Zatgcznik nr 1 do Uchwaty nr 83/2019
Senatu PWSZ w Tarnowie z dnia 9.07.2019 .

OPIS KIERUNKU STUDIOW

CHARAKTERYSTYKA KIERUNKU STUDIOW | PROGRAMU STUDIOW

Instytut Politechniczny

Nazwa kierunku studiow, specjalnos¢, specjalizacja w zakresie:
Mechatronika (dualne)

Poziom studiéw: studia pierwszego stopnia

Forma studiéw: studia stacjonarne

Profil: praktyczny

Czas trwania studiow (liczba semestréw): 7 semestréw

Tytut zawodowy nadawany absolwentom: inzynier

taczna liczba godzin zaje¢ (konieczna do ukonczenia studiow): 3486 godz. (w tym 1200 godz.

staze).

Liczba punktéw ECTS konieczna do ukonczenia studiéw na danym poziomie: 210 (w tym 40

staze).

Dziedzina/-y naukowa/-e, do ktérej/-ych przyporzadkowany jest kierunek studiow:
Dziedzina nauk in zynieryjno-technicznych

Dyscyplina/-y naukowa/-e, do ktoérej/-ych przyporzgdkowany jest kierunek studiéw:

Mechatronika przy wyborze bloku obieralnego: B1 — MECHATRONIKA PRZEMYSLOWA

Przyporzgdkowanie efektéw uczenia sie do dyscyplin naukowych/artystycznych

: Procentowy udziat efektéw uczenia sie
Dyscyplina Nazwa dyscypliny przypisanych do wskazanej dyscypliny w tgcznej
naukowa/artystyczna S . I
liczbie efektdw uczenia sie

Wiodgca inzyniena 64 %

mechaniczna

automatyka,

elektronika 28 %

i elektrotechnika
Pozostate .

informatyka

techniczna i 8%

telekomunikacja

Ogébtem 100%




Mechatronika przy wyborze bloku obieralnego: B2 —

MECHATRONICZNYCH

INZYNIERIA SYSTEMOW

Przyporzgdkowanie efektow uczenia sie do dyscyplin naukowych/artystycznych

Procentowy udziat efektéw uczenia sie

Dyscyplina . . . . .
Nazwa dyscypliny przypisanych do wskazanej dyscypliny w tgcznej
naukowa/artystyczna liczbie efektow uczenia sie
Wiodaca inzynieria 65 %
mechaniczna
automatyka,
elektronika 28 %
i elektrotechnika
Pozostale .
informatyka
techniczna i 7%
telekomunikacja
Ogétem 100%

Mechatronika przy wyborze bloku obieralnego: B1 —

MECHATRONIKA PRZEMYSLOWA

Przyporzgdkowanie punktéw ECTS do dyscyplin naukowo/artystycznych

Mechatronika przy wyborze bloku obieralnego: B2 —

Liczba punktow Procentowy udziat w
Dyscyplina Nazwa ECTS przypisanych tacznej liczbie punktéw
naukowa/artystyczna dyscypliny do dyscypliny ECTS dla catego programu
naukowej studiéw

Wiodaca inzynieria 134 64 %

mechaniczna

automatyka,

elektronika 59 28 %

i elektrotechnika
Pozostate .

informatyka

techniczna i 17 8 %

telekomunikacja

Ogébtem 210 100%

MECHATRONICZNYCH

INZYNIERIA SYSTEMOW

Przyporzgdkowanie punktéw ECTS do dyscyplin naukowo/artystycznych
Liczba punktow Procentowy udziat w
Dyscyplina Nazwa ECTS przypisanych tacznej liczbie punktéw
naukowa/artystyczna dyscypliny do dyscypliny ECTS dla calego programu
naukowej studiow

Wiodaca inzyniena 136 65 %

mechaniczna

automatyka,

elektronika 59 28 %

i elektrotechnika
Pozostate informatyka

techniczna i 15 7%

telekomunikacja

Ogébtem 210 100%




Warunki przyj ecia na studia:

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

2)

3)

ubiegajgcemu sie o przyjecie na studia:

Studenci kierunku Mechatronika moga odbywaé studia dualne na tym kierunku, poczawszy od
drugiego roku (trzeciego semestru) studiéw na tym kierunku, pod warunkiem ze student
znajdzie zatrudnienie u pracodawcy u ktérego bedzie odbywat 6 - tygodniowe staze w kazdym
semestrze, zgodnie z merytorycznym programem stazy na studiach dualnych na kierunku
Mechatronika.

Rekrutacja przeprowadzona jest w oparciu o kryterium obejmujgce wyniki z egzaminow i
zaliczen osiggnietych w pierwszym semestrze studiow standardowych na kierunku oraz
motywacje i predyspozycje kandydatéw do podjecia tej formy studiowania, ocenione po
przeprowadzeniu rozmow kwalifikacyjnych z kandydatami na studia dualne.

Warunki rekrutacji, z uwzglednieniem laureatéw oraz finalistéw olimpiad stopnia centralnego,
a takze laureatéw konkurséw miedzynarodowych oraz ogdlnopolskich:

Nie dotyczy

Przewidywany limit przyje¢ na studia:
Liczba przyjetych studentéw na studia dualne zaleze¢ bedzie od liczby studentéw, ktérzy
znajda zatrudnienie u pracodawcy w celu odbycia 6-tydodniowych stazy w kazdym semestrze

studiéw dualnych.

Wymogi zwi gzane z uko nczeniem studiéw (praca dyplomowa, egzamin dyplomowy, inne):

Praca dyplomowa (wykonana na potrzeby pracodawcy u ktérego student odbywa staze), egzamin

dyplomowy

Kwalifikacje oraz uprawnienia zawodowe jakie uzysku  je absolwent kierunku

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



Zatgcznik nr 2 do Uchwalty nr 83/2019
Senatu PWSZ w Tarnowie z dnia 9.07.2019 .

MECHATRONIKA — STUDIA DUALNE

Liczba punktéw ECTS uzyskana w ramach:

studiow (konieczna do ukonczenia studiéw) 210

zaje¢C prowadzonych z bezposrednim udziatem nauczycieli | 132
akademickich lub innych o0séb prowadzgcych (dla studiéw
stacjonarnych wynosi co najmniej potowe punktéw ECTS objetych

programem studiow, wliczamy praktyki zawodowe)

zajeC ksztaltujgcych umiejetnosci praktyczne (na studiach o profilu | 126
praktycznym powyzej 50% punktdow uzyskanych w ramach

studiow)

zaje€ z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spotecznych 5

zaje¢ do wyboru (fakultatywne; nie mniej niz 30% punktow | 82

uzyskanych w ramach studiow)

zajeC z jezyka obcego 8

praktyk zawodowych 40




Zakgcznik nr 3 do Uchwaly nr 83/2019
Senatu PWSZ w Tarnowie z dnia 9.07.2019 .

Harmonogram realizacji programu studiéw dualnych dl a kierunku Mechatronika

Paristwowa Wy 2522 Szkola Zawodona w Tamovie
sty Poltechniczn
Zakiad | Elelroni, Telekomunikaci i Mechatronki

Harmonogram realzaci programu sudiow rokakademic K 201972020
Kerunek: Mechatronika
speciaio 8¢, specialzaca w zalesie:
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Panstwowa Wy zsza Szkota Zawodowa w Tarnowie
Instytut | Politechniczny
Zaktad  Elektroniki, Telekomunikaciji i Mechatroniki

rok akademic ki: 2019/2020
Mechatronika

Harmonogram realizacji programu studiéw
kierunek:
specjalno $¢, specjalizacja w zakresie:
poziom i forma studiéw:
profil studiow:

pierwszego stopnia, stacjona
praktyczny

me

STUDIA DUALNE realizowane od trzeciego semestru
Forma zaliczenia rok 3 rok4
Lp. Nazwa zajeé w e ZEIOZ:ZV“ ECTS semestr V. | E semestr VI | E semestr VI | E
oceng w| | L | s |CP|CM|L0| UlZT\| P |ZT|SK|PR| w w| C| L | s |CP|CM|LO| LI|ZTI| P |ZT|SK|PR|'“ | L |s |CP|CM|L0| UlZT\| P |ZT|SK|PR| w
BLOKI PRZEDMIOTOW OBIERALNYCH
BLOK OBIERALNY B1 - MECHATRONIKA PRZEMYSEOWA
ME1 411 [P 1-B1- Uklady n: lowe pojazdow 6 15 1 15] 1
ME1 41 Il |P 1-B1 - Uklady napedowe pojazdéw 6 24 2 24 2]
P 2 - B1 -Systemy wbudowane w|
VEL A2 i 6 15| f 15 f
P 2 - B1 -Systemy wbudowane w.
MEL 421l i 6 24 | 24 |
P 3 - B1- Wspdlczesne narzedzia
VEL A3 i je Cax 6 15| 15 1
P 3 - B1- Wspdlczesne narzedzia
ME1_43 Il " e 6 15 A 15| A
P 4 - B1 - Napedy precyzyjne i roboty
VEL 44 6 15| i 15 fl
P 4 - B1 - Napedy precyzyjne i roboty
MEL 441l 6 24 24
P 5 - B1 - Konstrukcja przyrzadéw i urzadzen
VELA5] 6 15| 15 1
P 5 - B1 - Konstrukcja przyrzadow i urzadzen
e 6 2| ] 24| F:
ME1 46 | |P 6-B1 - Sterowniki przemystowe PLC 6 15 1 15| 1
ME1 46 Il [P 6 - B1 - Sterowniki PLC 6 15| 1 15| 1
P 7 - B1 - Systemy wizyjne w automatyce i
VEL 4T robotyce 6 15 1 15| il
P 7-B1- Systemy wizyjne w automatyce i
VELATN robotyce 6 24 1 24| bl
ME1 48 | |P 8- B1-Sensory i aktuatory w 6 15| 1 15] 1
ME1 48 Il |P 8- B1 -Sensory i aktuatory w mechatronice 6 24 2 24 2|
P 9- B1 - Mechatroniczne ukiady i systemy w
ME1_49_| N 7 21 1] 21
P 9 - B1 - Mechatroniczne uktady i systemy w
ME1_49_1l . 7 24 2 24 P
ME1_50 P 10 - B1 - Projekt inzynierski 6 30 2| 30{ 2
P 11- B1 - Kompatybilnos¢
VEL 51 7 21 2 21
P 11 - B1 - Kompatybilno$¢
VELSLN 7 2] 1 2 1
ME1_52 P 12 - B1 - Laboratorium problemowe 7 30| 1 30 1
Razem| 444] 29)
BLOK OBIERALNY B2 - IN ZYNIERIA SYSTEMOW MECHATRONICZNYCH
ME1 41 | |P 1-B2-Budowa i eksploatacja pojazdow 6 15 1 15| 1
MEL 41 Il |P 1-B2 - Budowa i eksploatacja pojazdow 6 24 Vi 24 2]
P 2 - B2 - Systemy wbudowane na platformie
VEL 2] [ARDUINO 6 15 1 15] 1
P 2 - B2 - Systemy wbudowane na platformie
MEL 420 [ARDUINO 6 24 1 24 1
P 3 - B2 -Systemy komputerowego
VEL A3 ia Cax 6 15| 15 3
P 3- B2 - Systemy komputerowego
ME1_43 Il i Cax 6 15 151
ME1 44_| [P 4-B2 - Sterowanie robotéw i manipulatorow 6 15 1| 15| i
ME1_44_Il [P 4- B2 - Sterowanie robotéw i manipulatoréw 6 24] 2 24) 2
P 5 - B2 - Maszynoznawstwo i aparatura w
ME1 451 | : . 6 15 | 15] i
P 5- B2 - Maszynoznawstwo i aparatura w
ME1 451 | 5 N 6 24, 2 24 )
ME1 46 | [P6-B2 CNC 6 15| 1 15] 1
ME1_46_Il _|P 6 - B2 - Programowanie obrabiarek CNC 6 15 1 15{ 1
ME1 47 | _|P7-B2 - Przemyslowe systemy wizyjne 6 15| 1 15] 1
ME1 47 Il |P7-B2 - Przemyslowe systemy wizyjne 6 24 1 24) 1
P 8 - B2 -Roboty mobilne - budowa, nawigacia i
ME1_48_| N 6 15 15]
P 8 - B2 - Roboty mobilne - budowa, nawigacja
VELABD |; i 6 2| 9 24 p:
P 9 - B2 -Diagnostyka pojazdéw
VEL 49| 7 21| 1 21 4
P 9 - B2 - Diagnostyka pojazdow.
VEL 49N 7 4| 2 24 2
ME1 50 P 10 - B2 - Projekt inzynierski 6 30 2| 30{ 2]
P 11 - B2 -Diagnostyka techniczna urzgdzen
B i 7 af 2 21 2
P 11 - B2 -Diagnostyka techniczna urzgdzen
MELSLI i 7 24 1 24 1
ME1 52 P 12 - B2 -Laboratorium problemowe 7 30 1] 30f 1
Razem| _ 444] 20|
Legenda: W - wyklad, € - éwiczenia audytoryjne, L - lektorat, S — seminarium/ zajecia seminaryjne, CP - éwiczenia praktyczne (w tym zajecia wychowania fizycznego), €S - éwiczenia specjalistyczne (medyczne/ kliniczne),

LO — ¢éwiczenia laboratoryjne, LI- ZTI - zajgcia z

informacyjnych, P — ¢wiczenia projektowe, ZT — zajgcia terenowe, SK - samoksztaicenie (i inne), PR — praktyka



Zatgcznik nr 4 do Uchwaly nr 83/2019
Senatu PWSZ w Tarnowie z dnia 9.07.2019 r.

Macierz efektéw uczenia si e dla kierunku Mechatronika - studia dualne

EFEKTY UCZENIA SIE DLA KIERUNKU:

Kod efektu uczeniasi ¢

ME1_wol]

ME1_Wo02)

ME1_Wo3]

ME1_Wo04]

ME1_WO5|

WIEDZA UMIEJETNOSCI [KOMPETENCJE SPOLECZNE]
T DTS ]o

MEL_WO
ME1_W07]
ME1_WO8|
ME1_WO9|
ME1_W10|
ME1_Wi]
MEL_uo3|
MEL_U02|
MEL_uog}
MEL_uo4|
MEZ_U0s}
ME1_U06}
ME1_U07]
ME1_UO!

ME1_UO!

ME1_U1

MEL_u11|
MEL_U12|
MEL_U13}
ME1_U14|
ME1_U15}
ME1_U16}
ME1_U17]
MEL_K01
MEL_K02
MEL_K03
MEL_K04
ME1_K05

Lp.

Nazwa zaje¢é

ZAJECIA PODSTAWOWE

1|Analiza matematyczna

x

2|Algebra liniow a z geometrig analityczng

x

3|Rachunek praw dopodobienistw a i statystyka

4|Fizyka_|

XX | X|x

ZAJECIA KIERUNKOWE

Podstawy systeméw operacyjnych. Technologia informacyjna

Metodyka i techniki programow ania |

Nauka o materialach

XX |x|x
x
x

5
6
7| Metodyka i techniki programow ania Il
8
8

Materiafoznaw stw o

10| Grafika inzynierska i zapis konstrukcji

11| Podstawy metrologii

12|Mechanika techniczna

13| Podstawy elektrotechniki

14| Systemy operacyjne

15| Wytrzymato$¢é materiatow

16| Komputerow e w spomaganie w mechatronice

17|Analiza i przetw arzanie sygnatow

XXX X

18| Podstawy elektroniki

19| Bektronika cyfrow a

XXX [X[X|X]|x|x]|x]x

XXX [|x|[x]|x

20| Techniki w ytw arzania i systemy montazu |

x

x
x
x
x
x

21| Techniki w ytw arzania i systemy montazu Il

x|

22|Maszyny sterow ane numerycznie CNC

23| Technika sensorow a

24| Podstawy automatyki

25| Technika mikroprocesorow a

26| Podstaw y robotyki

X< [x|[x|x
x
x
x

27| Podstawy konstrukciji i eksploatacji maszyn |

x
XXX [ X |[Xx]|Xx

28| Podstawy konstrukcji i eksploatacji maszyn Il

x

x

x

x
XXX |[X]|Xx]|Xx

29| Napedy elektryczne w automatyce

30|Jakos¢ i niezaw odnos$¢ urzgdzen mechatronicznych

31| Systemy pomiarow e w mechatronice

X [x|[x|x

32| Napedy hydrauliczne i pneumatyczne

POZOSTALE ZAJECIA

ZAJECIA OGOLNE

33|Lektorat jezyka angielskiego |

34| Lektorat jezyka angielskiego Il

35| Lektorat jezyka angielskiego Il

36| Lektorat jezyka angielskiego V

X |x|x[x

37| Wychow anie fizyczne |

38| Wychow anie fizyczne Il

39|Bezpieczenstw o i higiena pracy, elementy ergonomii

XXX XX ]|X]|Xx

Podstaw y normalizaciji oraz ochrony wiasnosci intelektualnej i
przenmysiow ej

41| Podst. ekonomii, finanséw i prawa w biznesie

42| Zarzadzanie malym i $rednim przedsigbiorstw em

BLOK OBIERALNY B1 - MECHATRONIKA PRZEMYSLOWA

43| Uklady napedow e pojazdow

44|Systemy w budow ane w mechatronice

x
x

45|V e narzedzia w proj anie Cax

46|Napedy precyzyjne i roboty przemystow e

47|Konstrukcja przyrzadéw i urzadzen precyzyjnych

48| Sterow niki przemystow e PLC

49]Systemy wizyjne w automatyce i robotyce

XX XX

X |x|x|x

a
=]

Sensory i aktuatory w mechatronice

a

1| Mechatroniczne uklady i systemy w pojazdach

x
x
x
x
x
x

52| Projekt inzynierski

x|
x|
|
x|
x|
|
x|
x|
x|
x|
x|
x|

53| Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna

54|Laboratorium problemow e

BLOK OBIERALNY B2 - IN ZYNIERIA SYSTEMOW MECHATRONICZNYCH

55|Budow a i eksploatacja pojazdéw

56| Systemy w budow ane na platformie ARDUINO

o

7| Systemy komputerow ego w spomagania Cax

a
@

Sterow anie robotéw i manipulatoréw

XXX X

Maszynoznaw stw o i aparatura w instalacjach przemystu
chemicznego

=)
=]

Programow anie obrabiarek CNC

o
2

Przemyslow e systemy wizyjne

)
]

Roboty mobilne - budow a, naw igacja i zastosow ania

o
@

Diagnostyka pojazdéw samochodowych

>
>

Projekt inzynierski

65| Diagnostyka techniczna urzadzer mechatronicznych

66| Laboratorium problemow e

PRACA DYPLOMOWA

67|Sen1’narium dyplomow e

68| Praca dyplomow a

PRAKTYKI

51|Staz |

52(Staz Il

53|Staz Il

54(Staz IV

55|Staz V

x

x
X< [x[x|x
X x> [x|x
X< [x[x|x
X< [x[x|x
X< [x[x|x

x

x
XXX | X |[Xx

x

x

x




