpowiedzialnosci za prace wlasng oraz gotowos$¢ podporzadkowania si¢
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialno$ci za wspolnie realizowane dzialania

P6U_K

P6S_KR

KMTR_K14

ma przekonanie, ze swiadome i systematyczne uprawianie roznych form aktywnosci ruchowych,
w czasie studiow oraz po ich zakonczeniu, prowadzi do poprawy jakosci zycia

P6U_K

KMTR_K15

potrafi wspoétdziataé i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rozne role oraz potrafi myslec¢
krytycznie i argumentowaé swoje stanowisko, dzigki czemu moze odpowiednio dobraé priorytety i
srodki stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania

P6U_K

P6S_KO




