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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Technologia i organizacja robot

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Inzynieria srodowiska | stopien 3/6

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow

- ogdlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
pierwszego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc

stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
30
Cwiczenia Projekty/seminaria
15
Liczba punktow ECTS
3
Wyktadowcy
Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

dr inz. Magdalena Hajdasz

email: magdalena.hajdasz@put.poznan.pl
tel. 61 665 21 91

Wydziat Inzynierii Lgdowej i Transportu

Piotrowo 5, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne
Student zna podstawy budownictwa ogdlnego.

Student potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz innych wiasciwie dobranych zrédet
w zakresie inzynierii sSrodowiska. Student potrafi integrowac uzyskane informacje, dokonywaé ich
interpretacji i oceny.

Student powinien mieé Swiadomos¢ ciggtego aktualizowania i uzupetniania wiedzy i umiejetnosci.

Cel przedmiotu
Celem przedmiotu jest z zapoznanie studentéw z podstawowym zakresem wiedzy z technologii robét
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budowlanych, metodami planowania i organizacji procesu budowlanego, harmonogramowania i
kosztorysowania robot.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Student ma podstawowg wiedze w zakresie budownictwa dotyczacg technologii i organizacji robo6t
przydatng do formutowania i rozwigzywania prostych zadan z zakresu inzynierii sSrodowiska - [KIS_WO01]
[KIS_W02]

2. Student zna podstawowe metody, techniki i narzedzia do planowania i kontrolowania przebiegu robot
oraz planowania mechanizacji robét - [KIS_WO07]

3. Student zna podstawowe metody kalkulacji kosztéw i ceny oraz narzedzia do kosztorysowania robét -
[KIS_WO07]

Umiejetnosci
1. Student potrafi dokona¢ wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan inzynierskich -
[KIS_U06]

2. Student potrafi wybraé i zastosowaé wtasciwg metode i narzedzia do planowania,
harmonogramowania i kosztorysowania robaét - [KIS_UQ9]

3. Student potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich dostrzegac ich aspekty
systemowe i pozatechniczne - [KIS_UO5 ]

Kompetencje spoteczne
1. Student ma swiadomosc¢ pozatechnicznych aspektéw i skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej
wptywu na Srodowisko — [KIS_KO1]

2. Student ma $wiadomos$¢é odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje - [KIS_KO03]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposoéb:
Egzamin: test lub opracowania pisemne wybranych zagadnien

Skala ocen :

91-100 bardzo dobry
81-90 dobry plus
71-80 dobry

61-70 dostateczny plus

51- 60 dostateczny
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ponizej 50 niedostateczny

Projekt: konsultacje, obrona projektu

Tresci programowe

Specyfika proceséw budowlanych. Zasady organizacji. Cykl dziatania zorganizowanego. Badanie,
mierzenie i normowanie pracy. Metody organizacji proceséw budowlanych. Metody pracy
rownomiernej. Mechanizacja kompleksowa proceséw budowlanych. Wprowadzenie do planowania i
harmonogramowania robét budowlanych. Harmonogramy budowlane, rodzaje harmonograméw i
zasady sporzadzania. Metody sieciowe planowania przebiegu robét. Wprowadzenie do technologii i
organizacji robot. Technologia i organizacja robét ziemnych, transportowych i montazowych. Zasady
doboru narzedzi, maszyn i sprzetu do realizacji robét budowlanych. Obliczanie wydajnosci maszyn,
urzadzen i wspodtpracujacych zespotdéw roboczych. Metody kosztorysowania i rodzaje kosztorysdw,
zasady sporzadzania kosztorysu.

Projekt: Opracowanie technologii i organizacji wskazanego zakresu robdt, sporzadzenie kosztorysu
Metody dydaktyczne

Wyktad: wyktad informacyjny, problemowy, wyktad z prezentacjg multimedialng

Projekt: praca zespotowa, konsultacje, obrona projektu

Literatura

Podstawowa
Jaworski K.M.: Podstawy organizacji budowy. Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2012

Kubica J.: Technologia robét budowlanych, Wydawnictwo Politechniki Krakowskiej, Krakéw 2013

Martinek W., Nowak P., Woyciechowski P.: Technologia robdt budowlanych. Oficyna Wydawnicza
Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2010

Pisarska E., Potonski M.: Elementy organizacji robot inzynierskich. Wydawnictwo SGGW, Warszawa 2000
Kowalczyk Z., Zabielski J.: Kosztorysowanie i normowanie w budownictwie. WSiP, Warszawa 2011

Polskie standardy kosztorysowania robdt budowlanych. Wydawnictwo Stowarzyszenie Kosztorysantow
Budowlanych, Warszawa 2005

Uzupetniajaca
Dyzewski A.: Technologia i organizacja budowy, Tom 1i 2. Arkady, Warszawa 1989/1990.

Maj T.: Organizacja budowy. WSiP, Warszawa 2007
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Martinek W., Ksigzek M., Jackiewicz-Rek W.: Technologia robét budowlanych — ¢wiczenia projektowe.
Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2007

Nowy poradnik majstra budowlanego. Red. Panas J. Arkady, Warszawa 2012

Plebankiewicz E.: Podstawy kosztorysowania robét budowlanych. Wydawnictwo Politechniki
Krakowskiej, Krakéw 2007

Smoktunowicz E.: Kosztorysowanie obiektéw i robdt budowlanych. Polcen, Warszawa 2001
Weiss I., Jurga R.: Inwestycje budowlane. Wydawnictwo C.H. Beck, Warszawa 2005

Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 1,5
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 30 1,5
egzaminu, wykonanie projektu)*

1. ITs . s . ;.
niepotrzebne skresli¢ lub dopisac inne czynnosci



