POLITECHNIKA KRAKOWSKA
IM. TADEUSZA KOSCIUSZKI

KARTA PRZEDMIOTU

obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2022/2023

Wydziat Inzynierii Elektrycznej i Komputerowe;j

Kierunek studiéw: Infotronika Profil: Ogolnoakademicki
Forma sudiéw: stacjonarne Kod kierunku: It-E-3
Stopien studiéw: Il

Specjalnosci: bez specjalnosci

1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Historyczne i filozoficzne aspekty Infotroniki

NAZWA PRZEDMIOTU

Historical and philosophical aspects of infotronics
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU WIEIiK INFOTRON oIIS PH1 22/23
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty humanizujace
LiczBA PUNKTOW ECTS 2.00
SEMESTRY 1

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIA
SEMESTR WYKLADY CWICZENIA LABORATORIA KOMPUTERO- PROJEKTY
WE
1 30 0 0 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie studentéw z historycznymi, spotecznymi, filozoficznymi i biologicznymi uwarunkowaniami roz-
woju technicznego od czaséw prehistorycznych do czaséw wspodlezesnych.

Cel 2 Zapoznanie studentéw z historia rozwoju zrodel energii, magazynoéw energii, narzedzi prostych i ztozonych
oraz ukladoéw ich sterowania.

Kod archiwizacji:
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Cel 3 Zapoznanie studentéw z analogiami i podobieristwami w budowie i dziataniu jednostki ludzkiej oraz w bu-
dowie i dzialaniu réznego typu robotéw przemystowych, antropomorficznych i humanoidalnych.

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Podstawowa wiedza z zakresu fizyki, historii techniki, filozofii przyrody, organizacji pracy oraz biologii i medycyny.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Student zna formy ludzkiej pracy w ujeciu teorii systemow.

EK2 Wiedza Student zna rysy historyczne rozwoju podstawowych elementéw, wchodzacych w sktad nowoczesnego
systemu mechatronicznego i robotycznego.

EK3 Umiejetnosci Student umie odnajdywaé analogie pomiedzy systemami technicznymi i biologicznymi, a w
szczegolnosci umie sporzadzaé schematy kinematyczne czlowieka i robota, opisywaé ich potaczenia ruchowe,
wyznaczaé stopnie swobody oraz okresla¢ ich przestrzenie robocze.

EK4 Kompetencje spoleczne Student rozumie zwiazki taczace technike i inzynierie ze §wiatem przyrody.

EK5 Kompetencje spoleczne Student ma poczucie odpowiedzialnosci za skutki dziatalnosci technicznej oraz za
stan ekologiczny srodowiska naturalnego. Rozumie ideg¢ i znaczenie rozwoju zréwnowazonego.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY

TEMATYKA ZAJEC LiczBa

Lp . .
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Aspekty spoteczne i filozoficzne. Definicja ludzkiej pracy fizycznej w sensie
spotecznym i charakterystyka podstawowych poje¢, zawartych w definicji:
dzialalnosé celowa (schemat postepowania), przeksztalcanie dobr przyrody (formy
W1 i przyktady), uswiadomione ludzkie potrzeby. Klasyfikacja i rozwoj historyczny 3
potrzeb: potrzeby podstawowe (zwigzane z podtrzymywaniem funkcji
zyciowych), intelektualno-estetyczne (wyzszego rzedu) oraz potrzeby pozorne
(sztucznie kreowane).

Ewolucja budowy ludzkiego ciala warunkujaca mozliwosci wykonywania pracy
fizycznej. Rola moézgu, ukltadu nerwowego, uktadu miesniowego, uktadu

W2 kostno-stawowego oraz zmystow w realizacji zaplanowanych czynnosci. Znamiona 3
i istotne cechy inteligencji. Inteligencja czltowieka, a sztuczna inteligencja
(inteligencja maszynowa). Wybrane elementy kognitywistyki.

Historyczny rozwdéj form ludzkiej pracy w ujeciu teorii systemoéow. Rozwoj
terminologii i poje¢ oraz schematy blokowych dla réznych form ludzkiej pracy:
praca bez narzedzi (praca manualna, praca reczna), praca z narzedziami prostymi,
w3 praca z narzedziami zlozonymi, praca zautomatyzowana oraz praca 6
zrobotyzowana. Transformacja pojecia modelu przedmiotu obrabianego i modelu
narzedzia oraz charakterystyka toréw napedzania, sterowania, manipulowania

i sprzezen zwrotnych dla poszczegolnych form ludzkiej pracy.
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WYKLADY

Lp

TEMATYKA ZAJEC
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH

LiczBA
GODZIN

Zrodla energii. Czlowiek i zwierze pociagowe jako biologiczne zrodta energii
mechanicznej. Szeregowe i rownolegte taczenie biologicznych Zrédet energii jako
ztozone formy organizacji ludzkiej pracy. Charakterystyka naturalnych
(odnawialnych, alternatywnych, niekonwencjonalnych) zrodel energii od czasow
starozytnych do czas6w wspoltczesnych. Wezesne magazyny energii:
magazynowanie energii w formie energii potencjalnej, kinetycznej i sprezystej. Rys
historyczny i rozwoj broni jako réznych typow wyrzutni.

Charakterystyka i rozwoj historyczny sztucznych Zrodel energii (maszyny parowe,
maszyny cieplne, zroédta chemiczne, maszyny elektryczne, energetyka

jadrowa). Nowoczesne formy magazynowania energii (akumulatory,
superkondensatory, magazyny energii kinetycznej).

Charakterystyka i rozwoj historyczny mechanicznych, elektrycznych,
elektronicznych i mikroprocesorowych uktadéw sterowania. Rys historyczny
rozwoju nos$nikow informacji oraz programatorow.

Biologiczne aspekty dziatalno$ci technicznej. Charakterystyka uktadu
kostno-stawowego czlowieka z punktu widzenia robotyki i teorii mechanizméw
(jako manipulatora). Robot jako imitacja osoby ludzkiej. Schemat strukturalny
czlowieka i schemat strukturalny robota. Definicje robotéw oraz ich poréwnanie

z roznych punktéw widzenia. Rozwdj robotyki w XX w i trendy rozwojowe w XXI
w. Roboty ze sztuczng inteligencja.

Larnicuch kinematyczny cztowieka i taricuch kinematyczny robota. Rodzaje ruchéw,
polaczenia ruchowe (pary kinematyczne) oraz ich oznaczenia w robotyce. Liczba
stopni swobody, manewrowos¢, ruchliwosé i redundancja. Formalny opis taiicucha
kinematycznego: uktady wspolrzednych i transformacje wspotrzednych

w matematyce, fizyce i robotyce. Klasy potaczeni ruchowych: stawy ludzkie jako
potaczenia ruchowe klasy 4 i 5 oraz roboty z przegubami liniowo-obrotowymi
(potaczenia ruchowe klasy 4) oraz roboty z przegubami sferycznymi (polaczenia
ruchowe klasy 3). Klasyfikacja taricuchow kinematycznych robotéw na tle tancuchu
kinematycznego cztowieka. Roboty antropomorficzne i humanoidalne.

Naturalna przestrzen robocza cztowieka i przestrzenie robocze robotow.
Klasyfikacja i charakterystyka przestrzeni roboczych. Roboty przemystowe

o tancuchu kinematycznym kartezjariskim, cylindrycznym, sferycznym i typu
SCARA oraz ich opis lingwistyczny i matematyczny.

W10

Dtlon z palcami (kisé¢) jako chwytak. Rodzaje chwytania. Schemat kinematyczny
ludzkiej kisci, jego liczba stopni swobody i redundancja. Kis¢ ludzka, a chwytaki
robotow. Klasyfikacja chwytakéw przemystowych. Chwytaki mechaniczne
dwupalcowe, protetyczne i specjalne. Chwytaki pneumatyczne, elektromagnetyczne
i adhezyjne.

W11

Przyktady systemoéw mechatronicznych imitujacych organizmy zywe. Inspiracje dla
techniki i inzynierii ptynace z obserwacji §wiata przyrody. Bionika. Potrzeba
interdyscyplinarnosci w robotyce, mechatronice i infotronice.
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7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 30
Konsultacje przedmiotowe 2
Egzaminy i zaliczenia w sesji 3

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 20
Opracowanie wynikow 0
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 5
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 60
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Elaboraty.
F2 Prezentacje przy tablicy i zadania tablicowe.

F3 Notatki z wyktadu.

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych.

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Ocena pozytywna z wykladu.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0

Wiedza i umiejetnosei na poziomie 0-50% przekazanych tresci
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NA OCENE 3.0 Wiedza 1 umiejetnosci na poziomie 51-60% przekazanych tresci
NA OCENE 3.5 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 61-70% przekazanych tresci
NA OCENE 4.0 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 71-80% przekazanych tresci
NA OCENE 4.5 Wiedza i umiejetnosei na poziomie 81-90% przekazanych tresci
NA OCENE 5.0 Wiedza i umiejetnosei na poziomie 91-100% przekazanych tresci
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 Wiedza 1 umiejetnoscei na poziomie 0-50% przekazanych tresci
NA OCENE 3.0 Wiedza i umiejetnosei na poziomie 51-60% przekazanych tresci
NA OCENE 3.5 Wiedza i umiejetnosei na poziomie 61-70% przekazanych tresci
NA OCENE 4.0 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 71-80% przekazanych tresci
NA OCENE 4.5 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 81-90% przekazanych tresci
NA OCENE 5.0 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 91-100% przekazanych tresci
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 Wiedza i umiejetnoscei na poziomie 0-50% przekazanych tresci
NA OCENE 3.0 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 51-60% przekazanych tresci
NA OCENE 3.5 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 61-70% przekazanych tresci
NA OCENE 4.0 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 71-80% przekazanych tresci
NA OCENE 4.5 Wiedza i1 umiejetnosci na poziomie 81-90% przekazanych tresci
NA OCENE 5.0 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 91-100% przekazanych tresci
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 0-50% przekazanych tresci
NA OCENE 3.0 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 51-60% przekazanych tresci
NA OCENE 3.5 Wiedza 1 umiejetnosci na poziomie 61-70% przekazanych tresci
NA OCENE 4.0 Wiedza 1 umiejetnosci na poziomie 71-80% przekazanych tresci
NA OCENE 4.5 Wiedza 1 umiejetnosci na poziomie 81-90% przekazanych tresci
NA OCENE 5.0 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 91-100% przekazanych tresci
EFEKT KSZTALCENIA 5
NA OCENE 2.0 Wiedza 1 umiejetnosci na poziomie 0-50% przekazanych tresci
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Na OCENE 3.0 Wiedza 1 umiejetnosci na poziomie 51-60% przekazanych tresci
NA OCENE 3.5 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 61-70% przekazanych tresci
NA OCENE 4.0 Wiedza i umiejetnosci na poziomie 71-80% przekazanych tresci
NA OCENE 4.5 Wiedza i umiejetnosei na poziomie 81-90% przekazanych tresci
NA OCENE 5.0 Wiedza i umiejetnosei na poziomie 91-100% przekazanych tresci

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT P CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU

K W01 K_ W02

EK1 K_W03 K_U01 Cel 1 W1 W2 N1 F1F3
K W01 K W03 |

EK2 K_W05 K_WO06 Cel 2 W3 W4 N1 F1F2F3 P1
K W01 K U03

EK3 - = Cel 2 Cel 3 W5 W6 W7 N1 F1F2F3 P1

K U05

K W03 K U03 Cel 1 Cel 2

EK4 K_ KO0l Cel 3 W1 W8 W9 W10 N1 F1 F2F3 P1
K W03 K U02

EK5 T K K02 Cel 2 Cel 3 W9 W10 W11 N1 F1 F2F3 P1

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 ] Mieczystaw Porebski — Sztuka a informacja, Krakow, 1986, Wydawnictwo Literackie

[2 ] Krzysztof Kluszczynski, Tomasz Makowski — Modelowanie i wtasciwosci wyrzutni hybrydowych, Krakow,
2021, Wydawnictwo Politechniki Krakowskiej

[3 | Andrzej Kajetan Wroblewski — Historia fizyki, Warszawa, 2006, Wydawnictwo Naukowe PWN

[4 | Praca zbiorowa — Encyklopedia Swiat cztowieka, Warszawa, 2006, Wydawnictwo Naukowe PWN
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[5 | Praca zbiorowa — FEncyklopedia Kalendarium Dziejow Swiata, Warszawa, 2006, Wydawnictwo Naukowe
PWN

[6 | Bolestaw Ortowski — Historia techniki Polskiej, Radom, 2008, Wydawnictwo Naukowe Instytutu Technologii
Eksploatacji

[7 | Honczarenko Jerzy — Roboty przemystowe, Warszawa, 1996, Wydawnictwo WNT
[8 | Kozlowski Krzysztof i inni — Modelowanie i sterowanie robotéw, Warszawa, 2017, Wydawnictwo PWN

[9 | Kluszczynski Krzysztof — Mechatronika moda czy nieuchronnosé?, Warszawa, 2019, Przeglad Elektrotech-
niczny nr 9

[10 | Praca zbiorowa pod red. naukowa Kluszczyniski Krzysztof — Od elektromechaniki do mechatroniki,
Gliwice, 2012, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej

[11 | Niederliiski Antoni — Roboty przemystowe, Warszawa, 1981, Wydawnictwo WSiP

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

prof.dr hab.inz. Krzysztof Kluszczynski (kontakt: krzysztof .kluszczynski@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 prof.dr hab.inz. Krzysztof Kluszcezyriski (kontakt: krzysztof . kluszczynski@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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