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Formy zajęć
Forma zajęć Liczba godzin w semestrze 

(stacjonarne)
Liczba godzin w tygodniu 
(stacjonarne)

Liczba godzin w semestrze 
(niestacjonarne)

Liczba godzin w tygodniu 
(niestacjonarne)

Forma zaliczenia

Wykład 15 1 9 0,6 Zaliczenie na 
ocenę

Laboratorium 15 1 9 0,6 Zaliczenie na 
ocenę

Cel przedmiotu
Zapoznanie studentów z systemem mechatronicznym, rodzajami napędów oraz układami sensorycznymi.

Wymagania wstępne
Podstawy elektrotechniki i elektroniki, podstawy informatyki, podstawy automatyki, mechanika.

Zakres tematyczny
Elementy mechatroniki. Układy mechatroniczne. Napędy hydrauliczne, pneumatyczne oraz serwonapędy maszyn. Sensory: parametry i zasady działania. Zastosowanie 
sensorów do pomiaru wielkości kinematycznych i dynamicznych. Sygnały i przetwarzanie sygnałów. Systemy komputerowego wspomagania w mechatronice i projektowaniu 
napędów maszyn.

Metody kształcenia
Wykład. Ćwiczenia laboratoryjne.

Efekty uczenia się i metody weryfikacji osiągania efektów uczenia się
Opis efektu Symbole efektów Metody weryfikacji Forma zajęć
Student zna typowe technologie inżynierskie z dziedziny mechatroniki w zakresie wykorzystania 
technik wspomagania komputerowego w projektowaniu elementów konstrukcji urządzeń 
mechatronicznych. Student ma podstawową wiedzę o powszechnie używanych w obiektach i 
systemach mechatronicznych efektorach i sensorach oraz towarzyszących im i podzespołach 
elektronicznych, zna cykl ich projektowania, wytwarzania, używania i utylizacji. Student zna 
podstawowe metody, techniki, narzędzia i materiały stosowane przy rozwiązywaniu prostych 
zadań inżynierskich z zakresu mechatroniki.

K_W47 kolokwium Wykład
Laboratorium

http://www.wm.uz.zgora.pl/
http://www.wm.uz.zgora.pl/
http://www.wm.uz.zgora.pl/


Opis efektu Symbole efektów Metody weryfikacji Forma zajęć
Student potrafi wykorzystać do formułowania i rozwiązywania prostych problemów badawczych i 
zadań inżynierskich z dziedziny mechatroniki metody symulacyjne oraz eksperymentalne. Student 
potrafi planować i przeprowadzać eksperymenty z wykorzystaniem urządzeń pomiarowych 
wykonywać symulacje komputerowe, interpretować uzyskane wyniki i wyciągać wnioski.

K_U08 aktywność w trakcie 
zajęć
bieżąca kontrola na 
zajęciach
obserwacja i ocena 
aktywności na 
zajęciach
obserwacje i ocena 
umiejętności 
praktycznych studenta

Laboratorium

tudent potrafi wykonać dokumentację techniczną w postaci sprawozdania z ćwiczenia. Student 
potrafi właściwie ocenić i zinterpretować wyniki pomiarów oraz wyciągnąć wnioski.

K_U06 wykonanie sprawozdań 
laboratoryjnych

Laboratorium

Student potrafi w grupie wykonywać ćwiczenia laboratoryjne zgodnie z otrzymaną instrukcją, 
współdziałać z innymi członkami i pracować przyjmując w grupie różne role.

K_K11 aktywność w trakcie 
zajęć
bieżąca kontrola na 
zajęciach
obserwacja i ocena 
aktywności na 
zajęciach
obserwacje i ocena 
umiejętności 
praktycznych studenta

Laboratorium

Student potrafi określać cele i ustalać priorytety realizowanych zadań przy wykonywaniu 
ćwiczenia, analizować i stosować zasady planowania pracy.

K_K12 aktywność w trakcie 
zajęć
bieżąca kontrola na 
zajęciach
obserwacja i ocena 
aktywności na 
zajęciach
obserwacje i ocena 
umiejętności 
praktycznych studenta

Laboratorium

Potrafi uzupełniać i doskonalić nabytą wiedzę i umiejętności z zakresu wyszukiwania oraz 
przetwarzania informacji przy wykonywaniu sprawozdania z ćwiczenia.

K_K14 wykonanie sprawozdań 
laboratoryjnych

Laboratorium

Ma podstawową wiedzę o powszechnie używanych obiektach i systemach automatyki, napędach i 
podzespołach elektronicznych, zna cykl ich projektowania, wytwarzania, używania i utylizacji, zna 
podstawowe metody, techniki, narzędzia i materiały stosowane do rozwiązywania prostych zadań 
inżynierskich z zakresu automatyzacji i robotyzacji procesów przemysłowych. Potrafi 
zaprojektować i dobrać elementy systemu mechatronicznego. 

K_W23 kolokwium Wykład
Laboratorium

Student zna podstawowe metody, techniki, narzędzia i materiały stosowane przy rozwiązywaniu 
złożonych zadań inżynierskich z elektrotechniki i elektroniki. Potrafi dobrać elektroniczne układy 
sterowania do napędów elektrycznych. 

K_W33 kolokwium Wykład
Laboratorium

Warunki zaliczenia
Wykład zaliczany jest w formie kolokwium. Zaliczenie na ocenę zajęć laboratoryjnych odbywa się na podstawie zaliczonych ćwiczeń i sprawozdań oraz kolokwiów. Ocena 
końcowa ustalana jest na podstawie średniej arytmetycznej ocen z zajęć laboratoryjnych i wykładu z jednakową wagą pod warunkiem uzyskania pozytywnych ocen z 
laboratorium i wykładu.
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