Program studiow - Automatyka i Robotyka
Katalog ECTS Politechniki Warszawskiej

Opis przedmiotu

Kod przedmiotu ML.NS741

Nazwa przedmiotu Projekt zespotowy

Wersja przedmiotu 2013

A. Usytuowanie przedmiotu w systemie studiow

Poziom ksztatcenia Studia | stopnia

Forma i tryb prowadzenia studiéw Stacjonarne

Profil studiéw Profil ogélnoakademicki

Specjalnos¢ Biomechanika i Biorobotyka

Jednostka prowadzaca Wydziat Mechaniczny Energetyki i Lotnictwa

Jednostka realizujgca Wydziat Mechaniczny Energetyki i Lotnictwa,
Zaktad Teorii Maszyn i Robotéw.

Koordynator przedmiotu dr hab. inz. Cezary Rzymkowski

B. Ogdlna charakterystyka przedmiotu

Blok przedmiotéw Biomechanika i Biorobotyka

Grupa przedmiotéw Specjalnosciowe

Status przedmiotu Obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajec polski

Semestr nominalny 6 (r.a. 2019/2020)

Usytuowanie realizacji w roku akademickim semestr letni

Wymagania wstepne Wskazane (ale nie sg bezwzglednie wymagane)

prerekwizyty: "Wprowadzenie do biomechaniki ",
"Podstawy konstrukcji robotéw", "Mechanika 1",

"Mechanika 2".
Limit liczby studentéw 30
C. Efekty ksztatcenia i sposéb prowadzenia zajec
Cel przedmiotu Nabycie umiejetnosci zespotowej (w matych

zespotach, 4-6 osobowych) realizacji ztozonych
zadan obliczeniowo-projektowych z zakresu
biomechaniki i biorobotyki.

Efekty ksztatcenia Patrz tabela 59.
Formy zajec i ich wymiar w semestrze Wyktad Oh
Cwiczenia Oh
Laboratorium Oh
Projekt 45h
Lekcje komputerowe Oh
Tresci ksztatcenia Przedmiotem zadah stawianych zespotom

realizujgcych ten przedmiot sg problemy (wybrane
przez prowadzgcego) z zakresu szeroko pojetej
biomechaniki i biorobotyki, zaréwno z zakresu
kinematyki, jak tez dynamiki. Cztonkowie
poszczegdlnych zespotéw, po dokonaniu
szczegdbtowej analizy postawionych probleméw
dokonujg uzgodnionego w zespole wyboru
odpowiednich metod rozwigzania i podziatu
obowigzkdéw, nastepnie rozwigzujg zadanie i
opracowuja raport.

Metody oceny Ocena na podstawie indywidualnego
zaangazowania poszczegdlnych cztonkéw zespotu
w trakcie realizacji projektu (zaje¢ z bezposrednim
udziatem nauczyciela) - 50% i efektu kohcowego
realizacji projektu - 50% (ta czes$¢ oceny taka
sama dla catego zespotu).
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Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia
Egzamin
Literatura

Witryna www przedmiotu

D. Naktad pracy studenta

Liczba punktéw ECTS

Liczba godzin pracy studenta zwigzanych z
osiggnieciem efektéw ksztatcenia

Liczba punktéw ECTS na zajeciach wymagajacych
bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich

Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje w
ramach zajec o charakterze praktycznym

E. Informacje dodatkowe

Uwagi

Data ostatniej aktualizacji

Tabela 59. Charakterystyki ksztatcenia

Profil ogolnoakademicki - wiedza
Kod:
Opis:

Weryfikacja:

Powigzane charakterystyki kierunkowe
Pokrywane charakterystyki obszarowe

Patrz tabela 59.

nie

Literatura podstawowa i uzupetniajgca: materiaty
wskazane lub dostarczone przez prowadzgcego
dla poszczegdlnych zespotéw po ustaleniu
tematdéw projektéw.

http://tmr.meil.pw.edu.pl (zaktadka Dla
Studentéw)

4

1. Liczba godzin kontaktowych: 50, w tym: a)
zajecia projektowe - 45 godz., b) konsultacje - 5
godz. 2. Praca wtasna studenta - 50 godzin.
Razem - 100 godz. = 4 punkty ECTS.

Liczba godzin kontaktowych: 50, w tym: a) zajecia
projektowe - 45 godz., b) konsultacje - 5 godz.
Razem - 50 godz. = 2 punkty ECTS.

4 punkty ECTS.

2019-09-25 16:04:06

ML.NS741 W1

Student ma niezbedng wiedze na temat metod
obliczeniowych stosowanych w robotyce.
Ocena poprawnosci wyboru i sposobu
wykorzystania metod obliczeniowych do
wykonania postawionego zadania.

AiR1 W08

Kod:
Opis:

Weryfikacja:

Powigzane charakterystyki kierunkowe
Pokrywane charakterystyki obszarowe

ML.NS741 W2

Student posiada ogdlng wiedze w zakresie
podstaw konstrukcji maszyn.

Ocena poprawnosci wykorzystania ogélnej
wiedzy z zakresu podstaw konstrukcji maszyn
(robotéw) na potrzeby realizacji postawionego
zadania.

AiR1 W10

Profil ogolnoakademicki - umiejetnosci

Kod:
Opis:

Weryfikacja:

Powigzane charakterystyki kierunkowe
Pokrywane charakterystyki obszarowe

ML.NS741 U1l

Potrafi prawidtowo zinterpretowa¢ postawione
zadanie inzynierskie i zaplanowac jego realizacje
w ramach zespotu.

Ocena na podstawie obserwacji aktywnosci
Studenta w czasie zajec¢ projektowych z
bezposrednim udziatem nauczyciela.

AiR1 _UO02
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Tabela 59. Charakterystyki ksztatcenia
Kod:
Opis:

Weryfikacja:
Powigzane charakterystyki kierunkowe
Pokrywane charakterystyki obszarowe

ML.NS741 U2

Student potrafi wykorzysta¢ w praktyce
umiejetnosci z zakresu wczesdniejszych studiéw
do rozwigzania konkretnych zadah inzynierskich.
Ocena poprawnosci wykonania projektu.
AiR1 UO1, AiR1_UO5, AiR1_UO06, AiR1 U14

Kod:
Opis:

Weryfikacja:

Powigzane charakterystyki kierunkowe
Pokrywane charakterystyki obszarowe

ML.NS741 U3

Student potrafi przedstawi¢ wyniki wykonanej
pracy w postaci raportu.

Ocena raportu kohcowego z wykonanego
zadania.

AiR1 UO3

Profil ogolnoakademicki - kompetencje spoteczne

Kod:

Opis:

Weryfikacja:

Powigzane charakterystyki kierunkowe
Pokrywane charakterystyki obszarowe

ML.NS741 K1

Student ma Swiadomos¢ waznosci pracy
zespotowej w praktyce zawodowej
wspétczesnego inzyniera, rozumie koniecznos¢
rzetelnego wykonywania zadan powierzonych
przez zespoét.

Ocena na podstawie obserwacji pracy w grupie w
czasie zajeé z bezposrednim udziatem
nauczyciela.

AiR1 K04
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