Zatgcznik nr 1 do Uchwaty nr 120/2020
Senatu PWSZ w Tarnowie z dnia 30 wrzesnia 2020 r.

OPIS KIERUNKU STUDIOW

CHARAKTERYSTYKA KIERUNKU STUDIOW | PROGRAMU STUDIOW

Instytut Politechniczny

Nazwa kierunku studiéw, specjalnosc¢, specjalizacja w zakresie:
Mechatronika - tryb standardowy

Poziom studiéw: studia pierwszego stopnia

Forma studiéw: studia stacjonarne

Profil: praktyczny

Czas trwania studiéw (liczba semestréw): 7 semestrow

Tytut zawodowy nadawany absolwentom: inzynier

taczna liczba godzin zaje¢ (konieczna do ukonczenia studiow): 3287 godz. (w tym 960 godz.

praktyki).

Liczba punktéw ECTS konieczna do ukonczenia studidw na danym poziomie: 210 (w tym 32

praktyki).
Dziedzina/-y naukowa/-e, do ktérej/-ych przyporzgdkowany jest kierunek studiéw:
Dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych

Dyscyplina/-y naukowa/-e, do ktorej/-ych przyporzadkowany jest kierunek studiow:

Przyporzadkowanie efektéw uczenia sie do dyscyplin naukowych/artystycznych
. Procentowy udziat efektow uczenia sie
Dyscyplina Nazwa dyscypliny | przypisanych do wskazanej dyscypliny w taczne;j
naukowa/artystyczna S ) A
liczbie efektéw uczenia sie

Wiodaca Inzynieria 67 %

mechaniczna

automatyka,

elektronika 24 %

i elektrotechnika
Pozostate .

informatyka

techniczna i 9 %

telekomunikacja

Ogoétem 100%




Specjalizacja: Mechatronika przemystowa
Przyporzgdkowanie punktéw ECTS do dyscyplin naukowo/artystycznych
Liczba punktéw Procentowy udziat w
Dyscyplina Nazwa ECTS przypisanych tacznej liczbie punktéw
naukowa/artystyczna dyscypliny do dyscypliny ECTS dla catego programu
naukowe;j studiow
Wiodaca inzynieria 123 59%
mechaniczna
automatyka,
elektronika 68 32%
i elektrotechnika
Pozostate .
informatyka
techniczna i 19 9%
telekomunikacja
Ogotem 210 100%

Specjalizacja: Inzynieria systemow mechatronicznych
Przyporzgdkowanie punktéw ECTS do dyscyplin naukowo/artystycznych
Liczba punktéw Procentowy udziat w
Dyscyplina Nazwa ECTS przypisanych tacznej liczbie punktéw
naukowa/artystyczna dyscypliny do dyscypliny ECTS dla catego programu
naukowe;j studiow
Wiodaca inzynieria 130 61%
mechaniczna
automatyka,
elektronika 60 29%
i elektrotechnika
Pozostate .
informatyka
techniczna i 20 10%
telekomunikacja
Ogodtem 210 100%

Warunki przyjecia na studia:

1) Opis warunkow, wynikajgcych z Regulaminu rekrutacji, stawianych kandydatowi

ubiegajacemu sie o przyjecie na studia:

Przyjecie na pierwszy rok studiow pierwszego stopnia nastepuje na podstawie wynikéw

egzaminu maturalnego z przedmiotéw objetych kwalifikacja.

Dla kandydatéw z nowg maturg kwalifikacjg objeta jest czes¢ pisemna z jezyka obcego oraz

do wyboru jednego przedmiotu: matematyka, fizyka, fizyka i astronomia, chemia, informatyka.

Dla kandydatéw ze starg maturg lub maturg miedzynarodowg kwalifikacjg objeta jest czesé

pisemna z jezyka obcego lub w przypadku jego braku jezyka polskiego oraz do wyboru

jednego przedmiotu: matematyka, fizyka, fizyka z astronomig, chemia, informatyka

2) Warunki rekrutacji, z uwzglednieniem laureatow oraz finalistéw olimpiad stopnia centralnego,

a takze laureatow konkurséw miedzynarodowych oraz ogdlnopolskich:



Kandydaci - laureaci i finalisci olimpiad przedmiotowych szczebla centralnego sg przyjmowani
zgodnie z Uchwatg Nr 76/2018 Senatu PWSZ w Tarnowie z dnia 14 grudnia 2018 roku w
sprawie okreslenia zasad przyjmowania na studia laureatéw oraz finalistéw olimpiad stopnia

centralnego poczawszy od roku akademickiego 2019/2020

3) Przewidywany limit przyje¢ na studia:
25

Wymogi zwigzane z ukonczeniem studiéw (praca dyplomowa, egzamin dyplomowy, inne):
Praca dyplomowa oraz egzamin dyplomowy.
Kwalifikacje oraz uprawnienia zawodowe jakie uzyskuje absolwent kierunku:

Tytut zawodowy inzyniera i jest uprawniony do kontynuowania nauki na studiach Il stopnia



Zatgcznik nr 2 do Uchwaty nr 120/2020
Senatu PWSZ w Tarnowie z dnia 30 wrzesnia 2020 r.

MECHATRONIKA - STUDIA STANDARDOWE

Liczba punktéw ECTS uzyskana w ramach:

studiéw (konieczna do ukonczenia studiéw) 210

zaje¢ prowadzonych z bezposrednim udziatem nauczycieli | 133
akademickich lub innych os6b prowadzgcych (dla studiéw
stacjonarnych wynosi co najmniej potowe punktéw ECTS objetych

programem studiéw, wliczamy praktyki zawodowe)

zajeC ksztattujgcych umiejetnosci praktyczne (na studiach o profilu | 126,6
praktycznym powyzej 50% punktow uzyskanych w ramach studiow)

zajec z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spotecznych 5

zaje¢ do wyboru (fakultatywne; nie mniej niz 30% punktéw | 69
uzyskanych w ramach studiow)

zajec z jezyka obcego 8

praktyk zawodowych 32




Zatgcznik nr 3 do Uchwaty nr 120/2020
Senatu PWSZ w Tarnowie z dnia 30 wrzes$nia 2020 r.

Panstwowa Wyzsza Szkota Zawodowa w Tarnowio
WydziaiPolitechniczny
Katedra _ Elektroniki, Telekomunikacji | Mechatroniki

Harmonogram realizacjl programu studiéw rok akademicki: 201912020 Standardowe
runek: Mechatronika
specjainosé, specjalizacja w zakresie:

poziom i forma studiow: pierwszego stopnia, stacjonarne

studiow: praktyczny
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Legenda W - wykiad, C - éwiczenia audytoryine, L - lektorat, S — seminarium/ zajgcia seminaryine, CP - Gwiczenia praklyczne (w tym zajgcia wychowania fizycznego), CS - éwiczenia specjalistyczne (medyczne kiniczne).

LO - éwiczenia laboratoryine, LI - laberatorium informatyczne, ZTi - zajecia 2 technologil informacyinych, P — éwiczenia projektowe, ZT — Zaiecia terenowe, SK - samoksztalcenie (i inne), PR — praktyka

Gwagr

Studenci sa zobowiazani do odbycia:
“Szkolenie biblioteczne - 3 godz. w semestrze |
“Szkolenic BHP" - 4 qodz. w semestrze |

"Wprowadzenie na rynek pracy” - 4 godz. w semestrze Vil




Panstwowa Wyzsza S:

zkota Zawodowa w Tarnowie

Wydziat Politechniczny

Katedra ii oniki
Har ji programu i6 rok akademicki: 2019/2020
S¢ w
poziom i forma studiéw: pierwszego stopnia, stacjonarne
profil studiow: praktyczny
Forma zaliczenia rok 3 rok 4
Lp. Nazwa zajeé o o |zl Ze'lazdezm ECTS semestr V | E semestr VI | g semestr VII | E
ocenq . WI c’:l LI SICP‘CMILOI LI IZTII P‘ZT‘SKIPRI“’ WIC‘ L ‘ SICPICMILO‘LI ‘ZTII PIZTISKIF’R‘“’ WI CI LI SICF"C'MILOI LI IZTll P‘ZT‘SKIPRIM
BLOKI PRZEDMIOTOW OBIERALNYCH
BLOK OBIERALNY B1 - MECHATRONIKA PRZEMYSLOWA
ME1_41_1 P 1-B1 - Uklady napedowe pojazdéw 6 15 1 15| 1
ME1_41_11 P 1-B1 - Uklady napedowe pojazdéw. 6 24 2| 24 2]
ME1_42_| P 2 - B1 -Systemy wbudowane w i 6 15! 1 15 1
ME1_42_Il__|P 2 - B1 -Systemy wbudowane w i 6 24 1 24] i
P3-B1- e r i j
ME1_43. i e Cax 6 15 1 15 1
P3-B1- e r
ME1_431 i e Cax 6 15 1 15 1
P 4 - B1 - Napedy precyzyjne iroboty
ME1_44 6 15 1 15 1
P 4 - B1 - Napedy precyzyjne iroboty
ME1_44Ml 6 24 2 24 2
P 5 - B1 - Konstrukcja przyrzadoéw i urzadzen
MET 451 |precyzyinych 6 15 1 15| 1
P 5 - B1 - Konstrukcja przyrzadow i urzadzen
MET A5 |precyzyinych 6 24 2 24 2
ME1_46_| P6-B1- PLC 6 15! 1 15 1
ME1_46_Il |P6-B1- PLC 6 15! 1 15| 1
P 7 - B1 - Systemy wizyjne w automatyce i
ME1L A7 |robotyce 6 15 1 15 1
P 7 - B1 - Systemy wizyjne w automatyce i
MEL A7 |robotyce 6 24 1 24 1
ME1_48_| P 8 - B1 -Sensory i aktuatory w mechatronice 6 15J 1 15 1
ME1_48_lI P 8 - B1 -Sensory i aktuatory w mechatronice 6 24 2| 24 2]
P 9 - B1 - Mechatroniczne uklady | systemy w
ME1_49_| . N 7 21 1 = :
P 9 - B1 - Mechatroniczne uklady | systemy w
ME1_49_ll i \ 7 24 2 24 2)
ME1_50 P 10 - B1 - Projekt inzynierski 6 30, 2 30 2]
ME1 511 [P11-B1- patybilnos¢ 7 21 2| 21 2)
ME1_51_1I__|P 11 - B1 - Kompatybilno$é Zna 7 24 1 24 1
ME1_52 P 12 - B1 - Laboratorium problemowe 7 30 1 30) 1
Razem 444 29
BLOK OBIERALNY B2 - INZYNIERIA SYSTEMOW MECHATRONICZNYCH
ME1_41_1 P 1 - B2 -Budowa i eksploatacja pojazdow 6 15 1 15| 1
ME1_41_11 P 1 - B2 - Budowa i eksploatacja pojazdéw 6 24 2| 24 2]
P 2 - B2 - Systemy wbudowane na platformie
ME1_42.1 [ oo 6 15 1 15 !
P 2 - B2 - Systemy wbudowane na platformie
MES AN ARDUINO 6 24 1 24 1
P 3 - B2 -Systemy kompL
MEESS Cax 6 15! 1 15 1
P 3 - B2 - Systemy komputerowego wspomagania
ME1 43N |cax 6 15 1 15| 1
ME1_44_1| P 4 - B2 - Sterowanie robotéw i manipulatoréw 6 15 1 15| 1
ME1_44_11 P 4 - B2 - Sterowanie robotéw i manipulatoréw 6 24 2l 24] 2l
P 5 - B2 - Maszynoznawstwo i aparatura w
ME1 451 i i | chemicznedo 6 15 1 15 1
P 5 - B2 - Maszynoznawstwo i aparatura w
ME1_45 1 | it 1 chemicznego 6 24 2] 24 2|
ME1_46_| P 6 - B2 -Programowanie obrabiarek CNC 6 15 1 15| 1
ME1_46_lI P 6 - B2 - Programowanie obrabiarek CNC 6 15 1 15| 1
ME1 47 | |P7-B2-P systemy wizyjne 6 15 1 15 1
ME1 47_Il_|P7-B2-P systemy wizyjne 6 24 1 24] i
P 8 - B2 -Roboty mobilne - budowa, nawigacja i
ME1_48. ia 6 15 1 15 1
P 8 - B2 - Roboty mobilne - budowa, nawigacija i
ME1_48. 1l ia 6 24 2 24| 2
ME1_49_| [P 9 - B2 -Diagnostyka pojazdéw samochodowych 7 21 1 21 .
P 9 - B2 - Diagnostyka pojazdéw
ME1 A9 |samoct 7 24 2 24 2
ME1_50 P 10 - B2 - Projekt inzynierski 6 30 2] 30} 2|
ME1 511 |P 11- B2 Diagnostyka techniczna urzadzer
- mechatronicznych 7 21 2 21 2|
ME1 51 1 |P 11- B2 Diagnostyka techniczna urzadzer
- mechatronicznych 7 24 1 24 1
ME1_52 P 12 - B2 -Laboratorium problemowe 7 30 1 30, 1
Razem 444 29
Legenda: W - wyktad, € - éwiczenia audytoryjne, L - lektorat, S — seminarium/ zajecia seminaryjne, CP - ¢wiczenia praktyczne (w tym zajecia wychowania fizycznego), CS - éwiczenia specjalistyczne (medyczne/ kliniczne),

LO — ¢wiczenia laboratoryjne, LI - laboratorium informatyczne, ZTI - zajecia z technologii informacyjnych, P — ¢wiczenia projektowe, ZT — zajecia terenowe, SK - samoksztatcenie (i inne), PR — praktyka

|Uwagi:



Zatacznik nr 4 do Uchwaty nr 120/2020

Senatu PWSZ w Tarnowie z dnia 30 wrzesnia 2020 r.
Macierz efektéw uczenia sie dla kierunku Mechatronika - studia standardowe

EFEKTY UCZENIA SIE DLA KIERUNKLU:
WIEDZA UMIEJETNDECI [KOMPETENCJE SPOLECZNY

ME1 01
ME1 V2
ME1 Y03
ME1 V04
ME1 V08
MEA_ VW06
MEA 7
ME1 V08
ME1 g
ME1 V1D
MEA ‘A1
WME1 L0t
ME1_Li02
ME1_Lod
WMET_LiD4
WME1_U0S
ME1_LiDA
ME1_Lio7
WMET_LDA
ME1_Uog
ME1_Lin
ME1_LUiT1
ME1_Li2
ME1_Lna
MET_LiT4
ME1_LitS
ME1_LHA
MET N7
ME1_KO1
ME1_K02
ME1_KO3
ME1_K04
ME1_KOG

Kod efektu uczenia sie

Lp. Nazwa zajed
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Metodyka i techniki programowania Il x

| ~i|@|wm
E A i

Nauka o materialach X | x

[}

Waterisioznawstwo 36 [ae x

=
e
=

10| Grafika inZynierska i zapis konstrukcji x

11| Podstawy meirologi X

12|Mechanika techniczna *
13|Podstawy elektrotechniki X X

14|Systemy operacyjne X
15| Wytrzymalos ¢ materiatow X | X X

16| Komputerowe wspomaganie w mechatronice X X

L L

1T |Analiza i przetwarzanie sygnalow b’ X
18|Podstawy elektroniki X
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19|Elektronika cyfrowa ¥ x

2| Techniki wyiwarzania | sysiemy moniazu i
21|Techniki wytwarzania i systemy montazu Il
22|Maszyny sterowane numerycznie CNC X X X X% X
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23|Technika sensorowa X
24|Podstawy automatyki X X

=
=

25(Technika mikroprocesorowa x x
26| Podstawy robotyki X | X X X
27 |Podstawy konstrukcji i eksploataciji maszyn | b8 x X x

e e
=
=
=

N e

b S b o

28|Podstawy koenstrukcji i eksploatacii maszyn Il % X X X

=
b
b
=

29|Napedy elektryczne w automatyce X X X X X X | X X

30|Jakosc i niezawodnoéc urzadzen mechatronicznych X | X X X X X X X X

XXX =

31 |Systemy pomiarowe w mechatronice X X

32|Napedy hydrauliczne i pneumatyczne X X R | Wocl (W 3 X X X
POZOSTALE ZAJECIA
ZAJECIA OGOLNE

33|Lektorat jgzyka angielskiego |

34|Lektorat jezyka angielskiego Il

35|Lektorat jgzyka angielskiego Il

LR R R

36 (Lektorat jgzyka angielskiego IV

37|Wychowanie fizyczne |

38|Wychowanie fizyczne Il

bl Bl S R

39|Bezpieczenstwo i higiena pracy, elementy ergenomii X X X
Podstawy normalizacji oraz ochrony wiasnosci intelektualngj i
przemystowej X
41|Podst. ekonomii, finansdw i prawa w biznesie X X X X X

>
=
=
=
=

42(Zarzadzanie matym i Srednim przedsigbiorstwem x X

BLOK OBIERALNY B1 - MECHATRONIKA PRZEMY SLOWA.
43|Ukiady napedowe pojazdéw X | X X | X X[ X X X X[ X X X X
44|Systemy whbudowane w mechatronice
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Ed
=
>
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45(Wspotczesne narzedzia wspomagajace projektowanie Cax X X

=
=
=
=
=
=
=

45|Napedy precyzyine i roboty przemysiowe X X
47 |Konstrukcja przyrzadow i urzadzen precyzyjnych X X

=
=
=
b
=
=
=

48| Sterowniki przemysiowe PLC

b e o
o]

49| Systemy wizyjne w autematyce i robotyce

50|Sensory i aktuatory w mechatronice

51|Mechatroniczne uklady i systemy w pojazdach X X
52| Projekt inZynierski
53|Kompatybilnosc elektromagnetyczna x X X x X 2 (|| S| X | X
54|Laboratorium problemowe X X | X X

[
[
==

|

BLOK OBIERALNY B2 - INZYNIERIA SYSTEMOW MECHATRONICZNYCH
55|Budowa i eksploatacja pojazdow X | X X X
56| Systemy wbudowane na platformie ARDUINO o] S

57 |Systemy komputerowego wspomagania Cax X
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