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EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do
Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych

Symbol

Kategoria ofektu

Ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze z zakresu no-
woczesnych technologii stosowanych w automatyce, nie-
zbedng do rozumienia zasad dziatania wspotczesnych
systemow automatyki przemystowej, w tym uktadow ste-
rowania, systeméw pomiarowych, czujnikdw oraz tech-
WO1 | nologii wykorzystywanych w inteligentnych. Ma zaawan-
sowang wiedze z zakresu informatyki oraz jej praktycz-
nych zastosowan w nowoczesnych systemach automa-
tyki. Zna metody wizualizacji danych, modelowania kom-
puterowego analizy danych pomiarowych w systemach
automatyki i robotyki.

IB1_WO03
IB1_WO04

Ma uporzadkowang i teoretycznie ugruntowang wiedze z
zakresu automatyki, mechatroniki oraz metrologii stoso-
wanej w nowoczesnych systemach technicznych. Zna
zasady dziatania wspotczesnych systemow sterowania,
Wiedza W02 uktadéw pomiarowych oraz metod cyfrowego przetwa-

rzania sygnatéw wykorzystywanych w automatyce. Po-
siada rowniez wiedze dotyczacg metod symulacyjnych i
obliczeniowych wykorzystywanych w projektowaniu,
analizie oraz optymalizacji nowoczesnych systeméw au-
tomatyki i robotyki.

IB1_WO05

Ma uporzgdkowang i zaawansowang wiedze z zakresu
budowy, zasad dziatania, diagnostyki oraz nadzorowania
nowoczesnych urzgdzen i systemow automatyki przemy-
stowej. Zna w zaawansowanym stopniu rodzaje, wtasci-
wo$ci i zastosowania materiatéw stosowanych w kon- IB1_WO07
strukcji urzadzen automatyki. Posiada wiedze z zakresu IB1_WO08
nauk materiatowych w technice, projektowania nowocze-
snych urzadzen i systemow automatyki, metrologii tech-
nicznej oraz systemoéw pomiarowych wykorzystywanych
w automatyzacji procesow.

W03

Posiada swiadomos¢ wiasnych ograniczen wynikajgcych
Kol |Z postepu techniki i technologii w automatyce i nie waha

sie zasiegac opinii ekspertow, gdy problem wykracza
Kompetencje poza ramy jego wiedzy i doswiadczenia.

IB1_KO1

spofeczne Wykazuje odpowiedzialnos¢ za podejmowane decyzje
K02 etyczne zwigzane z wykonywaniem zawodu, respektuje
zasady etyki zawodowej szczegOlnie w nowoczesnych
technologii w automatyce,

IB1_KO3




TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajeé

Tresci programowe

wyktad

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z nowoczesnymi rozwigzaniami auto-
matyki stosowanymi w aparaturze medycznej, robotyce medycznej, systemach wspo-
magania diagnostyki oraz systemach monitorowania pacjentéw. W trakcie wykfadow
studenci poznajg architekture wspoétczesnych systeméw automatyki wykorzystywa-
nych w urzadzeniach medycznych — od poziomu czujnikéw i akwizycji sygnatow bio-
logicznych, przez systemy sterowania i przetwarzania danych oraz integracje z syste-
mami informatycznymi i sztuczng inteligencjg. Wprowadzenie do nowoczesnych czuj-
nikéw i systemoéw pomiarowych stosowanych w medycynie, takich jak czujniki biome-
tryczne, sensory MEMS, systemy pomiaru sygnatéw bioelektrycznych oraz systemy
monitorowania parametréw fizjologicznych. Metody akwizyciji i filtracji sygnatéw bio-
medycznych. Systemy sterowania w urzgdzeniach medycznych, w tym sterowanie
napedami precyzyjnymi, uktadami mechatronicznymi oraz systemami regulacji stoso-
wanymi w aparaturze diagnostycznej i terapeutycznej. Sterowanie w systemach robo-
tycznych chirurgii, rehabilitacji oraz wspomaganiu ruchu. Zastosowanie sztucznej in-
teligenciji, systeméw loT i analizy danych w automatyce biomedycznej. Systemy mo-
nitorowania zdrowia, zdalnej diagnostyki oraz integracji urzgdzeh medycznych z sys-
temami telemedycznymi. Tendencje rozwojowe automatyki w medycynie, takie jak
cyfrowe blizniaki, autonomiczne systemy diagnostyczne, personalizowana medycyna
wspierana przez Al oraz integracja systeméw robotycznych z analizg danych biome-
dycznych.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
Symbol inne
efektu Egzamin E_gzamln Kolokwium Projekt Sprawozdanie | (obserwacja,
ustny pisemny dyskusja)

wo1 X

W02 X

w03 X

K01 X

K02 X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

For.m'a Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
. . Pozytywne zaliczenie kolokwium koncowego i uzyskanie co
wyktad zaliczenie z oceng 7 .
najmniej 50% punktow.
NAKLAD PRACY STUDENTA
Bilans punktow ECTS
fa . Jed-
_ o Obciazenie studenta nostka
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjL|P|SW]IC]L]P|S h
’ studiow 15 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 1 1 h
Razem przy bezposrednim udziale
€k nauczyciela akademickiego 16 10 h
Liczba punktow ECTS, ktdra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 6 0,4 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 9 15 h
Liczba punktow ECTS, ktéra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,4 0,6 ECTS
pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami 0 0 h
" | o charakterze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktérg student
8. | uzyskuje w ramach zaje¢ o charak- 0,0 0,0 ECTS
terze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca stu-
9. denta 25 25 h
10, Punkty ECTS za n.lodu.i o 1 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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