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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu

Term design

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Automatyka i robotyka 3/6

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studidow

- ogolnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
pierwszego stopnia angielski

Forma studiéw Wymagalnos¢

stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
Cwiczenia Projekty/seminaria
60
Liczba punktéw ECTS
5
Wyktadowcy
Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

mgr. inz. Jan Wietrzykowski
email: jan.wietrzykowski@put.poznan.pl
Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

ul. Piotrowo 3a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiadaé podstawowa wiedze z programowania,
automatyki, robotyki i elektroniki. Ponadto powinien posiada¢ umiejetnos¢ samodzielnej analizy
probleméw oraz ich rozwigzywania.

Cel przedmiotu
1. Rozwdj umiejetnosci wykorzystania posiadanej wiedzy w praktyce.

2. Dalszy rozwdj umiejetnosci samodzielnej analizy problemoéw oraz ich rozwigzywania.
3. Ksztattowanie umiejetnosci pracy w grupie nad problemem badawczym.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza
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1. Ma podstawowg wiedze w ramach wybranych obszaréw programowania, automatyki, robotyki i
elektroniki.

2. Ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu automatyki,
robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych.

Umiejetnosci
1. Potrafi krytycznie korzystac z informaciji literaturowych, dokumentacji technicznej i innych zrédet w
jezyku polskim i angielskim.

2. Posiada umiejetnosci samoksztatcenia w celu podnoszenia i aktualizacji kompetencji zawodowych.

3. Potrafi weryfikowac (symulacyjnie lub eksperymentalnie) hipotezy zwigzane z zadaniami inzynierskimi
z zakresu automatyki i robotyki.

Kompetencje spoteczne
1. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie i podnoszenia kompetencji
zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i organizowaé proces uczenia sie innych oséb.

2. Podejmuje starania, aby przekazywac opinie w sposdb powszechnie zrozumiaty.

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposob:

Ocena postepow w realizacji projektu, zaangazowania w prace zespotu oraz jakosSci raportu ze
zrealizowanego projektu. Ocena jest srednig dwdch ocen czgstkowych: oceny przyznawanej w potowie
semestru oraz oceny przyznawanej na koricu semestru.

Tresci programowe

Kazdy projekt realizowany jest przez 2-3-osobowe zespoty studentéw. Studenci majg do wyboru
okreslong pule tematéw lub mogg zaproponowaé wtasny. Wszystkie tematy dotyczg praktycznego
wykorzystania wiedzy zdobytej w toku studiéw.

Metody dydaktyczne

1. Wykonywanie eksperymentéw symulacyjnych i sprzetowych.
2. Dyskusja.

3. Praca w zespole.

4. Demonstracja dziatania wykonanego projektu.

Literatura

Podstawowa
1. Probabilistic robotics, Sebastian Thrun, Wolfram Burgard, Dieter Fox, The MIT Press, London, 2006.
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Uzupetniajgca
1. Artificial Intelligence: A Modern Approach, Stuart Russell, Peter Norvig, Pearson Education, New
Jersey, 2010.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 125 5,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 63 2,5
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 62 2,5
zaje¢, wykonanie projektu)?

! niepotrzebne skresli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci



