V Uniwersytet Slaski w Katowicach

1. |Nazwa kierunku inzynieria biomedyczna
2. |Wydziat Wydziat Nauk Scistych i Technicznych
3. |Cykl rozpoczecia 2019/2020 (semestr zimowy)
4. |Poziom ksztalcenia studia pierwszego stopnia (inzynierskie)
5. |Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
6. |Forma prowadzenia studiow stacjonarna
Modut ksztatcenia: Podstawy robotyki

Kod modutu: 08-IB-S1-17-4-PR

1. Liczba punktéw ECTS: 3

2. Zaktadane efekty uczenia sie modutu

stopien
kod opis efekty uczenia | realizacji
sie kierunku (skala 1-5)
k 1 zna podstawowe pojecia dotyczgce kinematyki i dynamiki manipulatorow w03
k 2 tworzy proste modele kinematyki robotow uU10 4
uiv 4
k 3 rozroznia, charakteryzuje i dostrzega wady/zalety poznanych rodzajow kinematyki robota zastosowanych w praktyce w22 4
k 4 potrag zrozumie( istote dziatania i budowe elementéw sktadowych robotéw: przeguby, elementy robocze, czesci sterujace, ui12 5
napedy.

k 5 potrafi samodzielnie sklasyfikowac roboty, ze wzgledu na przyjete kryteria uo9 5
k 6 praktykuje samoksztalcenie poprzez poszukiwanie r6znych Zrédet informacji, na podstawie ktérych tworzy sprawozdania K02 5
uol 5
uo3 5
k 7 aktywnie uczestniczy w pracy grupowe;j uo2 5

3. Opis modutu

Opis W ramach zajec¢ student zostaje zapoznany z etapami rozwoju idei robotéw i robotyki, przeglad zastosowan robotéw: wspéitczesne roboty humanoidalne,
konczyny bioniczne, roboty muzyczne itp. Modut obejmuje podstawowe pojecia z kinematyki i dynamiki robotéw oraz wszelkiego rodzaju kryteria doboru
kinematyki. Dodatkowo student pozna zasady projektowania, problematyke i zastosowanie poszczegoélnych uktadéw kinematycznych. Poruszone
zostanie réwniez zagadnienia dotyczace chwytakow i innych elementéw sktadowych robotéw: przegubow, elementy robocze, czesci sterujacych,
napeddéw. Student zostaje zapoznany z klasyfikacja robotéw, biorgc pod uwage ich: budowe, rodzaj sterowania typ wykonywanej pracy, dokltadnosé
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pozycjonowania itp.

Wymagania wstepne

Realizacja efektow ksztatcenia z modutdow: matematyka, fizyka, mechanika i wytrzymatos¢ materiatow.

4. Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie modutu

kod nazwa (typ) opis efekty uczenia sie modutu

kw1l sprawozdanie indywidualne Opracowanie sprawozdan dokumentujgcych przebieg ¢wiczen laboratoryjnych. Student k 1,k 2,k 3,k 4,k 5,k 7
zobowigzany jest zaprezentowac efekty pracy wtasnej poprzez realizacje czesci teoretycznej
zadanego zagadnienia oraz wykonania czesci praktycznej.

k w2 biezgca ocena pracy studenta Obserwacja sposobu pracy studenta, poziomu jego zaangazowania, umiejetnosci pracy z k 1,k 2,k 3,k 4,k 5,k 6

podczas zajec grupie oraz zdolnosci zastosowania teoretycznych podstaw poznanych podczas zaje¢

k w 3 kolowkium zalieczniowe Zaliczenie kolokwium w postaci opisowej lub testu obejmujgcego zagadnienia realizowane k 1,k 2,k 3,k 4,k 5
podczas zajec.

k w 4 egzamin Zaliczenie egzaminu w postaci opisowej lub testu obejmujgcego zagadnienia realizowane k 1,k 2,k 3,k 4,k 5

przez caly semestr podczas ¢wiczen.

5. Rodzaje prowadzonych zaje¢

rodzaj prowadzonych zajeé¢

praca wlasna studenta

sposoby weryfikacji

kod hazwa opis (z uwzglednieniem metod liczba opis liczba | cfekt6w uczenia sie
dydaktycznych) godzin godzin
k fs 1 laboratorium Whprowadzanie do praktycznych aspektow 20 Biezgce przygotowywanie sie do zajec 70 , ,

dziedziny modutu. Przekazanie zadan do
wykonania z objasnieniem problemow.
Wspieranie studentéw w realizacji zadan.

poprzez zapoznanie z udostepnianymi
materiatami teoretycznymi. Rozwigzywanie
zadan praktycznych przekazanych przez
prowadzacego zajecia.

Przygotowanie materiatéw oraz opracowanie
sprawozdan dokumentujgcych przebieg

¢wiczen laboratoryjnych.

kwlkw?2
kw3 kw4
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