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Krotka informacja o wizytacji

Ocena jakosci ksztatcenia na kierunku "automatyka i robotyka” prowadzonym na
Wydziale Mechanicznym Politechnika tddzka zostata przeprowadzona z inicjatywy Polskiej
Komisji Akredytacyjnej w ramach harmonogramu prac okreslonych przez Komisje na rok
akademicki 2010/2011.

Wizytacje cztonkowie Zespotu poprzedzili zapoznaniem sie z Raportem Samooceny
przekazanym przez wtadze Uczelni, ustaleniem podziatu kompetencji w trakcie wizytacji oraz
sformutowaniem wstepnie dostrzezonych probleméw. W toku wizytacji Zespot spotkat sie
z wtadzami Uczelni i Wydziatu prowadzgcego oceniany kierunek, analizowat dokumenty
zgromadzone wczesniej na potrzeby wizytacji przez witadze Uczelni, otrzymat od wiadz
Uczelni dodatkowo zamoéwione dokumenty, przeprowadzit hospitacje i spotkania ze
studentami oraz spotkanie z pracownikami realizujgcymi zajecia na ocenianym kierunku,
przeanalizowat wylosowane prace dyplomowe pod wzgledem miedzy innymi podobienstwa
do zrédet internetowych. Jest to kolejna wizytacja, poprzednia wizytacja odbyta sie w dniach
10-11.05.2006 .

Zatacznik nr 1 Podstawa prawna wizytacji

Zatacznik nr 2 Szczegétowy harmonogram przeprowadzonej wizytacji
uwzgledniajacy podziat zadan pomiedzy cztonkédw zespotu oceniajacego.



1. Koncepcja rozwoju ocenianego kierunku formutowana przez jednostke

1). Politechnika tédzka jest publiczng, akademickg uczelnig techniczng utworzong 24
maja 1945 roku, posiadajgcg osobowos¢ prawng i dziatajgca na podstawie: ustawy Prawo o
szkolnictwie wyzszym z dn. 27 lipca 2005 r. (Dz. U. Nr 164, poz. 1365 z pdzn. zm.), Statutu
Uczelni (z dnia 14 czerwca 2006 roku, z pézn. zm.) oraz Regulaminu studiéw (z dnia 29 marca
2006 r., z pézn. zm.). Nadzér nad Uczelnig sprawuje Minister Nauki i Szkolnictwa Wyzszego.

Misja Uczelni zostata przyjeta przez Senat Politechniki tédzkiej Uchwatg Nr 19/2008 z
dnia 26 listopada 2008 roku, w skrécie mozna jg przedstawi¢ nastepujgco:

»Politechnika tdédzka, petniagc misje odkrywania i przekazywania prawdy, jest
powotana do ksztatcenia i wychowywania studentow, prowadzenia badan naukowych i prac
rozwojowych oraz ksztatcenia kadry naukowej — zgodnie z zasadami wolnosci nauki, wolnosci
twdrczosci i wolnosci nauczania.

Wiedza zdobyta w toku badan naukowych i tworczosci naukowej jest podstawq
ksztafcenia wysokokwalifikowanych kadr dla potrzeb gospodarki i administracji.

Politechnika pomnaza i upowszechnia osiggniecia nauki, kultury narodowej i techniki, a takze
dziata na rzecz spotecznosci lokalnych i regionalnych”.

Ksztatcenie na kierunku ,automatyka i robotyka” nawigzuje do wszystkich celéow
strategicznych Uczelni, a szczegdlnie do rozwoju technologii zorientowanej na potrzeby
gospodarki opartej na wiedzy i wysokiego poziomu ksztatcenia.

Wydziat Mechaniczny Pt opracowat koncepcje ksztatcenia na kierunku Automatyka
i Robotyka ukierunkowang na ksztatcenie kadr dla gospodarki opartej na wiedzy
i przygotowujgcg studentdow do wprowadzania do praktyki przemystowej (zwtaszcza
przemystu maszynowego) proceséw automatyzacji traktowanych, jako wyraz innowacyjnosci
i rozwoju tej gospodarki. Koncepcja ksztatcenia zostata ustalona w wyniku kontaktow
pracownikéw Politechniki todzkiej z przedstawicielami przemystu w trakcie realizacji réznego
rodzaju prac badawczych i wdrozeniowych.

Oferta ksztatcenia na kierunku ,automatyka i robotyka” umozliwia zdobywanie
wiedzy z zakresu robotyki, informatyki, regulacji automatycznej, projektowania
mechanicznych ukfadéw automatyki, algorytmow obliczeniowych i sztucznej inteligencji.
Pozwala na nauke stosowania profesjonalnego oprogramowania inzynierskiego oraz
tworzenia witasnych prostych aplikacji, a takze oprogramowywania sterownikéw PLC i
maszyn technologicznych sterowanych numerycznie. Ksztatcenie na tym kierunku
przygotowuje do projektowania, uruchamiania i eksploatacji systemow automatyki i robotyki
w réznych zastosowaniach. Absolwent tego kierunku posiada znajomos¢ jezyka angielskiego
na poziomie umozliwiajgcym mu biegte porozumiewanie sie i korzystanie z literatury
fachowej. Istotnym elementem wyksztatcenia absolwentéw tego kierunku jest
przygotowanie do samodzielnego rozwigzywania ztozonych interdyscyplinarnych problemoéw
z dziedziny mechaniki, automatyki, elektroniki i sterowania.

W zwigzku z zakupem nowego wyposazenia do Laboratorium Zautomatyzowanych
Systemow Wytwarzania program studiow jest modyfikowany tak, by umozliwi¢ studentom
jak najszersze zapoznanie sie z zakupionymi nowoczesnymi technologiami poprzez
jednoczesne poznawanie podstaw teoretycznych ich funkcjonowania jak i nabywanie
umiejetnosci wykorzystywania ich w praktyce. Z tego tez powodu w nowo opracowywanym
programie bedzie wyraznie widoczny podziat na bloki tematyczne. Kazdy z blokow bedzie
zawierat cze$¢ wyktadowg, laboratoria ilustrujgce dang dziedzine wiedzy jak i czes¢
projektowo — laboratoryjng w ramach, ktérej studenci w 2-3 osobowych grupach bedg
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samodzielnie realizowali konkretne zadania projektowo — programistyczno — badawcze pod
nadzorem prowadzgcego zajecia.

2). Szybkie zmiany gospodarcze, zachodzace w regionie tédzkim spowodowaty
rozwdj istniejacych juz przedsiebiorstw sektora prywatnego, jak i powstawanie nowych
przedsiebiorstw produkcyjnych i ustugowych. Region tddzki stat sie, zatem bardzo powaznym
okregiem przemystowym. Najczesciej mate i srednie zaktady przemystowe stawiajg nieco
inne, niz do tej pory, wymagania absolwentom kierunku ,automatyka i robotyka”.
W procesie ksztattowania koncepcji ksztatcenia na kierunku uczestniczg zaréwno
interesariusze wewnetrzni, jak i zewnetrzni. Wyrazem tego s systematyczne spotkania
wtadz Wydziatu Mechanicznego z przedstawicielami przemystu w trakcie realizacji réznego
rodzaju prac badawczych i wdrozeniowych. Grupa studentéow kierunku ,automatyka i
robotyka” pod opiekg pracownika naukowego Instytutu Obrabiarek i Technologii Budowy
Maszyn wykonata prace ,, Analiza rynku pracy w Regionie tddzkim dla absolwentéw kierunku
automatyka i robotyka na Wydziale Mechanicznym Politechniki todzkiej”. Metoda badawcza
byt wywiad kwestionariuszowy przeprowadzony wsrdd 35 potencjalnych pracodawcéw w
todzi oraz wtowiczu, Zgierzu, Strykowie, Pabianicach, Gtownie, Ozorkowie, Bukowcu i
teczycy. Trzynascie przedsiebiorstw mozna zaliczy¢ do duzych, 15 do Srednich i 7 do matych.
Analiza ilosciowa i jakosciowa tych wywiadow wykazata, ze od absolwentéw kierunku
,automatyka i robotyka” pracodawcy oczekujg praktycznej znajomosci metod
komputerowego wspomagania przygotowania produkcji i jej automatyzacji. Liczy sie
znajomos¢ programéw typu CAD/CAM oraz umiejetnos¢ programowania uktadow
sterowania CNC i PLC. Dane te byly jednym z elementdw wptywajacych na koncepcje
ksztatcenia i tworzenie programu nauczania. W uczelni na biezgco prowadzone byty
konsultacje ze studentami na temat programu nauczania za posrednictwem przedstawicieli
studentow w Wydziatowej Komisji Dydaktycznej, a obserwacje studentdw na temat zakresu
ksztatcenia niejednokrotnie prowadzity do modyfikacji zarowno programu ksztatcenia jak i
tresci nauczania w poszczegdlnych przedmiotach.

Ocena koncowa 1 kryterium ogdlnego: wyrdiniajaco
Syntetyczna ocena opisowa stopnia spetnienia kryteriow szczegétowych

1) Nalezy odnotowa¢ wysokg, ugruntowang w kraju i zagranicg pozycje Politechniki
tédzkiej, w tym wydziatu Mechanicznego, na rynku edukacyjnym i naukowo badawczym.
Swiadczy o tym poziom ksztalcenia oferowany przez Uczelnie, poswiadczony wynikami
badan w obszarze nauk technicznych. Bogata oferta dydaktyczna ocenianego kierunku jest w
petni powigzana z misjg Uczelni oraz ze strategiag Wydziatu Mechanicznego tej Uczelni. Jest to
roznorodna i innowacyjna oferta ksztatcenia. Dzieki prowadzonym na biezgco konsultacjom
wewnatrz Uczelni ze studentami na temat programu nauczania, za posrednictwem
przedstawicieli studentow w Wydziatowej Komisji Dydaktycznej, oraz pracownikow
naukowych Uczelni z przedstawicielami przemystu, oferta ksztatcenia jest ksztattowana
elastycznie, odpowiednio do zyczen studentdow i potrzeb rynku pracy.

2) Przyjeta koncepcja ustalania programu ksztatcenia na ocenianym kierunku,
poziomie i profilu studiow, w tym okreslanie celow i efektow ksztatcenia jest wzorowa.



Pozwala ona dostosowywac ksztatcenie do zmieniajgcych sie potrzeb zewnetrznych i
uwarunkowan wewnetrznych.

2. Spojnos¢ opracowanego i stosowanego w jednostce opisu zaktadanych celow
i efektow ksztatcenia dla ocenianego kierunku oraz system potwierdzajacy ich
osigganie

1). Wydziat Mechaniczny Politechniki tdédzkiej prowadzi prace nad programem
ksztatcenia na kierunku ,automatyka i robotyka” opartym na Krajowych Ramach Kwalifikacji.
Zostata opracowana macierz efektéw ksztatcenia zawierajgca efekty ksztatcenia z zakresu
wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych, jakimi powinien charakteryzowac sie
absolwent prezentowanego kierunku. Prezentowany program ksztatcenia przedstawia
zaktadane efekty ksztatcenia podstawowe, kierunkowe i rozszerzajgce dla studiéw | stopnia
oraz zaktadane efekty ksztatcenia kierunkowe i rozszerzajgce dla studidéw Il stopnia
powigzane Scisle z tresciami ksztatcenia poszczegdlnych przedmiotdéw dajgc spdjny obraz
posiadanych przez absolwenta kierunku umiejetnosci i kompetencji. Metody dydaktyczne w
postaci: wyktadow informacyjnych, projektéw, dyskusji dydaktycznej, c¢wiczen
przedmiotowych, ¢wiczen laboratoryjnych i seminarium pozwalajg wypracowac¢ studentom
najskuteczniejsze formy uczenia sie i zdobywania umiejetnosci w poszczegodlnych efektach
ksztatcenia. Dostosowywanie programu do oczekiwan rynku pracy odbywato sie do tej pory
bez formalnych procedur, na podstawie ciggtych kontaktow cztonkéw komisji programowej
i nauczycieli z pracodawcami.

Przedstawiony podczas wizytacji i w Raporcie Samooceny program ksztatcenia zostat
opracowany zgodnie ze standardami ksztatcenia dla kierunku ,automatyka i robotyka”,
przed ogtoszeniem efektéw opisanych w Krajowych Ramach Kwalifikacji. W zwigzku z tym
zaréwno w opisie programu jak i w kartach przedmiotdw nie ma odniesiert do opisanych tam
efektow, zwtaszcza w podziale na wiedze, umiejetnosci i postawy. Taki opis programu
przygotowany na dzien wizytacji 15 marca 2012 r. nie byt wymagany.

W przedstawionym opisie programu wyraznie sformutowano cele, tresci ksztatcenia,
metody dydaktyczne i zaktadane efekty ksztatcenia. Przedmioty pogrupowano wedtug tresci
ksztatcenia: podstawowych, kierunkowych i rozszerzajacych.

Po zaznajomieniu sie z tym opisem, Zespo6t Oceniajacy poprosit autoréw Raportu
Samooceny o dodatkowe wyjasnienie znaczenia niektérych zaktadanych celéw. A oto
szczegotowa charakterystyka tych celdw i otrzymane wyjasnienia.

1. W tresciach kierunkowych studiéw | stopnia (str.5 Raportu Samooceny) bloku ksztatcenia
obejmujgcego przedmioty: robotyka, teoria manipulatoréw, metodyka konstruowania z
prefabrykatéw zapisane sg w tresciach ksztatcenia zaawansowanego zagadnienia dotyczace
sterowania robotow. W zaktadanych efektach ksztatcenia podane sg miedzy innymi umiejetnosci
programowania toru narzedzia robota dla prostego zadania manipulacji oraz projektowanie prostych
uktaddw sterowania robotami.

Pojawity sie nastepujace pytania: czy w programowaniu toru student bedzie mdgt uwzglednic¢
dynamike manipulatora i charakterystyk napedowych silnikéw? Dlaczego w zaktadanych efektach
brakuje umiejetnosci rozwigzywania zadania odwrotnego manipulacji? Czy w projektowaniu uktadéw
sterowania robotami stosowane s3g obliczone, czy podane w literaturze wartosci czestotliwosci
rezonansowych zespotéw napedowych?



Z dodatkowych wyjasnienn otrzymanych od autoréw Raportu Samooceny wynika, ze opis
zaktadanych efektéw jest przedstawiony skrétowo, a rzeczywiste zaktadane efekty przedstawione w
czasie wizytacji dajg pozytywng odpowiedZ na te pytania. Z wizytacji w laboratorium
zautomatyzowanych systeméw wytwarzania w pracowni sterownikéw PLC i serwomechanizmédw
wynika mozliwo$¢ pomiaréw czestotliwosci rezonansowych serwomechanizmoéow przed doborem
nastaw jego regulatoréw.

2. W tresciach kierunkowych studiow Il stopnia (str.11 Raportu Samooceny) bloku ksztatcenia
zawierajgcego przedmioty: teoria sterowania i sterowanie robotéw nie wymieniono metod doboru
nastaw regulatorow serwomechanizméw zapobiegajacych przeregulowaniem i drganiom
wynikajgcym ze skonczonej sztywnosci mechanicznej elementdw manipulatora.

Po wyjasnieniach autoréw Raporty okazato sie, ze rzeczywiste tresci kierunkowe zawieraja te
metody.

3. W tresciach rozszerzajacych studiow Il stopnia (str.11 Raportu Samooceny) dla przedmiotu
mechanika precyzyjna zapisane jest "zapoznanie studentdw z wybranymi technologiami z zakresu
mikrowytwarzania i nanotechnologii". Pojawito sie pytanie, czy studenci poznajg jakie$ bardzo proste
kryteria rozréznialnosci wytwarzania od mikrowytwarzania i nanowytwarzania? Z wyjasnien autoréw
wynika, ze dotychczas nie podawano takich kryteridw. Zadeklarowano zaznajamianie studentéw z
takimi kryteriami w przysztosci.

4. W tresciach rozszerzajgcych studidw Il stopnia (Str.14 Raportu Samooceny) przedmiotu
"roboty medyczne" w zaktadanych efektach ksztatcenia zapisana jest mozliwos¢ analizowania
struktury uktadu telemanipulatora. Nie podano, z jakiego rodzaju interfejsami zapoznajg sie studenci.
Wizytacja w laboratorium zautomatyzowanych systemdéw wytwarzania w pracowni "aplikacji
robotow przemystowych" wskazuje, ze jest to interfejs wizyjny.

5. W bloku zaje¢ studiow Il stopnia (Str.12 Raportu Samooceny) obejmujgcych przedmioty:
projektowanie  serwonapeddéw, zaawansowane metody projektowania  przestrzennego,
komputerowo zintegrowane wytwarzanie nie wpisano liczby godzin wyktadéw, ¢wiczen itp. Podczas
wizytacji Zespotu Oceniajgcego liczby te zostaty uzupetnione i wpisane.

6. Na str. 21. Raportu Samooceny podane na studiach | stopnia minimum godzinowe dla
przedmiotow obieralnych 684 godz. x 0,3=205, oraz realizowane 230 byly niepoprawne. Dane te
zostaty poprawione podczas wizytacji i sg nastepujgce: 1170 godz. x 0,3=342, a realizowane 345
godzin.

Program oparty na Krajowych Ramach Kwalifikacji jest aktualnie opracowywany i
bedzie obowigzywat na Wydziale Pt od 01.10.2012 r. W czasie wizytacji przedstawiono
opracowany juz program dla studidow stacjonarnych I-stopnia, oparty na Krajowych Ramach
Kwalifikacji. W Raporcie Samooceny zostato dokonane poréwnanie faktycznie realizowanych
efektow i jest ono zamieszczone w zatgczniku nr 4 Raportu Samooceny. Na podstawie opisu
efektow ksztatcenia w obszarze ksztatcenia w zakresie nauk technicznych zostat stworzony
bardziej szczegétowy opis efektow (62 efekty). W tabeli w zatgczniku nr 4 Raportu
Samooceny zaznaczono przedmioty, w ktérych sg one osiggane (nawet, jezeli w sposdb
jawny nie jest, to wykazano w karcie przedmiotu). Sposréd wszystkich efektow opisanych w
KRK jedynie efekty T1A-KO5 i T1A-KO7 nie majg przypisanych zadnych przedmiotéow, gdyz
uzyskiwane sg poprzez ksztattowanie postaw spotecznych studentdw praktycznie na
wszystkich przedmiotach.

Na stronie internetowej http://ectslabel.p.lodz.pl/ zamieszczony jest opis programu
na kierunku ,, automatyka i robotyka” realizowanego na Wydziale Mechanicznym Politechniki
toédzkiej. Przedstawiona jest: sylwetka absolwenta, wymagania wstepne, cele ksztatcenia,
dalsze mozliwosci ksztatcenia, siatka godzin, charakterystyka egzaminu koncowego, zasady
oceniania i dane koordynatora. W opcji siatka godzin mozliwe jest otrzymanie informacji o
nazwie przedmiotéw, liczbie punktéw ECTS, formie zaje¢ dydaktycznych dla danego



przedmiotu i ewentualnym egzaminie. Informacje te dotyczg kolejnych semestrow studiow
stacjonarnych i niestacjonarnych.

Ocene spojnosci celdw i efektdw ksztatcenia zaktadanych w sylwetce absolwenta z
celami i efektami ksztatcenia umozliwia analiza opisu przedstawionego punkcie 1.2 Raportu
samooceny. Analiza tresci programowych ujetych w tym punkcie i wyjasnienia
przedstawione powyzej pozwalajg stwierdzic, iz cele i szczegotowe efekty ksztatcenia w petni
pozwalajg na realizacje celéw ogdlnych.

2). Efekty ksztatcenia ogdlne (dla kierunku) zostaty sformutowane wiasciwie i s3
zrozumiate wykazujac spojnosc ze standardami ksztatcenia. Dla petniejszej informacji nalezy
uzupetni¢ ich opis o elementy odpowiedzi na pytania 1-4 dotyczgce programu ksztatcenia,
przedstawione przez Zesp6t Oceniajacy.

Zespot Oceniajacy dokonat catosciowego przegladu prac przejsciowych, instrukcji do
¢wiczen laboratoryjnych, sprawozdan z <¢wiczen laboratoryjnych, rozktadu zajeé
laboratoryjnych z uwzglednieniem rozpisu na grupy laboratoryjne, prac dyplomowych
magisterskich dziennych i zaocznych oraz inzynierskich, pod katem ich zgodnosci z
kierunkiem ksztatcenia i stopniem studiéw. W wyniku przeglagdu stwierdzono, ze cele i
zakresy prac sg dobrze dobrane oraz jasno sformutowane, a tematy prac spetniajg
wymagania dyplomdéw na studiach technicznych. Réwniez instrukcje laboratoryjne,
sprawozdania i rozktad zaje¢ nie budzg zastrzezen. Ponadto, Zespdt Oceniajgcy wybrat
losowo i ocenit 15 prac dyplomowych.

Na podstawie szczegétowego przeglagdu zawartosci prac dyplomowych mozina
stwierdzié, ze ogdlne wymagania i sposdb oceny prac dyplomowych (w tym jakos¢ recenzji)
sg prawidtowe, a ich tematyka, poziom i zwigzek ze stopniem i kierunkiem ksztatcenia jest
prawidtowy.

Dokumentacja zawarta w teczkach absolwentéw kompletna, (zauwazono jedynie
drobne uchybienia dotyczacymi, np. braku kopii dyplomu, braku jednego numeru albumu,
braku samodzielnego pracownika naukowego w sktadzie jednej z komisji egzaminacyjne;j, 2
przypadkéw zawyzonej oceny, itp.). Protokoty egzaminacyjne nie majg brakéw formalnych

Po wnikliwej literaturze tresci losowo wybranych 15 prac dyplomowych mozina
stwierdzié, ze czesto zdarzajg sie przypadki niepetnej informacji o pozycjach literaturowych,
nie uwzgledniania czasopism naukowo-technicznych w spisie literatury i nie odwotywania sie
do nich w tresci pracy. Czeste sg przypadki niedopracowania edytorskiej strony pracy
dyplomowej. Czesto tez strona jezykowa prac budzi tez wiele zastrzezen. Jednak na
podkreslenie zastuguje bardzo wysoki poziom wiekszosci prac, ktére wszystkie maja
charakter typowo inzynierski i bardzo praktyczny.

3). Efekty ksztatcenia sformutowane sg w sposéb zrozumiaty oraz wykazujacy
spojnos¢ ze standardami ksztatcenia. Zdarza sie jednak, iz s3 one opisane w zbyt duzej
ogoblnosci, co moze nie pozwala¢ na opracowanie przejrzystego systemu ich weryfikacji.
Przyktadem tego sg efekty ksztatcenia dla przedmiotéw matematycznych i fizycznych — tresci
i efekty sg sformutowane bardzo ogdlnie, powinno sie je doprecyzowac, gdyz przedmioty te
stanowig podstawe na studiach technicznych —ich dobre zrozumienie przez studentéw oraz
sformutowanie przejrzystego systemu weryfikacji jest kluczowe dla dalszego zdobywania
wiedzy. Efekty sg przyporzagdkowane do odpowiednich przedmiotow, z wyszczegdlnionymi
metodami dydaktycznymi, formg zaje¢ i sposobem weryfikacji uzyskanych efektéw
ksztatcenia.



Jednostka nie prowadzi polityki informacyjnej skierowanej do studentéw dotyczacej
zaktadanych efektéw ksztatcenia. Przedstawiciele studentéw biorg udziat w procesie
ewaluacji efektéw ksztatcenia poprzez udziat w pracach Komisji Dydaktycznej, regularnych
spotkaniach z Wfadzami Wydziatu.

Weryfikacja zaktadanych efektow ksztatcenia jest obecnie przygotowywana,
poniewaz zgodnie z rozporzadzeniem Ministra bedzie obowigzywata dopiero od 1.10.2012 r.
Aktualnie zaprezentowana wersja sylabuséw ma charakter tradycyjny i bedzie, co
zadeklarowaty wtadze wydziatu, modyfikowana zgodnie z wymaganiami KRK. Zgodnie z
zapewnieniami wtfadz Wydziatu system weryfikacji efektéw ksztatcenia ma obejmowacd
wszystkie kategorie efektow ksztatcenia oraz wszystkie etapy ksztatcenia.

Proces dyplomowania jest opisany szczegétowo w Regulaminie Studiéw Politechniki
tédzkiej. Na kierunku ,automatyka i robotyka” spetnione sg wszystkie zatozenia tego
procesu. Nalezy doceni¢ i podkresli¢ indywidualizacje procesu dyplomowania — kazdy
student ma prawo okresli¢ temat swojej pracy dyplomowej i wybraé promotora, moze
rowniez sporzadzi¢ prace biorgc udziat w badaniach naukowych. Temat i zakres pracy
dyplomowej powinny byé zgodne z efektami ksztatcenia okreslonymi dla danego kierunku i
poziomu ksztatcenia. Student jest zobowigzany ztozy¢ prace dyplomowa nie pdzniej niz do
konica semestru konczacego studia, zgodnie z harmonogramem roku akademickiego.

W programie studiéw na kierunku ,automatyka i robotyka” ze wzgledu na specyfike
technicznych tresci programowych nie przewiduje sie prowadzenia ksztatcenia na odlegtosc.

Kierunek charakteryzuje sie bardzo duzym odsiewem studentéw, z 60 studentow
przyjmowanych na pierwszy rok, na drugim i trzecim pozostaje okoto 30, a na czwartym roku
jedynie 18. Sytuacja ta jest spowodowana gtéwnie przez zalegtosci, jakie majg studenci
w zakresie przedmiotéw matematycznych i fizycznych. Zalegtosci te wynikajg przede
wszystkim ze stabego przygotowania w szkotach srednich kandydatow na studia techniczne,
w zdecydowanie mniejszym stopniu jest to efekt niezadowolenia z podjetych studidw.
W roku akademickim 2011/2012 zwiekszono do 100 liczbe oséb przyjmowanych na studia
pierwszego stopnia. Decyzja ta oparta byta planach przystgpienia do programu ,Kapitat
Ludzki” i mozliwosci finansowania z tego programu dodatkowych zaje¢ wyréwnawczych,
pozwalajgcych nadrobi¢ studentom braki z matematyki i fizyki.

Na kierunku ,,automatyka i robotyka” stosuje sie tradycyjne metody oceny efektéw
ksztatcenia takie jak egzaminy, zaliczenia, prace zaliczeniowe, projekty, prace przejsciowe i
inne. Nalezy podkresli¢ dobry dostep do informacji na temat stosowanego systemu oceny
efektéw ksztatcenia.

Oceny sg formutowane w sposdb obiektywny, przejrzysty i niebudzacy zastrzezen.
Zasady dotyczace oceniania studentdw sg okreslane formalnie w kartach poszczegdlnych
przedmiotow oraz zajec¢ przygotowywanych przez odpowiedzialnych za prowadzenie zajec
pracownikdéw jednostek organizacyjnych Wydziatu. Organizacja i rozliczenie studiow w
Politechnice tédzkiej oparte sg na systemie akumulacji i transferu punktéw. Student
odbywa studia wedtug programu ksztatcenia obowigzujgcego w roku akademickim,
w ktédrym rozpoczat nauke. Program moze zosta¢ zmieniony w trakcie trwania studiéw, jezeli
zmiana ta uzyska akceptacje odpowiedniej rady studentéw. Celem przedmiotowego systemu
oceniania jest: diagnozowanie i monitorowanie postepow studenta, sprawiedliwe ocenianie
kazdego studenta, wspieranie rozwoju studenta przez ewaluacje jego osiggnieé,
informowanie studenta o poziomie jego osiggnie¢ dydaktycznych i postepach w tym



zakresie, pomoc studentowi w samodzielnym planowaniu jego rozwoju, motywowanie
studenta do dalszej pracy, wykorzystanie przez nauczyciela wynikdw osiggnie¢ studentow do
planowania pracy dydaktycznej, dostarczanie studentom informacji o postepach
i trudnosciach w nauce.

Na system oceny efektow ksztatcenia majg wptyw procedury dotyczace informowania
studentdw w zakresie zasad oceniania. W celu utrzymania ich spdjnosci przestrzegane sg
ustalenia regulaminu studiéw, warunki zaliczen i terminarz zaliczen s3 podawane do
wiadomosci studentom. Materiaty i protokoty zaliczen s archiwizowane i poddawane
kontroli w celu monitowania poprawnosci procesu oceniania, podobnie traktowane s prace
dyplomowe i ich recenzje.

Podczas oceny jakosci ksztatcenia na kierunku ,,automatyka i robotyka” poddano 15
akt osobowych absolwentdéw z ktérych wynika, iz: protokoty egzaminacyjne - prowadzone sg
zgodnie z przepisami rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyziszego z dnia 2
listopada 2006 r. w sprawie dokumentacji przebiegu studiéw (Dz. U. Nr 224, poz. 1634 z
pdin. zm.); karty okresowych osiggnie¢ studenta — prowadzone s3 zgodnie z powyzej
przytoczonym rozporzadzeniem; dyplomy i suplementy - sporzadzane s3g zgodnie
Z przepisami rozporzgdzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 19 grudnia 2008 r.
w sprawie rodzajow tytutow zawodowych nadawanych absolwentom studiéw i wzoréw
dyplomoéw oraz swiadectw wydawanych przez uczelnie (Dz. U. Nr 11 z 2009 r., poz. 61).
Ponadto w suplementach znajdujg sie szczegdty dotyczace programu takie jak: sktadowe
programy studiéw oraz indywidualne osiggniecia, uzyskane oceny oraz punkty ECTS.

W Uczelni przeprowadza sie hospitacje zaje¢ realizowanych przez nauczycieli
akademickich (Uchwatg Senatu Politechniki £édzkiej Nr 11/ 2011 z dnia 28 wrzesnia 2011 r.
w sprawie ankietyzacji i hospitacji zaje¢ dydaktycznych). Hospitacje takie przeprowadza sie
korzystajagc z arkuszu hospitacji zaje¢ dydaktycznych (wypetniane przez trzy osoby
hospitujgce, hospitacje przeprowadzane sg przez zespot trzy osobowy) oraz ankiety oceny
nauczyciela (wypetniane przez studenta po zakonczeniu kazdego cyklu zaje¢). Hospitacja
zajec dydaktycznych ma na celu dbatos¢ o rozwdj nauczycieli akademickich i stanowi jeden z
elementow proceduralnych systemu zapewnienia jakosci ksztatcenia oraz wewnetrznej
weryfikacji efektow ksztatcenia na poziomie przedmiotu w Politechnice tédzkiej

Waznym zrédtem informacji s rowniez sprawozdania z praktyk przygotowane przez
studentéw, stanowi to rowniez element ksztattowania koncepcji ksztatcenia na kierunku
»automatyka i robotyka”. W celu sprawnego organizowania praktyk studenckich
Zarzadzeniem Rektora Nr 3/2007 zostaty wprowadzone zasady organizowania studenckich
praktyk zawodowych.

4). Dostosowywanie programu studiow do oczekiwan rynku pracy odbywato sie do
tej pory, bez formalnych procedur, na podstawie ciagtych kontaktéw cztonkédw komisji
programowej i nauczycieli z pracodawcami. Jego skutecznos¢ jest potwierdzona 100%
zatrudnialnoscig juz w trakcie semestru dyplomowego. Formalne procedury sg aktualnie
tworzone i beda realizowane przy opracowywaniu nowego programu studidéw
obowigzujgcego od 01.10.2012 .



5). W poprzedniej ocenie kierunku "automatyka i robotyka" przeprowadzonej w
dniach 10 - 11.05.2006 roku zarzucono zbyt duzy odsiew studentéw pierwszego roku.
Stosunek liczby studentéw na | roku do liczby studentéw na Il roku wynosit 59/26. Obecnie
odsiew ten jest jeszcze wiekszy i wyraza sie stosunkiem 107/33, co jest zjawiskiem raczej
niekorzystnym.

Podczas rozmoéw z wtadzami wydziatu i pracownikami, zastanawiano sie nad
przyczynami nadal utrzymujacego sie tak duzego wspétczynnika odsiewu. Wskazano na kilka
przyczyn, m. in. niskie przygotowanie z matematyki i fizyki kandydatéw na studia, specyfika
kierunki, uwazanego powszechnie za "bardzo techniczny", wymagane sg odpowiednie
predyspozycje do wykonywania studenckich projektéw technicznych oraz wymagania
wszystkich pracownikéw utrzymania wysokiej jakosci ksztatcenia na tym kierunku.

Zatacznik nr 3 Wyniki poprzedniej oceny programowej kierunku przeprowadzonej
w dniach 10 - 11.05.2006 r.

Zatacznik nr 4 Ocena losowo wybranych prac etapowych oraz dyplomowych

Ocena koncowa 2 kryterium ogodlnego: w petni
Syntetyczna ocena opisowa stopnia spetnienia kryteriow szczegétowych

1) Po wyjasnieniach autoréw Raportu Samooceny i analizie tresci programowych
ujetych w punkcie 1.2 Raportu Samooceny oraz form zaje¢, Zespot Oceniajacy stwierdza, iz
cele ksztatcenia sg zgodne ze standardami ksztatcenia dla kierunku, dla wszystkich
przedmiotow i praktyk.

2) Efekty ksztatcenia sformutowane sg w sposob zrozumiaty i wykazujg spdjnosé ze
standardami ksztatcenia.

3) System weryfikacji efektéw ksztatcenia na kierunku studiéw jest stosowany w
praktyce, pozwala kontrolowac¢ caty proces dydaktyczny, utrzymywaé wysoki standard
nauczania i weryfikowac efekty ksztatcenia na kierunku "automatyka i robotyka".

4) Skuteczne dostosowywanie programu do oczekiwan rynku na podstawie ciggtych
kontaktéw cztonkdw komisji programowe] i nauczycieli z pracodawcami jest potwierdzone
100% zatrudnialnoscia. Taki sposéb modyfikacji efektéw ksztatcenia jest bardzo dobry.

3. Program studidw a mozliwos¢ osiggniecia zaktadanych efektow ksztatcenia

1). Plany i programy nauczania realizowane na okreslonym Wydziale sg uchwalane
zgodnie z Uchwatg Senat Politechniki tédzkiej Nr 1/2007 z dnia 31 stycznia 2007 r. oraz na
postawie §15 ust. 1 pkt. Statutu Uczelni przez witasciwg Rade Wydziatu. Rada Wydziatu
podejmuje uchwate o przyjeciu planu studidw i programu nauczania po wystuchaniu opinii
wydziatowego samorzgadu studentow. Natomiast Senat Uchwatg Nr 14/2011 z dnia 21



grudnia 2011 r. okreslit wytyczne dotyczace zasad opracowania planéw studidéw i programoéw
ksztatcenia zgodnie z Krajowymi Ramami Kwalifikacji dla Szkolnictwa Wyzszego. Plany i
programy nauczania zostaty przyjete zgodnie z przyjetym w uczelni systemem

Program studiéw na Wydziale Mechanicznym Politechniki tdédzkiej dla kierunku
»automatyka i robotyka” jest umieszczony w Raporcie Samooceny, w zatgcznikach 5 a-d. Opis
tych programoéw wraz z celami i efektami ksztatcenia zawierajg punkty 1.2-1.5 Raportu
Samooceny. Koncepcja ksztatcenia opracowana dla ocenianego kierunku w petni uwzglednia
zaréwno: czas trwania studiow, ogdlng liczbe godzin jak i katalog tresci programowych
zawartych w standardach ksztafcenia i to zaréwno na studiach | i Il stopnia realizowanych w
trybie studidéw stacjonarnych i niestacjonarnych. Udziat zaje¢ o charakterze aktywnym
(éwiczenia, laboratoria, zajecia projektowe, seminaria) przewyzsza 50 % ogétu zajec, co
pozwala na nabycie deklarowanych umiejetnosci, w tym umiejetnosci inzynierskich.
Przedmioty oferowane poza standardami pogtebiajg lub poszerzaja wiedze z zakresu
przedmiotow kierunkowych lub podstawowych i dobrze wpisujg sie w zakres kierunku
»automatyka i robotyka” wyznaczony dyscyplinami nauki, z ktérych kierunek ten sie
wywodzi. Przedmioty fakultatywne w odpowiednim wymiarze godzin wyznaczonym przez
standardy ksztatcenia z jednej strony pozwalajg na rozwdj zainteresowan studentow a z
drugiej wskazujg na specyfike specjalnosci kadry naukowej biorgcej udziat w procesie
dydaktycznym kierunku ,automatyka i robotyka”. Bardzo staranny program praktyk
zawodowych oraz procedura ich zaliczenia wymagajgca potwierdzenia przedstawiciela
zaktadu, w ktorej odbywa sie praktyka oraz wiasciwy dobor profilu zaktadu —odpowiednio
wzbogacajg umiejetnosci studentow.

W celu petnej przejrzystosci programéw studidw oraz umozliwienia studentom
odbywania studiow w innych uczelniach w kraju i za granicg Politechnika todzka
wprowadzita i stosuje system ECTS. System ECTS uzywany jest jako system transferu i
akumulacji punktoéw. Punkty kredytowe przyznawane sg wszystkim studentom, zaréwno
wyjezdzajgcym, jak i przyjezdzajgcym (studenci zagraniczni) oraz studentom odbywajgcym
catos¢ studiow w Politechnice tddzkiej. Rok akademicki to typowo 60 punktow kredytowych.
Podzielony jest na dwa semestry, kazdy typowo po 30 punktéw ECTS. W szczegdlnych
przypadkach, mogg pojawi¢ sie drobne rdznice. Punkty przydzielane sg poszczegdlnym
przedmiotom na podstawie naktadu pracy studenta, uwzgledniaja rdéwniez efekty
ksztatcenia.

System ECTS utatwia uznanie okresu studiow za granicg dla studentéw Politechniki
tédzkiej oraz studentdw obcokrajowcdw przyjezdzajgcych do Politechniki tédzkiej na krotkie
okresy studidw. W celu utatwienia wymiany studenckiej i nastepnie uznawania okresu
studiow Politechnika tddzka stosuje dokumenty ECTS: Learning Agreement i Transcript of
Records. Ponadto stosowany jest dokument "Uznanie okresu studiéw za granicg", ktéry
podpisuje dziekan wydziatu oraz prorektor ds. studenckich. Studentom obcokrajowcom
wydawany jest Transcript of Records, wyszczegdlniajacy liczbe zdobytych w Politechnice
tédzkiej punktow ECTS. Politechnika tédzka uznaje rowniez okresy studidw w zagranicznych
uczelniach partnerskich niestosujgcych systemu ECTS.

Procedura alokacji punktow przypisywanych poszczegélnym przedmiotom
wystepujgcym w programach studidw jest oparta o ocene tacznego sredniego naktadu pracy
studenta wymaganego do osiggniecia zatozonych efektdw ksztatcenia. Ogodlna liczba
punktéw ECTS na studiach pierwszego stopnia wynosi dla studiow licencjackich 180,
inzynierskich 210, a na studiach drugiego stopnia odpowiednio 120 i 90. W przypadku
studiow pierwszego stopnia punkty te sg rozdzielane pomiedzy poszczegdlne obszary
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ksztatcenia, tj. ogdlny, podstawowy, kierunkowy, specjalnosciowy, uzupetniajgcy. W
przypadku studiow drugiego stopnia punkty sg rozdzielane pomiedzy obszary ksztatcenia:
podstawowy, kierunkowy, specjalnosciowy, uzupetniajgcy. Obszary te i przypisane im punkty
wynikajg z zatozonych kwalifikacji, ktére powinien posiadaé¢ absolwent danego kierunku i
poziomu studidéw.

W ramach okreslonych powyzej obszarow ksztatcenia definiowane sg nastepnie
przedmioty programu studiow. Dla kazdego przedmiotu okresla sie zaktadane efekty
ksztatcenia, czyli umiejetnosci i kompetencje, tresci, formy zaje¢ (wyktady, cwiczenia,
laboratoria, projekty i seminaria) oraz szacunkowy nakfad pracy facznej (mierzonej punktami
ECTS). Przez naktad pracy tgcznej rozumie sie sume wynikajgcg z godzin kontaktowych w
uczelni i szacunkowych godzin pracy witasnej. W razie potrzeby okreslany jest podziat
przedmiotu na dwa lub wiekszg liczbe semestrow, w takim przypadku jednostkom
prowadzonym w réznych semestrach przypisuje sie oddzielne liczby punktéw. Przy obliczaniu
punktow ECTS przyporzadkowang przedmiotowi przyjeto zatozenie, ze 1 punkt ECTS
odpowiada 25-30 godzinom obcigzenia studenta godzinami kontaktowymi oraz
indywidualng praca.

Przyjeta ogdlna punktacja ECTS w programie studiow kierunku ,automatyka i
robotyka” spetnia wymogi okreslone w Rozporzgdzeniu MNiSzW z dnia 12.07.2007 r. w
sprawie w standardow ksztatcenia dla poszczegdlnych kierunkéow. Opracowana struktura
systemu ECTS sprzyja wymianie miedzynarodowej i miedzyuczelnianej studentéw.

Sekwencja przedmiotéow programu studiow | i Il stopnia realizowanych w trybie
studiow stacjonarnych i niestacjonarnych nie budzi zastrzezen. Wprowadzenie 8 semestru
ksztatcenia na studiach niestacjonarnych nie zmienia sekwencji przedmiotéw tylko daje
mozliwos¢ jeszcze lepszego roztozenia w czasie tresci nauczania i tworzy szanse dla poprawy
jakosci ksztatcenia.

Praktyki ogélno mechaniczne na studiach stacjonarnych i niestacjonarnych | stopnia
odbywajg sie po semestrze IV w wymiarze 4 tygodni. Praktyki inzynierskie na studiach
stacjonarnych i niestacjonarnych | stopnia odbywajg sie po semestrze VI w wymiarze 4
tygodni (160 godzin). Praktyki specjalizacyjne na studiach stacjonarnych i niestacjonarnych Il
stopnia odbywajg sie po semestrze Il w wymiarze 4 tygodni (160 godzin). Wymiar praktyk
studenckich jest zgodny ze standardami ksztatcenia. System zaliczania i dokumentowania
przebiegu praktyk jest prawidtowy.

Formy zaje¢ w tym w szczegdlnosci c¢wiczenia, laboratoria w tym éwiczenia
projektowe, a takze ich wymiar (przewyzsza 50% ogodtu zajec) tworzg podstawy do realizacji
deklarowanych efektéw ksztatcenia, a w szczegdlnosci do nabycia deklarowanych
umiejetnosci.

Indywidualizacje procesu ksztatcenia studentéw bardziej uzdolnionych na |i Il stopniu
studidw umozliwia wybdr jezyka obcego i przedmiotdw obieralnych. Liczba godzin
przedmiotow obieralnych jest zgodna z rozporzadzeniem MNiSW z dnia 12 lipca 2007 r. §4
pkt. 3. Przy Instytucie Obrabiarek i TBM dziata Koto Naukowe Robotykow, ktore sprzyja
indywidualizacji ksztatcenia. Koto rozpoczeto swa dziatalnos¢ w 1994 roku i dziafa
nieprzerwanie do chwili obecnej. Oficjalna rejestracja Kota Naukowego Robotykéw odbyta
sie w roku 2004, po zatwierdzeniu Statutu Kofa przez Rektora Politechniki tddzkie;j.
Cztonkami Kota sg studenci kierunku , automatyka i robotyka” z Wydziatu Mechanicznego.
Aktualnie Koto liczy 11 cztonkéw.

Proces indywidualizacji ksztatcenia oséb niepetnosprawnych jest uzalezniony
kazdorazowo od rodzaju niepetnosprawnosci. Udogodnienia w zakresie logistyki pozwalajg
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studentom niepetnosprawnym ruchowo uczestniczy¢ we wszystkich zajeciach. Z uwagi na
fakt, ze do kilku audytoriow nie ma dojazdu dla woézkéw inwalidzkich, w przypadkach gdy
taka osoba znajduje sie w grupie studenckiej zajecia dla tej grupy odbywajg sie w
audytoriach z odpowiednim dostepem. W przypadku osdb niepetnosprawnych stuchowo
wykorzystywane sg audytoria wyposazone w petle indukcyjne. Dodatkowo prowadzacy
zajecia s zobowigzani do udzielania studentom niepetnosprawnym wszelkiej pomocy
niezbednej do uzyskania zaktadanych efektéow ksztatcenia (np. dodatkowe materiaty
dydaktyczne, indywidualizacja konsultacji czy sprawdzania efektéw ksztatcenia).Taki proces
indywidualizacji jest przyjazny dla niepetnosprawnych.

W Raporcie poprzedniej oceny kierunku zarzucono zbyt duzy odsiew studentow
pierwszego roku. Stosunek liczby studentéw na | roku do liczby studentow na Il roku wynosit
59/26. Obecnie odsiew ten jest jeszcze wiekszy i wyraza sie stosunkiem 107/33, co jest
zjawiskiem niekorzystnym. Wtadze wydziatu podaty przyczyne utrzymujgcego sie nadal tak
wysokiego odsiewu i jest to spowodowane niskim przygotowaniem kandydatow na studia na
ten kierunek oraz wymaganiami wszystkich pracownikdw utrzymania wysokiej jakosci
ksztatcenia na tym kierunku.

2). Do kazdego okreslonego ogdlnego efektu ksztatcenia w zakresie wiedzy, umiejetnosci
i kompetencji przyporzadkowano katalog przedmiotow ze wskazaniem formy jego realizacji,
co pozwala uznaé, iz koncepcja ksztatcenia jest spdjna i zachowuje zwigzek miedzy
zdefiniowanymi ogoélnymi efektami ksztatcenia a tresciami i formami ksztatcenia. Do
wykonania petnej oceny czy zaktadane efekty ksztatcenia, tresci programowe, formy i
metody dydaktyczne tworzg spdjng catos¢ wymagane sg sylabusy opracowane w taki sposob,
aby przypisa¢ cele i efekty danego przedmiotu z jego poszczegdlnymi tresciami, wraz z
okreslonym bilansem punktow ECTS — bilansem czasu pracy studenta rozpisanym dla kazdej
formy ksztatcenia (wyktad, ¢wiczenia, projekt, praca wtasna) oraz z rozpisanym systemem
weryfikacji osiggnietych efektéw ksztatcenia. Ponadto, opracowania wymagajg tez macierze
kompetencji za pomocy, ktérych mozna oceni¢ spdjnos¢ zaktadanych celow i ogdlnych
efektow ksztatcenia, w tym w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych z
efektami szczegdtowymi uzyskanymi w procesie ksztatcenia, a takze macierzy
sprawdzajacych realizacje celéw dla danego poziomu, profilu i obszaru ksztatcenia Krajowych
Ram Kwalifikacji. Analiza, podczas wizytacji tresci programowych oraz form zajeé
poszczegdlnych przedmiotow pozwala stwierdzié, iz zaktadane ogdlne i szczegdtowe efekty
ksztatcenia, tresci programowe, formy zaje¢ oraz stosowane metody dydaktyczne tworza
spojng catos¢, gdyz: tresci programowe okreslone zostaty na podstawie wiedzy dyscyplin
naukowych tworzgcych zakres programowy kierunku ,,automatyka i robotyka” zachowujac
petna zgodnosc¢ ze standardami ksztatcenia, sekwencja przedmiotow tworzy cigg ksztatcenia
z zachowaniem wykorzystywania wiedzy i umiejetnosci zdobytych na nizszych semestrach.
Witasciwy udziat zaje¢ o charakterze aktywnym (przewyisza 50 %) tworzy podstawy do
nabywania deklarowanych umiejetnosci. Zakres tematyczny egzamindw, wymagane projekty
sq dobrymi aczkolwiek niewystarczajacymi weryfikatorami wiedzy i umiejetnosci. Prace
dyplomowe dobrze stuzg weryfikowaniu koncowych efektow ksztatcenia i wskazuja, iz
studenci je osiggaja.

3). W poprzedniej ocenie kierunku "automatyka i robotyka" przeprowadzonej
w dniach 10-11.05.2006 roku zarzucono zbyt matfg liczbe godzin zaje¢ na studiach
niestacjonarnych pierwszego stopnia. Wtedy na jednolitych studiach niestacjonarnych liczba
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godzin wynosita 1650. Od 2007 roku liczba godzin na studiach niestacjonarnych wynosi: 1560
dla I-stopnia i 600 dla ll-stopnia. Zatem liczba godzin na studiach niestacjonarnych
pierwszego stopnia i drugiego stopnia wynosi obecnie wiecej niz poprzednio. Obecnie taczna
liczba godzin na studiach niestacjonarnych wynosi 1560+600=2160 i jest znacznie wieksza od
1650 z poprzedniej wizytacji.

Ocena koncowa 3 kryterium ogdlnego: wyrdzniajgco
Syntetyczna ocena opisowa stopnia spetnienia kryteriow szczegétowych

1) Czas trwania studidw, zgodnos¢ tresci ksztatcenia ze standardami ksztatcenia,
wtasciwy udziat aktywnych form zaje¢, zasadna sekwencja przedmiotdw i program praktyk
zawodowych realizowanego programu studiéw umozliwiajg studentom osigganie ogdlnych
efektow ksztatcenia w zakresie: wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych a takze
szczegbdtowych efektow ksztatcenia okreslonych dla kazdego przedmiotu.

2) Zaktadane ogodlne efekty ksztatcenia, tresci programowe, formy zaje¢ oraz
stosowane metody dydaktyczne tworzg spdjnosé catosc, gdyz: tresci programowe okreslone
zostaty na podstawie wiedzy dyscyplin naukowych tworzgcych zakres programowy kierunku
,automatyka i robotyka” zachowujgc petng zgodnos¢ ze standardami ksztatcenia, sekwencja
przedmiotow tworzy cigg ksztatcenia z zachowaniem wykorzystywania wiedzy i umiejetnosci
zdobytych na nizszych semestrach. Wtasciwy udziat zaje¢ o charakterze aktywnym (ponad
50 %) tworzy podstawy do nabywania deklarowanych umiejetnosci.

4. Liczba i jakos$¢ kadry dydaktycznej a moiliwos¢ zrealizowania celow
edukacyjnych programu studiow

1). Na ocenianym kierunku zajecia dydaktyczne prowadzi 13 nauczycieli akademickich
zgtoszonych do minimum kadrowego (6 oséb w grupie profesoréw/doktoréw habilitowanych
oraz 7 doktoréw) oraz 25 oséb nie zgtoszonych do minimum kadrowego (w tym 5 doktoréow
hab. i 14 doktoréw. Jest to liczba nauczycieli w zupetnosci wystarczajgca do prowadzenia
zajec dla okoto 200 studentéw kierunku ,,automatyka i robotyka”.

Przeglad dziedzin, dyscyplin i specjalnosci naukowych reprezentowanych przez tych
38 nauczycieli akademickich pozwala na stwierdzenie, ze struktura ich kwalifikacji jest
odpowiednio dobrana i wystarczajgca do prowadzonych na ocenianym kierunku
przedmiotdw nauczania w ramach dwodch specjalnosci: ,,Robotyka” i ,Zautomatyzowane
systemy wytwédrcze”. Prowadzony na Wydz. Mech. Pt kierunek ksztatcenia , automatyka i
robotyka” wyrdst z mechanicznego ,rdzenia” tego Wydziatu, co jest widoczne w przyjetych
celach ksztatcenia i opisach sylwetek absolwentéw obu stopni ksztatcenia.

Zespot Oceniajacy stwierdza, ze struktura kwalifikacji i liczba osdb kadry dydaktycznej
kierunku ,automatyka i robotyka” w petni umozliwia osiggniecie zaktadanych celéw i
efektéw ksztatcenia.
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Zatacznik nr 5 Nauczyciele akademiccy realizujacy zajecia dydaktyczne na ocenianym
kierunku studiéw, w tym stanowigcy minimum kadrowe.

Cz. I. minimum kadrowe.

Cz. ll. pozostali nauczyciele akademiccy.

2). W teczkach osobowych znajdujg sie dokumenty pozwalajagce na uznanie
deklarowanych tytutéw i stopni naukowych. Kopie dyplomdw znajdujace sie w teczkach
zostaty poswiadczone za zgodnos$¢ z oryginatem. Umowy o prace zawierajag wymagane
prawem elementy. Teczki zawierajg takze Swiadectwa pracy, bedace potwierdzeniem
deklarowanego dorobku praktycznego.

Wszystkie osoby zgtoszone do minimum kadrowego spetniajg warunki okreslone
w § 8 ust. 1 rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 27 lipca 2006 r. w
sprawie warunkéw, jakie muszg spetnia¢ jednostki organizacyjne uczelni, aby prowadzié
studia na okreslonym kierunku i poziomie ksztatcenia (Dz. U. Nr 144, poz. 1048, z pozn. zm.) -
sg zatrudnione w Uczelni na podstawie mianowania lub umowy o prace w petnym wymiarze
czasu pracy nie krécej niz od poczatku roku akademickiego oraz § 8 ust. 3 ww.
rozporzadzenia, tj. prowadzg osobiscie na kierunku ,informatyka", co najmniej 60 godzin
zaje¢ dydaktycznych (pracownicy samodzielni) oraz co najmniej 90 godzin (doktorzy). Dla
proponowanych oséb do minimum kadrowego Politechnika tédzka jest podstawowym
miejscem pracy.

Podczas weryfikacji teczek osobowych, a w szczegdlnosci oswiadczen o wyrazeniu
zgody na wliczenie do minimum kadrowego, nalezy stwierdzi¢, iz wszystkie osoby zgtoszone
do minimum kadrowego spetniajg warunki okreslone w art. 112a ustawy z dn. 27 lipca 2005
r. - Prawo o szkolnictwie wyzszym (Dz. U. Nr 164, poz. 1365, z pézn. zm.).

Wymagane minimum kadrowe dla kierunku ,,automatyka i robotyka” powinno liczy¢
12 oséb, w tym 6 prof./doktoréw hab. i 6 doktorow.

Sposrdd prof./dr hab. 5 oséb mozina zaliczy¢, na podstawie analizy ich dorobku
naukowego i technicznego (patrz szczegoty w Zat. nr 5), do grupy reprezentujgcej dyscypline
Automatyka i robotyka, 1 osoba reprezentuje dyscypline Mechanika, zwigzang z kierunkiem
ksztatcenia ,, automatyka i robotyka”.

Sposrdéd doktorow, na podstawie analizy dorobku naukowego i technicznego, 6 oséb
mozna zaliczy¢ do grupy reprezentujacej dyscypline Automatyka i robotyka, a jedng osobe
uznaé za reprezentujgcy dyscypline Budowa i Eksploatacja Maszyn, zwigzang z kierunkiem
ksztatcenia ,,automatyka i robotyka”.

Mozna wiec stwierdzi¢, ze pod wzgledem liczbowym i merytorycznym (biorac pod
uwage obszary wiedzy i dyscypliny reprezentowane przez zgtoszonych do minimum
nauczycieli akademickich), wymdg minimum kadrowego jest spetniony.

Zespot Oceniajacy stwierdza, ze wymagania merytoryczne i formalne dotyczace
minimum kadrowego sg catkowicie spetnione.

Na podstawie analizy dat zatrudnienia i opisu przebiegu karier zawodowych
nauczycieli akademickich zaliczonych obecnie do minimum kadrowego oraz na podstawie
poréwnania ze sktadem minimum kadrowego z okresu poprzedniej oceny PKA (2006 r.),
mozna stwierdzic¢, ze jego sktad jest stabilny.

Liczba nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe na ocenianym
kierunku wynosi 13; liczba studentow ocenianego kierunku wynosi 206 (stan wg danych
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uzyskanych z Dziekanatu na dzien 15 marca 2012 r., w tym: 151 na studiach stacjonarnych i
55 na studiach niestacjonarnych);

Stosunek liczby studentéw kierunku do liczby nauczycieli akademickich stanowigcych
minimum kadrowe spetnia wymagania § 17 ust. 1 pkt. 6 rozporzadzenia Ministra Nauki
i Szkolnictwa Wyzszego z dn. 5 pazdziernika 2011 r. w sprawie warunkow prowadzenia
studidw na okreslonym kierunku i poziomie ksztatcenia (Dz. U. Nr 243, poz. 1445) i wynosi
ok. 15,8. czyli znacznie ponizej dopuszczalnej granicy 60. Tak, wiec stosunek liczby
nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe do liczby studentéow kierunku
spetnia wymagania § 17 ust. 1 pkt. 6 rozporzgdzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z
dn. 5 pazdziernika 2011 r. w sprawie warunkéow prowadzenia studidw na okreslonym
kierunku i poziomie ksztatcenia (Dz. U. Nr 243, poz. 1445).

Na podstawie przegladu wykazu i tresci przedmiotéw prowadzonych przez
poszczegdlnych nauczycieli akademickich Zespdt Oceniajagcy stwierdza, ze zajecia we
wszystkich przypadkach obsadzane sg prawidtowo, zgodnie z kompetencjami naukowymi i
zawodowymi o0sOb prowadzacych, w tym z reprezentowanymi przez nie specjalnosciami
naukowymi oraz charakterem dorobku naukowego i technicznego, a takze zgodnie ze
spodziewanymi efektami ksztatcenia okreslonymi dla poszczegdlnych przedmiotow.

Hospitacje przeprowadzone w dniach 15 i 16 marca 2012 r. objety tgcznie 9 zajec
kursowych. Obejmowaty one wyktady, ¢wiczenia i laboratoria. Wszystkie hospitowane
zajecia odbywaty sie zgodnie z rozktadem, przy dobrej frekwencji studentéw. Na
podkreslenie zastuguje atrakcyjne i na wysokim poziomie merytorycznym prowadzenie zajec,
wzbudzajgce widoczne zainteresowanie i pozytywny odbior studentéw. Powszechne jest
stosowanie wyktadéw w formie prezentacji komputerowych, komentowanych obszernie
przez wyktadowcoéw. Prezentacje przygotowane sg starannie, atrakcyjnie pod wzgledem
graficznym, co utatwia studentom odbidr wyktadéw. Widoczna byta rzetelnosé dydaktykow i
staranne merytoryczne przygotowanie do zajeé. Do tematyki zaje¢ wprowadzane s3
najnowsze osiggniecia teorii i praktyki. Opracowywane s3g i udostepniane studentom
niezbedne pomoce dydaktyczne. Zasady zaliczen sg sprecyzowane doktadnie i podane do
wiadomosci studentéw. Zajecia odbywajg sie w dobrze wyposazonych i utrzymanych salach.
Szczegdtowe omowienie wizytowanych zajec przedstawiono w Zatagczniku nr 6.

Opisane wyzej warunki prowadzenia i obsada zaje¢ umozliwiajg osigganie witasciwej
jakosci i spodziewanych efektéw ksztatcenia.

Zatacznik nr 6 Informacja o hospitowanych zajeciach iich ocena.

3). Pracownicy naukowo — dydaktyczni zatrudniani sg w Politechnice tdédzkiej
w drodze konkursu otwartego dla wszystkich zainteresowanych. Warunki uczestnictwa
w danym konkursie, formutowane przez zainteresowang Rade Wydziatu, ogtaszane sg na
stronie internetowej Uczelni.

Procedure te, typowa dla polskich uniwersytetéw technicznych, nalezy uznac za
prawidtowa.

Rozwdj kadry naukowo - dydaktycznej jest zadaniem objetym realizowanym obecnie
»Programem Rozwoju Wydziatu Mechanicznego Pt na lata 2008 — 2020”. Jednym z istotnych
zadan objetych planem jest, zgodny takze z misjg Uczelni, awans naukowy (doktoraty,
habilitacje, profesury) pracownikdw Wydziatu. Polityka kadrowa Wydziatu jest w tym
aspekcie realizowana na ogodlnie przyjetych w Pt zasadach, regulowanych odpowiednimi
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ustawami. Pracownicy mogg ubiegac sie o stypendia doktorskie, bra¢ udziat w konkursach o
stypendia dla mtodych (do 28 lat) doktoréw i mtodych (do 35 lat) doktoréow habilitowanych.
Rektor Pt ogtasza corocznie pie¢ konkurséw o nagrody (okoto 20-30 tys. zt):

e za najwiekszg liczbe cytowan,

* zanajbardziej wartosciowe wdrozenie,

e dla autora najlepszych publikacji naukowych wydanych w danym roku,

e dla najmtodszego pierwszego autora publikacji naukowe;j

* zainterdyscyplinarne osiggniecia naukowe.
Pracownicy Wydziatu mogg takze wystepowac o granty wewnetrzne na aparature naukowa
(ok. 30 tys. zf).

Do rozwoju kadry przyczynia sie takze fakt, iz Wydziat jest, w ramach Uczelni,
realizatorem projektu unijnego pn. ,Podwyziszanie kompetencji kadry akademickiej i
umiejetnosci absolwentéw w aspekcie nowoczesnych metod analizy, symulacji i
optymalizacji w procesie projektowania i eksploatacji” (Projekt Operacyjny Kapitat Ludzki,
Poddziatanie 4.1.1 ,Wzmocnienie potencjatu dydaktycznego Uczelni”, otrzymane
dofinansowanie: ok. 4 800 tys. zt).

Wyzej wymienione dziatania sg bardzo motywujgce, szczegdlnie konkursy i aplikacje
o granty cieszg ws$rdéd pracownikéw naukowo - dydaktycznych Wydziatu duzym
zainteresowaniem, co w skali Wydziatu skutkuje ok. 15 doktoratami , ok. 5 habilitacjami i
ok. 1 tytutem profesorskim rocznie (Srednio w latach 2007 — 2011 — wg Raportu Samooceny,
str. 25.). Biorgc pod uwage fakt, iz Wydziat zatrudnia 21 profesoréw, 34 doktoréw
habilitowanych i 151 adiunktéw (stan wg danych uzyskanych z Dziekanatu na dziei 15 marca
2012 r.), to Srednioroczny przyrost kadry w skali Wydziatu mozna uznaé za zadowalajacy.

Z drugiej strony, rozproszenie kadry naukowo — dydaktycznej na 8 prowadzonych
aktualnie na Wydziale kierunkéw ksztatcenia, duza aktywnosé¢ dydaktyczna pracownikéw
poza Wydziatem w ramach Centrum Ksztatcenia Miedzynarodowego Pt oraz relatywnie
miody wiek nauczycieli akademickich prowadzacych ksztatcenie na kierunku , automatyka i
robotyka”, sg czynnikami, ktére skutkujg zbyt powolnym awansem kadry kierunku (tylko 3
doktoraty w latach 2007 — 2012, brak habilitacji i awanséw profesorskich).

W dniu 16 marca 2012 r. odbyto sie spotkanie nauczycieli akademickich
wizytowanego kierunku z Zespotem Oceniajagcym. W zebraniu uczestniczyto ponad 20 oséb z
wszystkich grup pracowniczych. Zebranie rozpoczeto sie o godz. 10.00 i trwato okoto 70
minut.

Otwierajac zebranie, Przewodniczacy Zespotu Oceniajacego przedstawit sktad
Zespotu, przypomniat uczestnikom zebrania ogdlng charakterystyke dziatalnosci i zadan PKA
oraz ogolne zasady przebiegu wizytacji akredytacyjnej, podkreslajgc, ze jest to kolejna
wizytacja po uzyskaniu akredytacji w 2006 r. Naszkicowat rowniez wstepne wrazenia i oceny
Zespotu Oceniajgcego wynikajgce z lektury Raportu Samooceny, przeprowadzonych
hospitacji zaje¢ oraz ze spotkania ze studentami kierunku. W nastepnej kolejnosci eksperci
Zespotu Oceniajgcego zapoznali zebranych ze swoimi wstepnymi refleksjami wynikajgcymi z
zapisow Raportu Samooceny, przeprowadzonych juz hospitacji wybranych zajec
dydaktycznych i przeglagdu prac dyplomowych. Zwrdcono uwage m.in. na starannosc
przygotowania Raportu Samooceny.

W toku dyskusji poruszono nastepujgce problemy:

* podkreslono bardzo pozytywne wyniki przeprowadzonej w ostatnich latach, w
ramach projektdow unijnych, modernizacji infrastruktury dydaktycznej
Wydziatu. Umozliwita ona petniejsze osigganie zatozonych celdéw i efektow
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ksztatcenia. Jednakze, nieporozumieniem jest, zapisane w warunkach
uzyskania grantow unijnych, ograniczenie uniemozliwiajgce uzywanie nowej
infrastruktury do prowadzenia zaje¢ na studiach niestacjonarnych, (bo
studenci ptacy czesne, co traktuje sie jako zabroniong przepisami unijnymi
dziatalnos¢ dochodowgy);

e pozytywnie oceniono funkcjonowanie w Uczelni i na Wydziale wewnetrznego
systemu zapewnienia jakosci ksztatcenia. W szczegdlnosci odniesiono sie do
ankiet wypetnianych przez studentow. Zestaw pytan ankietowych, jednolity
dla catej Uczelni, oceniono jako dobry, a wypowiedzi studentow jako
generalnie wywazone i rzetelne. Podkreslano jednak, ze istnieje uzasadnione
niebezpieczenstwo tendencyjnego wypetniania ankiet, co dtugofalowo moze
prowadzi¢ do zanizania wymagan. Naktada to na Dziekana obowigzek
starannego weryfikowania wynikéw ankiet, m.in. metoda hospitacji zaje¢;

e omowiono sytuacje Politechniki £tédzkiej na tle innych politechnik krajowych.
Podkreslono rosngcg role ponadregionalng Pt, aspirujgcej do 4. miejsca w
rankingu uczelni krajowych;

* omowiono propozycje wprowadzenia tresci nauczania pn. ,etyka inzynierska”
w postaci osobnego przedmiotu w grupie przedmiotéw Humanistyczno —
Ekonomiczno — Spotecznych, badZz w postaci, specyficznych dla danego
przedmiotu, tresci nauczanych w kazdym przedmiocie. Zgodzono sie, ze
nauczanie etyki inzynierskiej wzbogacitoby efekty ksztatcenia w zakresie
kompetencji spotecznych. Nie doprowadzono jednak dyskusji do jednomysinej
konkluzji, w szczegdlnosci co do mozliwosci weryfikacji efektow ksztatcenia;

* dyskutowano nt. rekrutacji na Il stopien ksztatcenia. Zwrécono uwage na
zarysowujacg sie coraz silniej tendencje podejmowania przez absolwentéw |
stopnia pracy zawodowej i pdZniejszego powrotu na studia Il stopnia, ale w
trybie niestacjonarnym. Istotnym problemem jest takzie kwestia takiego
sformutowania wymagan wobec kandydatow na studia Il stopnia, by w
mozliwie minimalnym zakresie ograniczy¢ przewidziang bolonskim systemem
studiow wyzszych ,,mobilnos¢ poziomg” (mozliwosé zmiany kierunku studiow
przy przejsciu na Il stopien);

* bardzo pozytywnie oceniono wspoétprace Wydziatu z przedstawicielami
lokalnego przemystu przy ksztattowaniu programu studiow.

Po wyczerpaniu omawianych problemdw, zebranie zakonczono.

4). W Raporcie Zespotu Oceniajgcego z poprzedniej wizytacji (2006 r.) wskazano na
,Zbyt powolny rozwdj kadry dydaktycznej” kierunku ,automatyka i robotyka”. W tym
zakresie sytuacja na razie istotnie nie poprawita sie (patrz wyzej). Widoczne sg jednak
intensywne dziatania zmierzajgce do poprawy, ktdre powinny przynies¢ rezultaty w
najblizszych latach.

Ocena konicowa 4 kryterium ogdlnego: w petni
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Syntetyczna ocena opisowa stopnia spetnienia kryteriow szczegétowych

1) Kadra akademicka prowadzaca kierunek "automatyka i robotyka" posiada petne
kwalifikacje naukowe umozliwiajgce osigganie zaktadanych efektdw ksztatcenia. Kadra ta jest
wspomagana grupg osob z dorobkiem zawodowym wywodzacych sie z praktyki
gospodarczej. Kadra ta prowadzi zajecia z przedmiotow o profilu zawodowym, co podnosi
szanse na zdobywanie deklarowanych umiejetnosci zawodowych. Obsada zaje¢ zapewnienia
osiggania wszystkich zaktadanych efektow ksztatcenia.

2) Wydziat spetnia wymagania dotyczagce minimum kadrowego dla studidéw, jakie
powinna spetniaé uczelnia, aby tworzyé i prowadzi¢ kierunek studidw oraz uzywaé nazwy kierunku
studiéw. Reprezentowane specjalnosci naukowe pracownikéw odpowiadajg potrzebom
kierunku "automatyka i robotyka" w zakresie okreslonych efektow ksztatcenia oraz obszarow
wiedzy tworzacych ten kierunek.

3) Wydziat prowadzi polityke kadrowa uwzgledniajgcg wszystkie potrzeby kadrowe
kierunku "automatyka i robotyka".

5. Infrastruktura dydaktyczna i naukowa, ktdérg dysponuje jednostka, a
mozliwos¢ realizacji zaktadanych efektdw ksztatcenia oraz prowadzonych
badan naukowych

Wydziat Mechaniczny Pt posiada 12 ogdlnych sal wyktadowych (w tym jednga sale dla
415 stuchaczy i jedng dla 165 stuchaczy); wszystkie sale wyposazone sg w rzutniki
multimedialne. Ponadto jednostki wydziatowe (3 Instytuty i 8 Katedr) dysponujg
dodatkowymi, na ogdt mniejszymi, ale dobrze wyposazonymi salami.

Czes$¢ zajec laboratoryjnych, odbywanych przez studentow kierunku ,automatyka i
robotyka”, prowadzona jest przez odpowiednio wyposazone w sprzet i oprogramowanie
jednostki miedzywydziatowe: Laboratorium elektrotechniki i elektroniki, Pracownie fizyki
wspoifczesnej i Pracownie matematyki.

Podstawowe dla kierunku ,automatyka i robotyka” dydaktyczne laboratoria
specjalistyczne znajdujg sie na Wydziale, opiekujg sie nimi jednostki wydziatowe: Instytut
Obrabiarek i Technologii Budowy Maszyn (9 pracowni), Instytut Inzynierii Materiatowej (3
sale laboratoryjne i 1 pracownia), Instytut Maszyn Przeptywowych (3 duze laboratoria),
Katedra Dynamiki Maszyn (2 laboratoria), Katedra Wytrzymatosci Materiatow (2
laboratoria), Katedra Automatyki i Biomechaniki (2 laboratoria i 2 pracownie), Katedra
Maszyn Roboczych Napeddw i Sterowania (1 laboratorium i 1 pracownia), Katedra Techniki
Cieplnej i Chtodnictwa (1 laboratorium i 1 pracownia), Katedra Technologii Materiatowych i
Systeméw Produkcji (8 laboratoriéw), Katedra Technologii Maszyn (3 laboratoria) oraz
Katedra Pojazddéw i Podstaw Konstrukcji Maszyn (1 laboratorium). Wszystkie wydziatowe
laboratoria specjalistyczne i pracownie s3 dobrze wyposazone w aparature i
oprogramowanie (czes¢ z nich to pracownie komputerowe), umozliwiajgce ksztatcenie na
kierunku ,automatyka i robotyka” w stopniu umozliwiajgcym petne osiggniecie
deklarowanych efektdw ksztatcenia.

Studenci Wydziatu Mechanicznego Pt, w tym studenci wizytowanego kierunku, moga
korzysta¢ bezposrednio lub poprzez sie¢ komputerowg ze zbiordw bardzo dobrze
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wyposazonej w ksigzki i czasopisma Biblioteki Gtéwnej Pt (w tym z jej bibliotek filialnych)
oraz z bibliotek instytutowych na Wydziale. Zasoby biblioteczne (ok. 350 tys. ksigzek, ok.
250 tys. pozycji zbioréw specjalnych, ok. 140 tys. wolumindéw czasopism) obejmujg pozycje
z zakresu wszystkich dyscyplin reprezentowanych w Uczelni kierunkami nauczania (w tym
kierunku ,automatyka i robotyka”) oraz z dyscyplin pokrewnych (ksigzki, czasopisma, zbiory
specjalne) oraz rozprawy doktorskie i habilitacyjne. Ponadto dostepne sg poprzez sie¢ Pt
prenumerowane bazy danych bazy (92 zrddta elektroniczne).
Studenci majg na terenie Wydziatu dostep do Internetu.

Wykaz zaktadow przemystowych, z ktérymi Wydziat wspétpracuje obejmuje m.in.:
ABB Sp. z 0. 0., ASCO NUMATICS Sp. z 0. 0., BSH Sprzet Gospodarstwa Domowego Sp. z 0. 0.,
Gilette Poland International Sp. z o. 0., GE Power Controls S.A., Hutchison Polska Zaktad nr
1, Hutchison Polska Zaktad nr 2, Indesit Company Polska Sp. z o. o., Fabryka Sprzetu
Samochodowego POLMO tddz S. A., Przemystowe Urzadzenia Technologiczne Sp. z o. o.,
Wojskowe Zaktady Lotnicze Nr 1 S. A., HTL — Strefa S. A, Philips Lighting Poland S. A., Haering
Polska Sp. z 0. 0., Zaktad Maszyn Elektrycznych EMIT S. A..

Zaktady te dziatajg w todzi lub na terenie wojewddztwa tédzkiego. Profil wytwdrczy
lub remontowy tych zaktaddw jest dobrze dobrany do specjalnosci prowadzonych przez
Wydziat na kierunku ksztatcenia ,, automatyka i robotyka”. Nalezy stwierdzi¢, ze dobor tych
firm jest prawidtowy w aspekcie przyjetych celdw i zatozonych efektow ksztatcenia.

Obecnie na Wydziale studiuje 2286 studentow, w tym 9% to studenci wizytowanego
kierunku ,automatyka i robotyka” (stan na dzien 15 marca br.). Oceniono, ze stan ten nie
zapewnia potrzeb rynku pracy w wojewddztwie tddzkim w zakresie absolwentow studidw
prowadzonych przez Wydziat kierunkow inzynierskich. Przejawem tego jest takze to, ze
mimo pogtebiajgcego sie nizu demograficznego, liczba kandydatéw na studia na Wydziat
Mechaniczny systematycznie rosnie. Witadze Wydziatu, przy wsparciu Wtadz Uczelni, podjety
starania i uzyskaty sSrodki na rozbudowe bazy materialnej w celu powiekszenia liczby
studentow i doskonalenia dydaktyki, zgodnie z zapotrzebowaniem nowoczesnego przemystu.

W latach 2008-2010 Wydziat zrealizowat projekt, o wartosci 7 min zt. sfinansowany z
Europejskiego Funduszu Rozwoju Regionalnego pn. ,Dostosowanie infrastruktury
edukacyjnej Wydziatu Mechanicznego Politechniki todzkiej do prognozowanych potrzeb i
oczekiwan rynku pracy wojewddztwa tédzkiego poprzez zakup wyposazenia przeznaczonego
dla nowoczesnych metod nauczania”. W ramach projektu m.in. zakupiono do ,Pracowni
nauki programowania robotéw przemystowych” 4 najnowoczesniejsze stanowiska
zrobotyzowane oraz programy komputerowe do nauki technik CAX. Sg one wykorzystywane
do studenckich prac przejsciowych i dyplomowych — studenci za ich pomoca wykonujg prace
typu ,,od pomystu do produkcji”, co znacznie poprawia ich przygotowanie do pracy w
nowoczesnym przemysle.

Obecnie Wydziat realizuje bardzo duzy projekt, o wartosci ponad 54 min zt,
finansowany takze z Europejskiego Funduszu Rozwoju Regionalnego, pn. ,Fabryka
inzynieréow XXI wieku”. Przedmiotem projektu jest rewitalizacja pofabrycznego budynku
szedowego i dobudowa nowego obiektu o tacznej powierzchni dydaktycznej 8500 m2 ,
wyposazonego W najnowsze technologie informatyczno — komunikacyjne, nowoczesne
laboratoria i hale technologiczng. Budowe obiektu, przeznaczonego dla Wydziatu
Mechanicznego, rozpoczeto w 2011 roku, ma by¢ gotowy w 2013 roku. Inwestycja ta
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umozliwi znaczne zwiekszenie liczby ksztatconych inzynierdw i utatwi osigganie zatozonych
efektow ksztatcenia i podniesienie poziomu jego jakosci.

Polityke Wtadz Uczelni i Wydziatu w zakresie spdjnosci planowanego rozwoju
ocenianego kierunku z rozwojem infrastruktury nalezy ocenic¢ wysoko.

Budynek Wydziatu jest w petni dostosowany do potrzeb oséb niepetnosprawnych
ruchowo i oséb niedostyszacych. Na Wydziale studiujg 33 osoby niepetnosprawne, w tym 4
osoby na kierunku ,automatyka i robotyka” (3 osoby ze wzgledu na ogdlny stan zdrowia, 1
osoba ma stuch niepetnosprawny w stopniu lekkim).

W Raporcie Zespotu Oceniajgcego z poprzedniej wizytacji (2006 r.) podkreslono, iz
Wydziat, w tym wizytowany kierunek, dysponuje ,licznymi, dobrze wyposazonymi w
aparature badawczg laboratoriami naukowo — dydaktycznymi”. Stan ten utrzymano i jeszcze
znacznie polepszono, co jednoznacznie wynika z przedstawionych wyzej danych dotyczgcych
stanu obecnego, w tym inwestycji zrealizowanych w latach po 2006 roku, i bedacych w toku
realizacji nowych inwestycji infrastrukturalnych obejmujgcych budynki i wyposazenie (w tym
informatyczne).

Ocena konicowa 5 kryterium ogdlnego: wyrdzniajgco

Syntetyczna ocena opisowa stopnia spetnienia kryterium szczegétowego

Uczelnia zapewnia witasciwg baze dydaktyczng do realizacji procesu dydaktycznego
na kierunku "automatyka i robotyka". Na Wydziale swietne sg wyposazone w aparature
badawcza i techniczng liczne laboratoria laboratoriami naukowo — dydaktyczne. Sale
wyktadowe s3 wyposazone w nowoczesne urzadzenie audiowizualne. Budynki wydziatu
przystosowane sg do potrzeb studentdw niepetnosprawnych. Bardzo dobrze wyposazona
biblioteka, godziny jej otwarcia dostosowane do potrzeb studentéw. Studenci mogg takze
korzystac z biblioteki poprzez sie¢ komputerowa.

6. Badania naukowe prowadzone przez jednostke w zakresie
obszaru/obszar6w ksztatcenia, do ktorego zostat przyporzadkowany
oceniany kierunek studiow

Wydziat Mechaniczny Pt ma liczng i o wysokich kwalifikacjach kadre naukowa (21
profesorow, 34 doktoréw habilitowanych i 151 adiunktéw - stan wg danych uzyskanych z
Dziekanatu na dzierh 15 marca 2012 r.) oraz 1. kategorie naukowa przyznang kolejny raz w
2010 r. przez MNiSW w procesie oceny parametrycznej jednostek naukowych. Wydziat ma
uprawnienia do doktoryzowania i habilitowania oraz prowadzi Studia Doktoranckie w 3
dyscyplinach naukowych: Budowa i Eksploatacja Maszyn; Mechanika; Inzynieria
Materiatowa. Wydziat ksztatci studentdw na nastepujacych kierunkach: ,mechanika i
budowa maszyn”, ,inzynieria materiatowa”, ,automatyka i robotyka”, ,zarzadzanie i
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inzynieria produkcji”, ,energetyka”, ,transport”, ,mechatronika” ,papiernictwo i poligrafia”
(kierunek wygaszony, ostatni dyplomanci obronili sie w marcu br.).

Dziatalnos¢ naukowa Wydziatu jest bardzo bogata, obejmuje wiele dyscyplin nauk
technicznych. Badania naukowe zwigzane z dyscypling naukowa Automatyka i Robotyka
prowadzone s3 gtdéwnie w Instytucie Obrabiarek i Technologii Budowy Maszyn, ktory
sprawuje opieke nad kierunkiem ksztatcenia ,automatyka i robotyka”. Wiekszos$¢ nauczycieli
akademickich tego Instytutu prowadzi zajecia dydaktyczne na tym kierunku, prawie
wszystkie prace dyplomowe prowadzone sg pod kierunkiem promotordéw z tego Instytutu.

Badania naukowe prowadzone w Instytucie Obrabiarek i Technologii Budowy Maszyn
koncentruja sie w nastepujacych gtdwnych obszarach tematycznych:

e Robotyka - badania dotyczg gtownie Konstrukcji i wykonania robota
kardiochirurgicznego Rob/n Heart i jego elementdw;

* Inteligentne systemy wytwarzania - badania dotyczg opracowania inteligentnego
systemu szlifowania ktéw watkéw obejmujgcego automatyczny dobdr optymalnych
warunkéw (algorytmy, diagnostyka, modyfikacja) prowadzenia tego procesu;

¢ Konstrukcja elementéw zautomatyzowanych systeméw wytwarzania - badania
dotyczg réinych zagadnien z tego obszaru, w tym szlifowania wibracyjnego,
tozyskowania gazowego, diagnostyki standw dynamicznych maszyn, nowoczesnych
napedow pneumatycznych, tozyskowania aerostatycznego,, prowadnic
hydrostatycznych, tozyskowania wrzecion obrabiarek.

Kierunki ww. prac badawczych sg dobrze skoordynowane z oferowanymi na Il stopniu
studiow specjalnosciami: ,,robotyka” i ,zautomatyzowane systemy wytworcze”.

W powigzaniu z problematykg badawczg opracowywane sg tresci przedmiotow
obieralnych tak, by zainteresowani tematykg studenci mogli uzyska¢ odpowiednie
przygotowanie do wykonywania prac przejsciowych i dyplomowych na potrzeby biezgcych
badann naukowych. Studenci szczegdlnie zainteresowani okreslong problematyky i
wyrdzniajgcy sie dobrymi wynikami w nauce mogg ubiegaé¢ sie o studia wedtug
indywidualnego planu studiéw i programu ksztatcenia (IPS). Decyzje w tych sprawach
podejmuje Dziekan. Szereg prac konczy sie wspdlnymi publikacjami w czasopismach
naukowo — technicznych z udziatem wspdtautorskim studentéw (kilka — kilkanascie publikacji
rocznie).

Przy Instytucie Obrabiarek i TBM dziata Koto Naukowe Robotykéw. Koto dziata od
1994 roku do chwili obecnej. Gtdwnym celem dziatalnosci Kota jest umozliwienie rozwijania
wtasnych zainteresowan naukowych i badawczych poprzez wzajemng wymiane doswiadczen
wsrdd cztonkéw Kofa oraz zaproszonych do wspétpracy pracownikdw naukowych i gosci z
zaprzyjaznionych firm. Cel ten realizowany jest w czasie spotkan cztonkéw Kofa oraz poprzez
uczestnictwo zainteresowanych studentow w sympozjach i seminariach naukowych
dotyczacych wybranej tematyki.

Tematyka prowadzonych badan naukowych i ich zakres wywiera istotny wptyw na
proces dydaktyczny (uaktualnianie tresci wyktadéw, budowa laboratoryjnych stanowisk
badawczo — dydaktycznych,), co pozytywnie wptywa na osigganie zamierzonych efektéw
ksztatcenia. Badania naukowe wymuszajg bowiem poznawanie najnowszych technologii w
danej dziedzinie, a nastepnie wyktadowcy przekazujg informacje o tych technologiach
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studentom w tresci zajeé. Dzieki kontaktom nawigzywanym z przedsiebiorcami podczas
realizacji prac badawczych na rzecz przemystu, uzyskiwane sg informacje o rzeczywistych
potrzebach kadrowych przedsiebiorstw i o potrzebach w zakresie profilu ksztatcenia.
Pozwala to na korygowanie tresci ksztatcenia, a przy tworzeniu nowych programoéw, na
budowanie ich w oparciu o efekty ksztatcenia oczekiwane przez przedsiebiorcéw.

Na podstawie poréwnania z wynikami poprzedniej oceny przeprowadzonej w roku
2006 nalezy stwierdzi¢ zwiekszony wptyw oddziatywania prowadzonych badan naukowych
na rozwdj kierunku ksztatcenia , automatyka i robotyka”. Wynika to gtéwnie ze znacznego
zwiekszenia srodkéw na badania naukowe pozyskanych przez Wydziat. Budzet badan
naukowych catego Wydziatu w latach 2007 -2010, ze srodkdéw pozyskanych z réznych zrédet
krajowych i unijnych wynidst okoto 55 milionéw zt, co swiadczy o skali badan naukowych
jednostki. Na prowadzenie prac naukowych, odpowiedzialny za ksztatcenie na kierunku
»automatyka i robotyka", Instytut Obrabiarek i Technologii Budowy Maszyn otrzymat w
latach 2004 — 2014 (cze$¢ badan jest w toku) granty badawcze o tgcznej kwocie ok. 4 150 tys.
zt (w tym m.in. w ramach projektu unijnego 1 202 tys. zt).

Ocena konicowa 6 kryterium ogdlnego: w petni

Syntetyczna ocena opisowa stopnia spetnienia kryterium szczegétowego

Wydziat prowadzi intensywng dziatalnos¢ naukowq a jej rezultaty wykorzystywane sg
w procesie ksztatcenia na kierunku "automatyka i robotyka" poprzez wzbogacanie tresci
ksztatcenia o najnowsze osiggniecia nauki w dyscyplinach i specjalnosciach bezposrednio
zwigzanych z programem studiow. Studenci kierunku biorg udziat w projektach naukowych,
a takze w wymianie zagranicznej

7. Wsparcie studentow w procesie uczenia sie zapewniane przez Uczelnie

1). Zasady rekrutacji sa okreslone w uchwale nr 8/2010 Senatu Politechniki tédzkiej z
dnia 26 maja 2010r. Rekrutacja na kierunek ,automatyka i robotyka” odbywa sie w
przypadku studidw pierwszego stopnia na podstawie wynikdw egzaminu maturalnego (z
matematyki, jezyka obcego oraz fizyki lub chemii) badZz egzaminu dojrzatosci ("stara
matura"), a w przypadku studidw drugiego stopnia oceny ukonczenia studiéw inzynierskich
wpisanej w dyplomie oraz oceny z rozmowy kwalifikacyjnej, obejmujacej tresci ksztatcenia w
zakresie minimum programowego inzynierskich studiow pierwszego stopnia, sprawdzenie
predyspozycji do kontynuowania studiéw na kierunku ,automatyka i robotyka”, analize
programu zrealizowanego przez kandydata na studiach pierwszego stopnia. Kryterium
"rozmowy kwalifikacyjne", w celu lepszego doboru kandydatéw, wprowadzono po pierwszej
rekrutacji na studia drugiego stopnia.

Zaréwno w przypadku studiow pierwszego jak i drugiego stopnia forma rekrutacji
pozwala dobraé¢ kandydatow tak, aby ich wiedza i umiejetnosci pozwalaty na osiggniecie
zaktadanych efektow ksztatcenia. W roku 2011/2012 ze wzgledu na przystgpienie kierunku
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,automatyka i robotyka” do programu ,Kapitat Ludzki”, zwiekszono limit przyjmowanych
studentow do 100, poniewaz z tego programu mogg by¢ finansowane dodatkowe zajecia
wyrownawcze z matematyki i fizyki — przedmiotéw sprawiajacych studentom najwieksze
problemy i powodujacych najwiekszy odsiew. Dodatkowo przy rekrutacji na studia drugiego
stopnia warto zwrdci¢ uwage na indywidualizacje podejscia do kazdego studenta (analiza
zrealizowanego programu i rozmowa kwalifikacyjna) — taki system pozwala na nie tylko na

weryfikacje dotychczas zdobytych umiejetnosci, ale réwniez i na dostrzezenie
indywidualnych predyspozycji, co moze pomdc kandydatowi w jego dalszym naukowym
rozwoju.

Przy okres$laniu wielkosci rekrutacji na kierunek ,automatyka i robotyka”

uwzgledniany jest potencjat dydaktyczny jednostki — grupy ¢wiczeniowe i laboratoryjne nie
sg przepetnione a studenci majg dobry dostep do pracownikdw naukowych. Nie ma rowniez
problemu z dostepem do literatury naukowej, podrecznikdw. Ustalenie wielkosci
rekrutowanych studentéw na tym poziomie sprzyja osigganiu zaktadanych efektow
ksztatcenia.

2). System oceny osiggnie¢ studentdéw bazuje na tradycyjnych formach oceny. S3 to
egzaminy, kolokwia, prace zaliczeniowe, prace projektowe, prace przejSciowe, udziat w
zajeciach, aktywnos¢ studenta na zajeciach, zaliczenie praktyki zawodowej, praca w kotach
naukowych. System oceny osiggnie¢ studentow jest przejrzysty, zapewnia on obiektywnosé
w formutowaniu ocen. Wymagania sg wystandaryzowane, sylabusy zawierajg bardzo
precyzyjny zestaw wymagan do zaliczenia przedmiotu. Zasady zaliczenia s3 podawane na
pierwszych zajeciach, studenci s Swiadomi wymagan dotyczacych przedmiotu, formy, w
jakiej bedzie prowadzony i sposobu, w jaki zostang ocenieni. Zdarza sie, ze studenci majg
wptyw na forme prowadzenia zaje¢. W ich opinii egzaminy przewidujg weryfikacje wszystkich
efektow ksztatcenia a w trakcie zaje¢ majg mozliwos¢ ich zdobycia.

3). Kierunek ,,automatyka i robotyka” charakteryzuje mata mobilnos¢ studentow —
rocznie na program Erasmus wyjezdzajg jedna badZ dwie osoby. Sam system rekrutacji jest
bardzo dobrze zorganizowany. Nalezy doceni¢ dziatalnos$¢ wtadz jednostki majgcg na celu
zwiekszenie mobilnosci studentéw - organizowany jest Tydzien Mobilnosci, spotkania
informacyjne, prezentacje przygotowane przez studentdédw uczestniczacych w programie
Erasmus oraz spotkania z koordynatorami umoéw bilateralnych z uczelniami zagranicznymi.
Co wiecej kazdy student wyjezdzajacy na program Erasmus otrzymuje od wiadz Wydziatu
dodatkowe stypendium w wysokosci 1000 zt przeznaczone na pokrycie kosztow przejazdu.
Jako gtédwne przyczyny matego zainteresowanie studentéw programami wymiany wskazuje
sie bariere jezykowa, lek przed opuszczeniem kraju oraz status materialny niepozwalajacy na
utrzymanie sie za granica.

4). Studenci sg otoczeni wtasciwg opiekg naukowg i dydaktyczng, moga brac udziat w
konsultacjach — kazdy pracownik Wydziatu jest zobowigzany do przeznaczenia tygodniowo
dwéch godzin na dyzur. Pracownicy przestrzegajg wyznaczonych terminéw, sporadycznie
zdarza sie, ze konsultacje sg odwotywane lub przesuwane. Ponadto kazdy student ma
mozliwos$¢ umdwienia sie z pracownikiem indywidualnie, np. drogg elektroniczna.

Informacje zawarte w programach poszczegdlnych przedmiotéw sg kompletne i w wiekszosci
przypadkéw bardzo szczegdétowe. Wymagania sg jasno sformutowane. Studenci jednak nie
wykazujg zainteresowania sylabusami, wiekszos¢ nigdy do nich nie siega.
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System opieki materialnej na kierunku ,automatyka i robotyka” jest zgodny z Ustawa

Prawo o Szkolnictwie Wyzszym. Przyznawanie Swiadczenn pomocy materialnej odbywa sie
zgodnie z Regulaminem pomocy materialnej studentom Politechniki todzkiej w roku
akademickim 2011/2012. W Uczelni, zgodnie z Ustawg, funkcjonujg dwa typy komisji
stypendialnych — Odwotawcza Komisja Stypendialna oraz Wydziatowa Komisja Stypendialna.
Komisja stypendialna na wizytowanym Wydziale zostata powotana zgodnie z obowigzujacymi
przepisami prawa, a sposob jej funkcjonowania— w tym tryb wydawania decyzji, petna i
przejrzysta dokumentacja, dostepnosé cztonkdéw na dyzurach, nie budzg zastrzezen.
Uczelnia posiada system nagrdd i wyrdznien, przyznawanych ze srodkow wtasnych uczelni,
dla studentdéw osiagajacych najlepsze wyniki w nauce, lub wyrdzniajagcych sie wybitnymi
osiggnieciami naukowymi poprzez przyznawanie Nagrody im. Currana-Wernera oraz wybor
Najlepszego Absolwenta Politechniki Ltodzkiej.

Jednostka stosuje jasng polityke pobierania optat za studia. W przypadku studidow
niestacjonarnych warunki odptatnosci okreslone s3 w umowie student-uczelnia, optata ta
wynosi 2150 zt za semestr. Optaty zwigzane z powtarzaniem przedmiotu lub semestru, to w
przypadku studidow stacjonarnych 55 zt za 1 punkt ECTS, a w przypadku studidow
niestacjonarnych studenci posiadajgcy rejestracje warunkowg i powtarzajgcy przedmiot
wnoszg optate dodatkowg za brakujgcy punkt ECTS obliczong wg wzoru: 2150/(suma
punktéw w danym semestrze) zt. W opinii studentow optaty te majg wtasciwg wysokosc.

W wizytowanej jednostce dziata Wydziatowa Rada Studentéw, w ktérej znajduja sie
przedstawiciele studentow kierunku ,, automatyka i robotyka”. Dziatalnos¢ Wydziatowej Rady
Studentow obejmuje organizacje imprez integracyjnych, akcje informacyjne o stypendiach i
kredytach studenckich, wyjazdy, akcje charytatywne i inne. Na korytarzach w budynku
Wydziatu widoczne sg plakaty, ogtoszenia potwierdzajgce prezng dziatalnos¢ Wydziatowej
Rady Studentow. Wizytowana jednostka zapewnia odpowiednie wsparcie dla rozwoju
Samorzagdu Studenckiego - Wydziatowa Rada Studentdw dysponuje wiasnym
pomieszczeniem, a wiadze jednostki chetnie finansujg dziatalnos$¢ kulturalng i informacyjng.
Na poczatku kazdego roku Wydziatowa Rada Studentow przedstawia Wtadzom plan pracy na
nadchodzgcy rok, wraz z kosztorysem i dalsze finansowanie odbywa sie na jego podstawie.
Wydziatowa Rada Studentow nie otrzymuje Zzadnych srodkdow na dziatalno$¢ z Rady
Studentéw Politechniki tédzkiej, jednak srodki, ktére zapewnia im jednostka s3
wystarczajace.

Na Politechnice tédzkiej dziata Biuro Karier, do jego gtéwnych zadan nalezy pomoc
studentom i absolwentom Politechniki tédzkiej w poszukiwaniu pracy oraz podejmowaniu
decyzji, dotyczacych rozwoju zawodowego. W tym celu zbierane sg oferty pracy i praktyk w
Polsce i za granica, organizowane sg targi pracy i praktyk, szkolenia z zakresu umiejetnosci
miekkich, badanie potrzeb rynku warsztaty pisania cv, konferencje i inne. Jednym z
najwazniejszych elementdéw dziatalnosci Biura Karier jest monitorowanie losow absolwentéw
Politechniki tédzkiej prowadzone juz od 2008 roku. Kazdy osoba konczaca studia jest
zobowigzana do zarejestrowania sie na stronie Biura Karier i wtedy moze wyrazi¢ zgode na
udziat w monitorowaniu loséw absolwentéow. Badanie polega na wypetnieniu obszernej
ankiety po pot roku, roku, trzech i pieciu latach od ukoriczenia studidw. Informacje te sg
zbierane, opracowywane i kazdy Dziekan otrzymuje zbiorowy raport dotyczacy losow
absolwentow. Sposéb opracowania raportu i poruszone w nim zagadnienia pozwalajg
wiadzom jednostek na wycigganie obszernych wnioskéw i wprowadzanie z zmian w
koncepcji ksztatcenia na swoim wydziale. Wtadze Wydziatu przygotowujgc nowy program
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studiow dla kierunku ,automatyka i robotyka” wyciggaja wnioski z dostarczonych
materiatow oraz sami prowadzg konsultacje z pracodawcami tak, aby absolwenci mozliwe
najlepiej spetniali oczekiwania rynku pracy.

Studenci kierunku ,,automatyka i robotyka” majg mozliwos¢ indywidualizacji studiow,
jednak bardzo rzadko z niej korzystajg — twierdza, ze dostep do kadry dydaktycznej i tak jest
bardzo dobry, a mozliwosci wyboru przedmiotéw fakultatywnych sg bardzo szerokie, wobec
czego indywidualizacja studidw z ich perspektywy nie ma sensu. Studenci majg mozliwos¢
ksztatcenia w jezykach obcych, corocznie duza cze$é¢ przedmiotow fakultatywnych jest
prowadzona po angielsku, jednak lektoraty nie odpowiadajg ich potrzebom — poziom jezyka
technicznego jest bardzo niski.

W spotkaniu zespotu wizytujgcego ze studentami wzieto udziat okoto piecdziesieciu
studentéw, byli to przedstawiciele pierwszych trzech lat studiow stacjonarnych pierwszego
stopnia. Jako gtéwng motywacje wyboru kierunku ,, automatyka i robotyka” studenci wskazali
bardzo dobre perspektywy zawodowe oraz prestiz Uczelni.

W czasie spotkania studenci wyrazali bardzo pochlebne opinie o Wydziale, kierunku i
Wiadzach. Docenili dobre warunki lokalowe(w budynku jest ksero, bufet, windy, na
korytarzach sg stoly i krzesta), stata modernizacje budynku, zakup sprzetu, wyposazenie
laboratoriow, dostep do podrecznikéw i literatury fachowe;j.

Studenci sg zadowoleni z poziomu i sposobu prowadzenia zaje¢, zyczliwosci
pracownikéw naukowych i obstugi w dziekanacie. Wedtug nich majg tatwy dostep do
wszystkich potrzebnych im informacji zwigzanych z tokiem studiow. Na korytarzach znajdujg
sie wyswietlacze LCD, na ktorych wyswietlane sg najwazniejsze informacje o nadchodzacych
wydarzeniach i zblizajgcych sie waznych terminach.

Wedtug studentéw stabg strong Uczelni jest baza sportowa — w wiekszosci sg to
obiekty stare i nieprzystosowane do potrzeb studentéw. Jednak warunki w domach
studenckich, stotéwke studenckg oraz ceny studenci oceniajg bardzo dobrze.

Studenci zwrdcili uwage na matg liczbe oséb wyjezdzajgcych na programy wymiany
zagranicznej, jednak z roku na rok liczba zainteresowanych sie zwieksza — wszystko to jest
spowodowane naciskiem Wifadz jednostki na rozwdj mobilnosci studentéw. Studenci sa
zadowoleni z oferowanych im mozliwosci praktyk i stazy, wiekszo$¢ z nich podczas semestru
dyplomowego nie ma problemu ze znalezieniem pracy — duzej mierze jest to efekt bardzo
preznie dziatajgcego Biura Karier.

W roku akademickim 2011/2012 wprowadzono Web dziekanat — elektroniczny
system obstugi studiow. Studenci wyrazali sie bardzo przychylnie na jego temat, wedtug nich
system ten wiele rzeczy uproscit, s zadowoleni z jego dziatania.

Najwiekszg niedogodnoscia wedtug studentédw jest brak na Wydziale dobrze
dziatajgcej sieci bezprzewodowej. Innym istotnym problemem jest bardzo niski poziom
jezyka obcego technicznego — lektoraty nie przygotowuja studentéw do udziatu w zajeciach
prowadzonych z jezyku obcym i do ewentualnego wyjazdu za granice na program wymiany.
Studenci trzeciego roku uwazajg, ze program studiow na kierunku ,, automatyka i robotyka”
zawiera za mato przedmiotéw kierunkowych — pojawiajg sie one dopiero na pigtym, badz
szostym semestrze, w ich opinii powinno by¢ to zdecydowanie wczesniej. Studenci zwrdcili
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rowniez uwage na fakt, iz s3 zmuszani do wypetniania ankiet oceniajgcych prowadzacych
zajecia, poniewaz w przypadku niewypetnienia ankiety student nie ma dostepu do swojego
konta w elektronicznym systemie obstugi studiow.

Na spotkaniu studenci bardzo docenili wspotprace z Dziekanem Wydziatu, majac
jednoczesnie zastrzezenia odnosnie pracy Prodziekana ds. Studenckich.

Studenci s3 zadowoleni ze zmian, ktére majg nastapi¢ w programie studiow kierunku
»automatyka i robotyka” poczawszy od roku akademickiego 2012/2013. Bardzo odpowiada
im zwiekszona liczba projektow, ktore beda wykonywaé w grupach oraz dostosowanie
programu nauczania do wymogow rynku pracy.

Studenci moga wyraza¢ opinie na temat programu ksztaftcenia poprzez swoich
przedstawicieli w Komisji Dydaktycznej. Ich uwagi sg uwzgledniane i moga wptywaé na
modyfikacje programu ksztatcenia. Przynajmniej raz w miesigcu przedstawiciele Wydziatowej
Rady Studentéw spotykajg sie z Wtadzami Jednostki w celu omdwienia spraw biezgcych. Na
spotkaniu poruszane sg sprawy zwigzane z poziomem zadowolenia z systemu opieki
dydaktycznej i materialnej, plany dziatalnosci Samorzgdu Studenckiego oraz problemy
zgtaszane przez studentow. Takie podejscie Wiadz i studentéw powoduje, ze wszystkie
problemy w miare mozliwosci rozwigzywane sg na biezgco.

W wizytowanej jednostce dziata Koto Naukowe Robotykéw, skupia ono studentéow
wszystkich lat i specjalnosci kierunku ,,automatyka i robotyka”. Cztonkowie Kota biorg udziat
w konferencjach, organizujg wyjazdy do zautomatyzowanych i zrobotyzowanych zaktadéw
produkcyjnych. Koto zapewnia swoim cztonkom m.in. dostep do tanszych kursow
programow inzynierskich, mozliwos¢ udziatu w projektach dajgcych mozliwos¢ realizacji
niektorych przedmiotéw.

Ocena konncowa 7 kryterium ogdlnego: wyrdzniajgco
Syntetyczna ocena opisowa stopnia spetnienia kryteriow szczegétowych

1) Rekrutacja na kierunek "automatyka i robotyka" nie budzi zastrzezen. Zaréwno w
przypadku studiow pierwszego i drugiego stopnia forma rekrutacji pozwala dobrac
kandydatéw tak, aby ich wiedza i umiejetnosci pozwalaty na osiggniecie zaktadanych
efektow ksztatcenia.

2) System oceny osiggnie¢ studentdw zawiera standardowe wymagania i zapewnia
przejrzystos¢ oraz obiektywizm w formuftowaniu ocen.

3) Studenci majg mozliwosci uczestniczenia w wymianie miedzynarodowej i
miedzyuczelnianej. Struktura i organizacja ocenianego kierunku studiéw sprzyja
miedzynarodowej mobilnosci studentéw. Ze wzgledu na stabg znajomos¢ jezykéw obcych
oraz pewne ich obawy przed wyjazdem za granice, studenci niechetnie i nie w petni
korzystajg z oferowanych mozliwosci programdéw wymiany.

4) System pomocy naukowej, dydaktycznej i materialnej sprzyja rozwojowi
naukowemu, spotecznemu i zawodowemu studentéw.
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8. Stosowanie na ocenianym kierunku studiéw wewnetrznego systemu
zapewnienia jakosci ksztatcenia zorientowanego na osiggniecie
wysokiej kultury jakosci ksztatcenia

1). Na Wydziale Mechanicznym Politechniki £édzkiej w wyborach zostaje powotywany
Prodziekan ds. Ksztatcenia i Akredytacji. Prodziekan proponuje kandydatow na opiekunow
kierunkdw, a Rada Wydziatu powotuje opiekunow kierunkéw. Kazdy kierunek studiéw ma
opiekuna kierunku. Rada Wydziatu powotuje takie cztonkéw komisji ds. kierunku oraz
cztonkdéw Wydziatowej Komisji Dydaktycznej.

Zakres obowigzkéw opiekuna kierunku ,,automatyka i robotyka”:

* przygotowuje programy na Komisje Dydaktyczng. Opracowuje sylwetke absolwenta i
inne dane potrzebne do opracowania programéw studidw

e opracowuje oraz sprawdza karty przedmiotow

e opracowuje: analize potrzeb ksztatcenia, wymagania wstepne w stosunku do
kandydatow na studia, zasadnicze i poboczne cele ksztatcenia, metody ksztatcenia
wykorzystywane w realizacji programu

* wspodlnie z Prodziekanem ds. Ksztatcenia przydzielajg zajecia do jednostek

* kontaktuje sie ze studentami w celu omdwienia przedmiotdw obieralnych na
studiach

* rozdziela prace przejsciowe, seminarium

e rozdziela prace dyplomowe

* planuje i nadzoruje hospitacje na kierunku

* sprawuje opieke nad pracami dyplomowymi

Opiekunowie specjalnosci Robotyka i Zautomatyzowane systemy wytwaorcze:
e pomagajg w przygotowaniach programow na Komisje Dydaktyczng;
e opracowujg oraz sprawdzajg karty przedmiotow;
* rozdzielajg prace przejsciowe, i prowadzg seminarium;
* rozdzielajg prace dyplomowe;
* sprawujg opieke nad pracami dyplomowymi.

Pozostate osoby z minimum kadrowego:

* opracowujg karty przedmiotow;

* prowadzg zajecia;

e kontaktujg sie ze studentami.

Na kierunku ,, automatyka i robotyka” prowadzone sg ankiety dydaktyczne dwa razy w
roku. Od roku akademickiego 2009/10 (semestr letni) wprowadzono ankiete elektroniczna.
Kierownicy jednostek prowadza hospitacje zaje¢ dydaktycznych prowadzonych przez
pracownikéw. Co 3 lata oceniana jest dziatalnos¢ dydaktyczna, naukowa i organizacyjna
pracownikéw.

Od 1.10.2004 r. w catej Uczelni wprowadzany jest system punktowy rozliczania
semestrow w programie SID.

Na system zapewnienia jakos$ci ksztatcenia w Politechnice tédzkiej sktadajg sie
zaréwno elementy instytucjonalne na poziomie centralnym jak i procedury okreslone przez
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wtadze uczelni i uszczegdétowione na poszczegdlnych wydziatach, w zaleznosci od specyfiki
tych wydziatéw.

Do elementdw instytucjonalnych naleza:
1. Senacka Komisja Dydaktyki i Spraw Studenckich.
Rada ds. Jakosci Ksztatcenia w Politechnice tédzkie;.
Stanowisko pracy — specjalista ds. jakosci ksztatcenia w Dziale Ksztatcenia Pt.
Opiekunowie lat i kierunkéw studiéw.
Komisja Rektorska ds. Systemu Informatycznego Dydaktyki.

vk wnN

Do elementdéw proceduralnych naleza:

1. Uregulowania prawne Uczelni dotyczace wewnetrznego sytemu zapewnienia jakosci
ksztatcenia (Uchwata Senatu Pt Nr 5/2008 z dnia 27 lutego 2008 roku w sprawie
wewnetrznego systemu zapewnienia jakosci ksztatcenia.)

2. Zasady zapisane w regulaminie studiéw w Politechnice tédzkiej oraz w Przewodniku
po Dydaktyce dotyczgce organizacji roku akademickiego i organizacji poszczegdlnych
przedmiotow, systemu konsultacji itp.

3. Zasady funkcjonowania Rady ds. Jakosci Ksztatcenia, tj. biezgca analiza wszystkich
czynnikdw majgcych wptyw na jakos$¢ ksztatcenia. (Uchwata Senatu Pt z dn. 29 marca
2000 roku w sprawie Rady ds. Jakosci Ksztatcenia).

4. Zasady tworzenia plandow studiéw i programdw nauczania. (Uchwata Senatu Pt z dn.
31 stycznia 2007 roku w sprawie zasad tworzenia plandw studiow i programow
nauczania).

5. Okresowa ocena dziatalnosci nauczycieli akademickich (Zarzadzenie Rektora Pt Nr
2/2007 w sprawie ustalania ankiety do przeprowadzania okresowych ocen wynikow
pracy nauczycieli akademickich).

6. Rozwiniety system ankiet studenckich obejmujacy po kazdym semestrze ok. 20 %
zajec¢ (Uchwata Senatu Pt z dn. 16.12.2009 roku w sprawie ankietyzacji i hospitacji
zajec dydaktycznych).

7. Comiesieczne spotkania prodziekandow ds. ksztatcenia i spraw studenckich. Nie
sprowadzajg sie one jedynie do przekazywania z géry w dét odpowiednich zarzadzen i
polecen lecz sg takze okazjg do rozpropagowywania tzw. dobrych praktyk w zakresie
ksztatcenia i wychowania studentéw.

8. Jednolite, ogdlnouczelniane procedury oraz oprogramowania do tworzenia
dokumentacji nowych lub modyfikowanych programéw studiéow.

Udziat w procesie tworzenia programdow nauczania Prodziekana ds. Ksztatcenia i
Akredytacji, Komisji Dydaktycznej, opiekunéw kierunku ,automatyka i robotyka” oraz
specjalnosci Robotyka i Zautomatyzowane Systemy Wytwdrcze, zapewnia zgodnos$é
programu ksztatcenia na tym kierunku studiéw i metod jego realizacji z zatozonymi.

Ankiety dydaktyczne, hospitacje, elementy instytucjonalne i proceduralne zapewniajg
wysoka jakos¢ ksztatcenia na ocenianym kierunku studiow. Struktura zarzadzania procesem
dydaktycznym na ocenianym kierunku studiow jest przejrzysta, a oceny i analizy osigganych
efektéw ksztatcenia systematyczne i kompleksowe.

Aktualnie jest tworzony nowy program dla kierunku ,automatyka i robotyka”
uwzgledniajgcy dotychczasowe doswiadczenia i zmieniajgce sie oczekiwania pracodawcow
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oraz ciggty rozwdj technologii automatyzacji. W zwigzku z zakupem nowego wyposazenia do
Laboratorium Zautomatyzowanych Systemow Wytwarzania program studiow jest
modyfikowany tak, by umozliwi¢ studentom jak najszersze zapoznanie sie z zakupionymi
technologiami poprzez jednoczesne poznawanie podstaw teoretycznych ich funkcjonowania
jak i nabywanie umiejetnosci wykorzystywania ich w praktyce. Z tego tez powodu w nowo
opracowywanym programie bedzie wyraznie widoczny podziat na bloki tematyczne. Kazdy z
blokéw bedzie zawierat czes¢ wyktadowa, laboratoria ilustrujgce dang dziedzine wiedzy jak i
czes¢ projektowo — laboratoryjng w ramach, ktérej studenci w 2-3 osobowych grupach beda
samodzielnie realizowali konkretne zadania projektowo — programistyczno — badawcze pod
nadzorem prowadzgcego zajecia. Dodatkowym impulsem do rozwoju kierunku jest fakt, ze
dzieki absolwentom Politechnika tddzka jest postrzegana przez pracodawcdw jako osrodek
akademicki, z ktédrym nalezy utrzymywac jak najlepszy kontakt po to, aby zapewnic sobie
doptyw najlepszych kadr. Dlatego tez ciggle zwieksza sie oferta praktyk zawodowych,
inzynierskich i magisterskich ze strony przemystu, jak tez coraz wieksza jest liczba tematow
prac dyplomowych zlecanych przez przemyst. W zwigzku z przyznaniem Politechnice tddzkiej
finansowania projektu , Automatyk i robotyk — zawdéd kluczowy XXI wieku” wspétpraca z
przemystem zostanie jeszcze bardziej zaciesniona poprzez m.in. zapraszanie przedstawicieli
przemystu do wygtaszania wyktadow tematycznych dla studentéw kierunku ,, automatyka i
robotyka”. Realizowany w ramach tego projektu cykl prac studenckich ,od pomystu do
produkcji” pozwoli na rozwiniecie ich umiejetnosci praktycznych, a nabyte przez
pracownikéw Politechniki £édzkiej doswiadczenie pozwoli na poprawe jakosci ksztatcenia w
dalszym okresie. Zostanie takie wdrozony system konsultacji tresci ksztatcenia z
przedstawicielami przemystu oraz bedg przeprowadzone szkolenia pracownikéw Politechniki
tédzkiej w zakresie polityki rownych szans.

Jednolite, ogodlnouczelniane procedury oraz oprogramowania do tworzenia
dokumentacji nowych lub modyfikowanych programow studiéw wraz z system konsultacji
tresci ksztatcenia z przedstawicielami przemystu stanowig efektywny system zapewnienia
jakosci ksztatcenia w zakresie analizy efektow ksztatcenia i mechanizmow, stuzgcych
monitorowaniu i doskonaleniu programu ksztatcenia, z uwzglednieniem potrzeb
interesariuszy zewnetrznych oraz potrzeb i mozliwosci interesariuszy wewnetrznych.

Dzieki systemowi zapewnienia jakosci ksztatcenia mozliwe jest diagnozowanie
stabych stron programu. System ten pozwolit udoskonali¢ nabér studentéw na Il stopien
studiow. Polegato to na wprowadzeniu dodatkowo rozméw kwalifikacyjnych, ktore
zapewnity odpowiednig wiedze, niezbedng do studiowania na Il stopniu studidow. Dzieki
temu wyeliminowano koniecznos¢ uzupetfniania wiadomosci dla studentéw ktorzy na |
stopniu studiéw nie studiowali na kierunku ,automatyka i robotyka”. Konieczno$¢ ta
obnizata poziom nauczania, co byfo zniechecajace dla studentow, ktorzy wczesniej studiowali
kierunek ,, automatyka i robotyka”.

Comiesieczne spotkania prodziekanéw ds. ksztatcenia i spraw studenckich,
stanowigce okazje do rozpropagowywania tzw. dobrych praktyk w zakresie ksztafcenia i
wychowania studentéw, wraz z oprogramowaniem do tworzenia dokumentacji nowych lub
modyfikowanych programoéw studidw jest dobrym sposobem upowszechniania informacji
dotyczacych wynikéw monitorowania jakosci procesu ksztatcenia i uzyskiwanych efektéw
ksztatcenia oraz wprowadzanych zmian.
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Podczas oceny jakosci ksztatcenia na kierunku ,,automatyka i robotyka”
przedstawiono Zespotowi Oceniajgcemu stosowane dokumenty zwigzane z zapewnieniem
wysokiej jakosci ksztatcenia na ocenianym kierunku studiéw. Pierwsze dziatania w Uczelni
zostaty podjete w Uchwale Senatu Nr 2/2000 z dnia 29 marca 2000 r. w sprawie powotania
Rady ds. Jakosci Ksztatcenia do zadan Rady nalezato dziatanie w zakresie podnoszenia jakosci
ksztatcenia. Nastepnie Senat Uchwatami Nr 5/2008 z dnia 27 lutego 2008 r. oraz 3/2011 z
dnia 30 marca 2011 r. wprowadzit wewnetrzny system zapewnia jakosci ksztafcenia.
Zasadniczym celem systemu, obejmujacego wszystkie formy i poziomy studidéw jest wtasciwa
realizacja procesu dydaktycznego przez:

- opracowanie i wdrozenie polityki ciggtego doskonalenia jakosci ksztatcenia

w Politechnice todzkiej oraz skutecznych i przejrzystych procedur,
- pomiar i monitorowanie dziatalnosci dydaktycznej,
- inicjowanie dziatarh zmierzajacych do doskonalenia jakosci ksztatcenia.

Efektami dziatania systemu powinno by¢ ustawiczne polepszenie przygotowania
absolwentow do pracy zawodowej i zycia w nowoczesnym spofeczenstwie oraz tworzenie
kultury jakosci pracy w Uczelni.

Na system zapewnienia jakosci ksztatcenia w Politechnice tdédzkiej sktadajg sie
zaréwno elementy instytucjonalne na poziomie centralnym jak i procedury okreslone przez
Wiadze Uczelni i uszczegétowione na poszczegdlnych wydziatach, w zaleznosci od specyfiki
tych wydziatéw.

Do opracowania, wdrozenia i doskonalenia Wewnetrznego Systemu Zapewnienia
Jakosci Ksztatcenia Rektor powotat Rektorskg Komisje ds. Jakosci Ksztatcenia, ktérej
przewodniczy¢ bedzie Prorektor ds. Ksztatcenia.

Wewnetrzny System Zapewnienia Jakosci Ksztatcenia w Politechnice tédzkiej
obejmuje:

- gromadzenie i analize danych dotyczacych dziatalnosci dydaktycznej,

- sporzadzanie rocznych i wieloletnich raportéw zbiorczych na podstawie analizy

i interpretacji danych, w celu okreslenia iloSciowych i jakosciowych wskaznikow
i tendencji dotyczgcych dziatalnosci dydaktycznej i jej efektéw,

- planowanie i realizacje dziatan korygujacych i zapobiegawczych w celu doskonalenia

jakosci ksztatcenia.

Upowszechnianie informacji dotyczgcych wynikéw monitorowania jakosci procesu
ksztatcenia i uzyskiwanych efektéw ksztatcenia oraz wprowadzanych zmian prowadzone jest
wielotorowo.

Informacje o efektach ksztatcenia, planach zajeé, terminach sesji, a takze wszelkich
sprawach organizacyjnych zwigzanych z funkcjonowaniem Uczelni studenci mogg uzyska¢ w
Internecie, na stronie gtdéwnej uczelni (www.p.lodz.pl). Uczelnia jest obecna w lokalnych
mediach oraz portalach internetowych, z ktérymi aktywnie i systematycznie wspotpracuje.
Ankiety z hospitowanych zaje¢ s udostepniane pracownikowi, kierownikowi katedry
i archiwizowane przez Petnomocnika Dziekana ds. zapewnienia jakosci ksztatcenia. Opinie od
pracodawcow sg pozyskiwane poprzez spotkania kadry i wtadz Uczelni z pracodawcami,
Urzedem Pracy, prowadzone analizy rynku pracy przez aktywnie dziatajgce na uczelni Biuro
Karier. Analizowane sg opinie studentéw, szczegolnie tych, ktorzy podieli juz prace.

Gtéwne zadania Biura Karier Politechniki todzkiej koncentrujg sie na pomocy studentom
i absolwentom w poruszaniu sie po rynku pracy. Dziatalnos$¢ biura obejmuje: nawigzywanie
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i utrzymywanie kontaktéw z firmami, wyszukiwanie ofert pracy i praktyk, przeprowadzanie
szkolen dla osdb szukajgcych pracy, organizowanie Targdow Pracy (ogdlnopolskie, corocznie)
i Praktyk, organizowanie prezentacji firm na Uczelni. Przy ogromnej konkurencji wazna jest
wiedza, jak poruszac sie po rynku pracy - jak pisa¢ dokumenty aplikacyjne, jak przygotowac
sie do rozmow z pracodawcami, wreszcie - jak i gdzie szukaé ofert pracy. Biuro Karier
powstato wtasnie, aby pomodc studentom i absolwentom w tych zagadnieniach. Biuro
wspotpracuje z wieloma firmami. Oferty Biura sg umieszczane na stronie internetowej Biura,
wysytane do zainteresowanych (zgtoszonych w bazie) oséb, prowadzenie (baza danych) ofert
pracy dla absolwentow, cykl szkolen dla studentéw z testami psycho-zawodowymi
i doradztwem, a takze sledzenie losdw absolwentéw.

2). Uczelnia stoi na stanowisku koniecznosci pozyskiwania informacji na temat
jakosci ksztatcenia z réoznych zrédet. W ramach zrédet zewnetrznych wymieni¢ mozna np.
uczestnikdw organizowanych przez Uczelnie spotkan wtadz Wydziatu z przedsiebiorcami
regionu tdédzkiego, z ktérymi Uczelnia podpisuje i realizuje odpowiednie porozumienia
dotyczace ksztatcenia praktycznego studentow.

Udziat interesariuszy wewnetrznych sg to systematyczne spotkania wtadz Wydziatu
z pracownikami w celu omawiania aktualnych wyzwan i probleméw zwigzanych z realizacja
programu i procesu dydaktycznego.

W procesie zapewniania jakosci ksztatcenia na kierunku ,automatyka i robotyka”,
biorg udziat takie Uczelniane organy jak Senacka Komisja Dydaktyki i Spraw Studenckich,
Rada ds. Jakosci Ksztatcenia w Politechnice tddzkiej, specjalista ds. jakosci ksztatcenia w
Dziale Ksztatcenia Pt, Komisja Rektorska ds. Systemu Informatycznego Dydaktyki oraz w
ramach Woydziatu Prodziekan ds. Ksztatcenia i Akredytacji, opiekunowie lat i kierunkéw
studiow, Wydziatowa Komisja Dydaktyczna. We wszystkich wymienionych wyzej organach
zasiadajg przedstawiciele studentow.

Studenci sg aktywnie witgczani w proces ankietyzacji — forma ankiety oceniajgcej
zajecia dydaktyczne zostata zmieniona na ich wniosek, co wiecej od semestru letniego roku
akademickiego 2011/2012 studenci postanowili w porozumieniu z wtadzami jednostki sami
skonstruowac i przeprowadzi¢ ankiete oceniajgcg prowadzgcych zajecia dydaktyczne. Oprocz
obligatoryjnej ankiety, obejmujgcej 20% zaje¢ po kazdym semestrze, bedzie to dodatkowe
zrodto informacji dla Wtadz i studentéw.

Wydziat optymalizuje osiggane efekty ksztatcenia i dostosowuje je do aktualnego
poziomu wiedzy i wymagan otoczenia spoteczno-gospodarczego, w tym rynku pracy.
Koncepcja ksztaftcenia zostata ustalona w wyniku kontaktéw pracownikéw Pt z
przedstawicielami przemystu w trakcie realizacji rdéznego rodzaju prac badawczych i
wdrozeniowych., co wiecej w 2007 roku grupa studentéw kierunku ,,automatyka i robotyka”
wykonata prace ,Analiza rynku pracy w Regionie todzkim dla absolwentéw kierunku
Automatyka i Robotyka na Wydziale Mechanicznym Politechniki tddzkiej”. Oprdcz tego
dostosowywanie programu studidw do panujgcych warunkéw nie miato narzuconych
zadnych formalnych procedur. Nalezy jednak doceni¢ skutecznos¢ podjetych dziatan —
stuprocentowaq zatrudnialnos$¢ studentow juz w semestrze dyplomowym.

W procesie rozwoju systemu zapewniania jakos$ci ksztatcenia na kierunku
»automatyka i robotyka” wida¢ ogromng role studentéw — oprdcz dziatan wynikajgcych z
Ustawy Prawo o Szkolnictwie Wyzszym, czyli np. opiniowanie planéw studiéw, udziat w
pracach Komisji Dydaktycznej, studenci podejmujg wtasne inicjatywy — przedstawiciele
Wydziatowej Rady Studentow proponujg wiadzom nowe rozwigzania, takie jak np.,
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wprowadzenie swojej wtasnej ankiety czy tez systematyczne spotkania z Wtadzami Wydziatu.
Studenci otrzymujg od Wtadz informacje zwrotng, od kilku lat wybierany jest najlepszy
wyktadowca.

Tabela nr 1 Ocena mozliwosci realizacji zaktadanych efektéw ksztatcenia (odrebnie dla
kazdego poziomu kompetencji).

zaktadane | program | kadra | infrastruktura | dziatalnos¢ | dziatalno$¢ | organizacja
efekty i plan dydaktyczna/ naukowa miedzyna- | ksztatcenia
ksztatcenia | studiow biblioteka rodowa
wiedza + + + + + +
umiejetnosci + + + + +/- +
kompetencje + + + + +/- +
spoteczne

Ocena koncowa 8 kryterium ogdlnego: wyrdzniajgco
Syntetyczna ocena opisowa stopnia spetnienia kryteriow szczegétowych

1) Wydziat posiada strukture zarzgdzania procesem dydaktycznym kierunku
,automatyka i robotyka”. Wysoky jakos¢ ksztatcenia na ocenianym kierunku studidw
zapewniajg ankiety dydaktyczne, hospitacje, elementy instytucjonalne i proceduralne, oraz
konsultacje z przedstawicielami przemystu. Rezultaty zarzadzania sg juz widoczne i obejmuja:
okreslenie ogdlnych efektéw ksztatcenia i wskazanie katalogu przedmiotéw i form zajeé, na
ktorych efekty te zostang osiggniete. Dzieki systemowi zapewnienia jakosci ksztatcenia
mozliwe byto udoskonalenie naboru na Il stopien studidow. Innym bardzo waznym rezultatem
w dobie gospodarki rynkowej jest prawie 100% zatrudnialnos¢ absolwentow tego kierunku.

W zwigzku z przyznaniem Politechnice tdédzkiej finansowania projektu ,,Automatyk i
robotyk — zawdd kluczowy XXI wieku” wspotpraca z przemystem zostanie jeszcze bardziej
zaciesniona poprzez m.in. zapraszanie przedstawicieli przemystu do wygtaszania wyktadow
tematycznych dla studentdéw kierunku ,,automatyka i robotyka”.

2) W procesie rozwoju systemu zapewniania jakosci ksztatcenia na kierunku
»automatyka i robotyka” wida¢ ogromna role studentéw, np. opiniowanie planéw studidw,
udziat w pracach Komisji Dydaktycznej, studenci podejmujg wfasne inicjatywy,
przedstawiciele Wydziatowej Rady Studentow proponujg wfadzom nowe rozwigzania, takie
jak np., wprowadzenie swojej wtasnej ankiety czy tez systematyczne spotkania z Wtadzami
Wydziatu. Studenci otrzymujg od Wtadz informacje zwrotng, od kilku lat wybierany jest
najlepszy wyktadowca.

32




Opinie pracodawcéw uwzgledniane sg w zakresie prowadzenia przedmiotow o profilu
zawodowym, co dobrze stuzy jakosci ksztatcenia, a takze spetnia w pewnym stopniu

oczekiwania rynku pracy.

9. Podsumowanie

Tabela nr 2. Ocena spetnienia kryteriow oceny programowej

Kryterium

Stopien spetnienia kryterium

wyrozniajaco

w petni

znaczaco

czesciowo

niedostatecznie

koncepcja rozwoju
kierunku

+

cele i efekty
ksztatcenia oraz
system ich weryfikacji

program studiéw

zasoby kadrowe

infrastruktura
dydaktyczna

prowadzenie badan
naukowych

system wsparcia
studentéw w
procesie uczenia sie

wewnetrzny system
zapewnienia jakosci

Okreslone efekty ksztatcenia na kierunku ,, automatyka i robotyka” majg petne szanse
ich realizacji. Zapewnia to bardzo rozbudowany i sprawnie dziatajagcy wewnetrzny system
kontroli jakosci ksztatcenia. Wewnetrzny system jakosci ksztatcenia funkcjonuje bardzo
dobrze i jest wysoce efektywny.

Program studiéw jest bardzo dobrze modyfikowany na biezgco przy wspdétudziale
kadry akademickiej, pracodawcow i studentdw. Tresci programowe sg dobrze wypetnione
aktualnymi problemami naukowymi i technicznymi z zakresu kierunku ,automatyka i
robotyka” i wigzg sie z potrzebami przysztych pracodawcéw absolwentow. Zapewniajg to

miedzy innymi dobre kontakty | biezgce konsultacje z przemystem.
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Proces dyplomowania na ogot dobrze weryfikuje koncowe efekty ksztatcenia. O
skutecznosci tego Swiadczy petna zatrudnialno$¢ absolwentéw juz w semestrze
dyplomowym.

Zespot Oceniajagcy wysoko ocenia poziom merytoryczny prac dyplomowych,
natomiast zaleca, aby promotorzy prowadzacy prace dyplomowe przy ocenie prac
dyplomowych w wiekszym stopniu zwracali uwage na konieczno$¢ petniejszego przegladu
czasopism naukowo-technicznych zwigzanych z pracg dyplomowag i na staranniejszg strone
edytorska pracy i ponadto, aby w kazdej pracy dyplomowej wyraznie byt okreslony cel pracy,
przedstawiony precyzyjny opis rozwigzania problemu, analiza otrzymanych wynikéw. Nalezy
tez zwraca¢ uwage dyplomantom na strone jezykowa prac dyplomowych, aby dyplomanci
mogli sie wykaza¢ opanowaniem techniki pisania prac dyplomowych.

W czasie poprzedniej wizytacji Zespotu Oceniajgcego PKA w ocenie z 2006 roku zarzucono
zbyt duzy odsiew studentéw pierwszego roku. Stosunek liczby studentéw na | roku do liczby
studentéw na Il roku wtedy wynosit 59/26. Obecnie odsiew ten jest jeszcze wiekszy i wyraza
sie stosunkiem 107/33, co jest zjawiskiem nadal niekorzystnym. Cieszy fakt, ze Wtadze
Wydziatu bardzo dbajg o wysoki poziom ksztatcenia. Komisja Oceniajaca zaleca wprowadzié
na kazdym pierwszym semestrze dodatkowe state ksztatcenie wyréwnawcze z matematyki i
fizyki, zapobiegajgce zbyt duzemu odsiewowi studentéw pierwszego roku.

Wydziat ma dos¢ liczng (55 osdéb) i mocng, lecz rozdrobniong na 8 kierunkow
ksztatcenia, kadre samodzielnych nauczycieli akademickich (prof./dr hab.). Ostatnio sytuacja
poprawita sie, albowiem po wygaszeniu w marcu br. ksztatcenia na kierunku ,papiernictwo i
poligrafia”, srednio na jeden kierunek przypada 55:7=0k. 8 pracownikdw samodzielnych; do
tego czasu byto to tylko ok. 7 oséb/kierunek, czyli bardzo mato ponad wymagane minimum 6
osob. Ponadto, Wydziat bierze wudziat w ksztatceniu w Centrum Ksztatcenia
Miedzynarodowego Pt (International Faculty of Enginnering) zasilajgc prowadzone tam dwa
kierunki ksztatcenia: ,mechanical engineering and applied computer science” (studia |
stopnia) oraz kierunek ,mechatronics” (studia Il stopnia), co zapewne powoduje
zaangazowanie czesci kadry w tamtejsze minimum kadrowe. Nalezy uznaé, ze zwiekszenie
liczby samodzielnych pracownikéw naukowo — dydaktycznych jest dla Wydziatu zadaniem
pilnym.

Na kierunku ksztatcenia ,automatyka i robotyka” jest bardzo mato, tylko 9% ogdlnej
liczby studentéw Wydziatu, co moze utrudniac racjonalne ekonomicznie prowadzenie zajec.
Aktualnie na Il stopniu studiéw stacjonarnych nie ma studentéw. Wydziat dostrzegt ten
problem i uzyskat srodki unijne z Programu Operacyjnego Kapitat Ludzki (5803 301 zt) na
realizacje (styczen 2012 — czerwiec 2015, wspdlnie z Wydziatem Elektrycznym Pt) projektu
pn. ,,Automatyk — robotyk - kluczowy zawdd XXI wieku”.

Zesp6t Oceniajacy bardzo wysoko ocenia mozliwoséci uzyskania zaktadanych
efektow ksztatcenia i dalszego rozwoju ocenianego kierunku "automatyka i robotyka".

Potwierdzaja to bardzo wysokie koncowe oceny spetnienia wymaganych kryteriow
oceny programowe;.

Mozna takze zaobserwowac zauwazalny postep w poréwnaniu z poprzednia oceng
PKA z 2006 roku.
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Zatacznik Nr 1 - Podstawa prawna wizytacji

ustawy,

rozporzadzenia,

przepisy wewnetrzne PKA,

— przepisy wewnetrzne uczelni.

e Ustawa z dnia 27 lipca 2005 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym (Dz. U. Nr 164, poz. 1365, z
pozn. zm)

e ustawa z dnia 14 marca 2003 r. o stopniach naukowych i tytule naukowym oraz o
stopniach i tytule w zakresie sztuki (Dz. U. Nr 65, poz. 595, z pdzn. zm.)

e rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 29 wrzesnia 2011 r. w
sprawie warunkow oceny programowej i oceny instytucjonalnej (Dz. U. Nr 207, poz.
1232)

e rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 5 pazdziernika 2011 r. w
sprawie warunkow prowadzenia studidow na okreslonym kierunku i poziomie ksztatcenia
(Dz. U. Nr 243, poz. 1445), a w roku akademickim 2011/2012 w odniesieniu do minimum
kadrowego dla kierunkow studiow prowadzonych w dniu wejscia w zycie wymienionego
wyzej rozporzqdzenia podstawe oceny stanowi rozporzgdzenie Ministra Nauki i
Szkolnictwa Wyzszego z dnia 27 lipca 2006 r. w sprawie warunkow, jakie muszq spetniac
jednostki organizacyjne uczelni, aby prowadzic¢ studia na okreslonym kierunku i poziomie
ksztafcenia (Dz. U. Nr 144, poz. 1048, z pozn. zm.)

* rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 8 sierpnia 2011 r. w
sprawie obszaréw wiedzy, dziedzin nauki i sztuki oraz dyscyplin naukowych i
artystycznych (Dz. U. Nr. 179, poz. 1065)

* rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 2 listopada 2011 r. w
sprawie Krajowych Ram Kwalifikacji dla Szkolnictwa Wyzszego (Dz. U. Nr., poz.)

e rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 25 wrzesnia 2007 r. w
sprawie warunkow, jakie muszg by¢ spetnione, aby zajecia dydaktyczne na studiach
mogty by¢ prowadzone z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na odlegtos¢ (Dz. U.
Nr 188, poz. 1347, z pdzn. zm.).

e rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 12 lipca 2007 r. w sprawie
standardow ksztatcenia dla poszczegdlnych kierunkéw oraz poziomow ksztatcenia, a
takze trybu tworzenia i warunkdw, jakie musi spetnia¢ uczelnia, by prowadzi¢ studia
miedzykierunkowe oraz makrokierunki (Dz. U. Nr 164, poz. 1166, z pdéin. zm.) w
odniesieniu do kierunkow studiow i poziomow ksztatcenia prowadzonych w dniu wejscia
w zZycie ustawy - do zakoriczenia catego cyklu ksztatcenia

e rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 wrzesnia 2011 r. w
sprawie dokumentacji przebiegu studiow (Dz. U. Nr 201, poz. 1188),

* rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 wrze$nia 2011 r. w
sprawie warunkow i trybu przenoszenia osiggniec studenta (Dz. U. Nr 201, poz. 1187),

* rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 19 grudnia 2008 r. w
sprawie rodzajow tytutéw zawodowych nadawanych absolwentom studiéow i wzoréw
dyplomdw oraz swiadectw wydawanych przez uczelnie (Dz. U. Nr 11 z 2009 r., poz. 61),

e Statut Polskiej Komisji Akredytacyjnej z dnia 10 listopada 2011 r.,

e uchwaty Nr 961/2011 Prezydium Polskiej Komisji Akredytacyjnej z dnia 24 listopada 2011
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r. w sprawie zasad przeprowadzania wizytacji przy dokonywaniu oceny programowej
* Statut Uczelni, a takze inne przepisy wewnetrzne obowigzujgce w Uczelni.
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Zatacznik nr 2  Szczegétowy harmonogram przeprowadzonej wizytacji uwzgledniajgcy

pod

VI.

VII.

VIII.

XI.

XIl.

ziat zadan pomiedzy cztonkdédw zespotu oceniajgcego.

HARMONOGRAM WIZYTACJI 15 - 16 marca 2012 r.
OCENA PROGRAMOWA

Spotkanie z Wtadzami Uczelni, Jednostki, osobami odpowiedzialnymi za prowadzenie
kierunku studiéw (1 dzien)
e Spotkanie z Wtadzami Uczelni, Rektorat Uczelni, godz. 8.30
* Spotkanie robocze z Wtadzami jednostki, dziekanat godz. 10.00, w szczegdlnosci
autorami Raportu samooceny, dziekanat godz. 10.30.
* Ustalenie terminu spotkan roboczych poszczegdlnych cztonkéw Zespotu Oceniajgcego
PKA z:
- 0sobqg odpowiedzialng za wewnetrzny system zapewnienia jakosci ksztatcenia,
- opiekunem praktyk,
- przedstawicielem Biura Karier,
- przedstawicielem Samorzqdu Studentow

Ocena realizacji koncepcji ksztatcenia, programow nauczania oraz zaktadanych
i osigganych efektéw ksztatcenia.

Ocena wybranych prac okresowych, a szczegdlnie prac dyplomowych.
Ocena aktywnosci naukowej jednostki.

Ocena kadry dydaktycznej prowadzgcej zajecia, w tym kadry zaliczanej do minimum
kadrowego.

Ocena formalno — prawnych aspektow prowadzenia ksztatcenia na wizytowanym
kierunku oraz funkcjonowania administracji Uczelni.

Ocena organizacji praktyk studenckich.

Ocena bazy dydaktycznej Uczelni, w tym biblioteki.
(1 dzieri oraz w ramach wizytacji zajec¢ dydaktycznych)

Ocena funkcjonowania wewnetrznego systemu zapewnienia jakosci ksztatcenia w
zakresie analizy efektow ksztatcenia i jego dziatania na rzecz doskonalenia programu
nauczania.

Wizytacja wybranych zaje¢ dydaktycznych.

(na studiach stacjonarnych - w 1 dniuiw 2 dniu wizyty)
Spotkanie ze studentami wizytowanego kierunku.

(1 dzieri — godz. 15:00, z dopasowaniem do siatki zajec)

Spotkanie z kadrg prowadzaca zajecia na wizytowanym kierunku.
(2 dzien godz. 10:00 z dopasowaniem do siatki zajec)
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XIIl. Spotkanie korncowe z Wtadzami Uczelni oraz Jednostki.
(2 dzien, godz. 14.00 w dziekanacie)
Zakonczenie wizytacji - godz. 14.30

SZCZEGOLOWY PODZIAL ZADAN PODCZAS WIZYTACJI PROGRAMOWE)

Przewodniczacy Zespotu Oceniajacego
dr hab. Zygmunt Mazur, prof. nadzw.

W catosci

Krotka informacja o wizytacji

Zatacznik nr 2: Szczegdétowy harmonogram przeprowadzonej wizytacji
Zatacznik nr 3: Informacje o wynikach poprzedniej oceny programowej
Cze$¢ 9: Podsumowanie

Podziat i koordynacja zadan Zespotu Oceniajgcego
Uczestnictwo w spotkaniu z pracownikami i studentami
Uczestnictwo w hospitacji zajec

Wizytacja infrastruktury dydaktycznej i naukowej
Ocena 5 prac dyplomowych

Ekspert merytoryczny ,,ds. dydaktyki i jakosci ksztatcenia”

dr hab. inz. Tadeusz Szkodny, prof. ndzw. — ekspert PKA

W catosci

Czesc 1: Koncepcja rozwoju ocenianego kierunku formutowana przez jednostke
przy wspotudziale

Przedstawiciela Parlamentu Studentéw w pkt. 2 (udziat studentéw w procesie
ustalania koncepcji ksztatcenia na ocenianym kierunku)

Eksperta formalno-prawnego w pkt. 1 (aspekty prawne ksztattowania oferty
ksztatcenia), pkt. 2 (udziat interesariuszy w procesie ustalania koncepcji ksztatcenia w
Swietle wymogow prawa)

Czes¢ 2: Spojnosc opracowanego i stosowanego w jednostce opisu zaktadanych celdw i
efektéw ksztatcenia dla ocenianego kierunku oraz system potwierdzajacy ich osigganie
przy wspotudziale

Przedstawiciela Parlamentu Studentéw w pkt. 1 (dostepnosé opisu zatozonych
efektdw ksztatcenia), pkt. 2 (zrozumiato$¢ sposobu sformutowania efektow
ksztatcenia i przejrzystos¢ systemu ich weryfikacji), pkt. 3 (standaryzacja,
przejrzystos¢, obiektywizm formutowania ocen; dostepnos¢ informacji na temat
systemu oceny)

Eksperta formalno-prawnego w pkt. 3 (procedury mierzenia i oceny efektow
ksztatcenia), pkt. 4 (procedury badania loséw absolwentéw)

Zatacznik nr 4: Ocena losowo wybranych prac etapowych oraz dyplomowych
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* Czes¢ 3: Program studidw a mozliwos¢ osiaggniecia zaktadanych efektow ksztatcenia
przy wspotudziale
- Przedstawiciela Parlamentu Studentéw w pkt. 1 (indywidualizacja ksztatcenia, system

zaliczania praktyk, organizacja procesu ksztatcenia)

- Eksperta formalno-prawnego w pkt. 1 (aspekty prawne organizacji praktyk)

e Cze$¢ 8: Stosowanie na ocenianym kierunku studidw wewnetrznego systemu
zapewnienia jakosci ksztatcenia zorientowanego na osiggniecie wysokiej kultury jakosci
ksztatcenia przy wspotudziale
- Przedstawiciela Parlamentu Studentéw w pkt. 1 (upowszechnianie informacji na

temat wynikéw monitorowania jakosci), w pkt. 2 (udziat studentéw w wewnetrznym
systemie zapewnienia jakosci ksztatcenia)

- Eksperta formalno-prawnego w pkt. 1 (procedury i dokumentacja wewnetrznego
systemu zapewnienia jakosci ksztatcenia), w pkt. 2 (udziat studentow w organach
kolegialnych)

- Eksperta merytorycznego ds. kadry i infrastruktury w Tabeli 1 (kolumny: kadra,
infrastruktura dydaktyczna/biblioteka, dziatalnos¢ naukowa, dziatalnos¢
miedzynarodowa)

ponadto

e (Czes$c¢ 7 w pkt. 1 (ocena zasad rekrutacji)

Uczestnictwo w spotkaniu z pracownikami i studentami

Uczestnictwo w hospitacji zajec

Wizytacja infrastruktury dydaktycznej i naukowej

Ocena 5 prac dyplomowych i wybranych prac etapowych

Rozmowa z osobami odpowiedzialnymi za jakos$¢ ksztatcenia, opiekunem praktyk,
przedstawicielem Biura Karier

Ekspert merytoryczny ,,ds. kadry i infrastruktury”
prof. dr hab. inz. Krzysztof Kedzior — ekspert PKA

W catosci
e Cze$¢ 4: Liczba i jakos¢ kadry dydaktycznej a mozliwos¢ zrealizowania celdw
edukacyjnych programu studiéw
przy wspotudziale
- Eksperta formalno-prawnego w pkt. 2 (aspekty prawne zwigzane z minimum
kadrowym jednostki), w pkt. 3 (procedury kadrowe)
e Zatacznik nr 5: Nauczyciele akademiccy realizujacy zajecia dydaktyczne na ocenianym
kierunku studiéw
*  Zatacznik nr 6: Informacja o hospitowanych zajeciach iich ocena.
e Czes$c 5: Infrastruktura dydaktyczna i naukowa, ktérg dysponuje jednostka a mozliwosc
realizacji zaktadanych efektdw ksztatcenia oraz prowadzonych badan naukowych
przy wspotudziale
- Przedstawiciela Parlamentu Studentéow (ocena infrastruktury, potrzeby o0sdéb
niepetnosprawnych)
e (Czes¢ 6: Badania naukowe prowadzone przez jednostke w zakresie obszaru/obszarow
ksztatcenia, do ktdrego zostat przyporzgdkowany oceniany kierunek studiow
przy wspotudziale
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- Przedstawiciela Parlamentu Studentow (udziat studentéw w badaniach naukowych,
dostep do infrastruktury naukowej)

ponadto

Czesc 8, Tabela 1 (kolumny: kadra, infrastruktura dydaktyczna/biblioteka, dziatalnosc¢
naukowa, dziatalno$¢ miedzynarodowa)

Uczestnictwo w spotkaniu z pracownikami i studentami
Uczestnictwo w hospitacji zajec

Wizytacja infrastruktury dydaktycznej i naukowe;j
Rozmowa z opiekunem praktyk

Ocena 5 prac dyplomowych

Przedstawiciel Parlamentu Studentow

Piotr Gonda

W catosci

Czes¢ 7: Wsparcie studentdw w procesie uczenia sie zapewniane przez Uczelnie

przy wspotudziale

- Eksperta merytorycznego ds. dydaktyki i jakosci ksztatcenia w pkt. 1 (ocena zasada
rekrutaciji)

- Eksperta formalno-prawnego w pkt. 1 (aspekty prawne rekrutacji)

ponadto

Czes¢ 1. w pkt. 2 (udziat studentdw w procesie ustalania koncepcji ksztatcenia na
ocenianym kierunku)

Cze$¢ 2. w pkt. 1 (dostepno$é¢ opisu zatozonych efektow ksztatcenia), w pkt. 2
(zrozumiatosé sposobu sformutowania efektéw ksztatcenia i przejrzystosé systemu ich
weryfikacji), w pkt. 3 (standaryzacja, przejrzystos¢, obiektywizm formutowania ocen;
dostepnos¢ informacji na temat systemu oceny)

Czes¢ 3. w pkt. 1 (indywidualizacja ksztatcenia, system zaliczania praktyk, organizacja
procesu

ksztatcenia)

Czesc 5. (ocena infrastruktury, potrzeby oséb niepetnosprawnych)

Czesc 6. (udziat studentéw w badaniach naukowych, dostep do infrastruktury naukowej)
Cze$s¢ 8 w pkt. 1 (upowszechnianie informacji na temat wynikdw monitorowania
jakosci), w pkt. 2 (udziat studentéw w wewnetrznym systemie zapewnienia jakosci
ksztatcenia)

Uczestnictwo w spotkaniu ze studentami
Rozmowa z przedstawicielami samorzadu studentow, kot naukowych, Biura Karier,
opiekunem praktyk

Ekspert formalno-prawny

mgr Agnieszka Zagodrska

W catosci

Zatacznik nr 1: Podstawa prawna wizytacji

ponadto
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Czes$¢ 1. w pkt. 1 (aspekty prawne ksztattowania oferty ksztatcenia), w pkt. 2 (udziat
interesariuszy w procesie ustalania koncepcji ksztatcenia w Swietle wymogoéw prawa)
Cze$¢ 2. w pkt. 3 (procedury mierzenia i oceny efektéw ksztatcenia), w pkt. 4
(procedury badania loséw absolwentéw)

Czesc 3. w pkt. 1 (aspekty prawne organizacji praktyk)

Czesc 4. w pkt. 2 (aspekty prawne zwigzane z minimum kadrowym jednostki), w pkt. 3
(procedury kadrowe)

Czes¢ 7. w pkt. 1 (aspekty prawne rekrutacji)

Czes¢ 8. w pkt. 1 (procedury i dokumentacja wewnetrznego systemu zapewnienia
jakosci ksztatcenia), w pkt. 2 (udziat studentéw w organach kolegialnych)
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Zatacznik nr 3 Informacje o wynikach poprzedniej oceny programowej (lub oceny jakosci
ksztatcenia w przypadku gdy ostatnia ocena dokonywana byfa na podstawie przepisow
obowigzujacych do 30.09.2011r.)

Ocena,
Rok Obszary
. L okres Zakres stwierdzonych
akademicki Wwvmagaiace o
oceny obowigzywania | WYMagala uchybien/sformutowanych
(rok dziatan zalecen
Nr Uchwaty akademicki | N@prawczych
PKA wskazany
w Uchwale)
1. zbyt powolny rozwgj
kadry dydaktycznej
Wizytacja 2. staby poziom czesci
Zespotu prac dyplomowych
Ocen:(jzcego 3. zbyt mala liczba godzin
10-11 maia 2011/2012 zaje¢ na studiach
2006 . niestacjonarnych
pierwszego stopnia
Ocena 4. duzy odsiew studentow
pozytywna | roku, w zwigzku
z brakiem postepu
W nauce
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Zatacznik nr 4
Ocena losowo wybranych prac etapowych oraz dyplomowych

Zespot Oceniajgcy ocenit 15 losowo wybranych prac dyplomowych, omdéwionych
ponize;j.

W ponizszym zestawieniu podano dane dotyczgce ocenianych prac dyplomowych w
nastepujgcej kolejnosci:
Imie i nazwisko dyplomant(ki/a), (nr albumu); , Tytut pracy dyplomowej”; liczba stron; rok
dyplomowania; rodzaj studiéw; promotor (ocena promotora); recenzent (ocena
recenzenta); Srednig ze studidw; ocene z egzaminu dyplomowego; ocene na dyplomie; opis
zawartosci i ocene pracy.

1. Bfaszczyk Kamil (145956); ,Opracowanie ¢wiczenia laboratoryjnego na stanowisku
zrobotyzowanego montazu i nakfadania powtok z wykorzystaniem robota RV-3SB
oraz wewnetrznego transportera”; 76; 2012 r.; stacjonarne, | st.; dr inz. Piotr
Wréblewski (4); dr hab. inz. Witold Pawtowski (4); 3,48; 5. Przedmiotem projektu
dyplomowego inzynierskiego jest przemyslana i starannie opracowane stanowisko
laboratoryjne do badan montazu i naktadania powtok. Praca zawiera charakterystyke
stanowiska, urzadzen sterowniczych, programowania robota i kalibracji kamery za
pomocg aplikacji MELFA-VISION. Opracowane stanowisko laboratoryjne umozliwia
zapoznanie sie studentdéw z dziataniem i programowaniem robota dla potrzeb
montazu. Dyplomant wykazat umiejetnos¢ praktycznego wykorzystania wiedzy z
zakresu programowania robota, kalibracji kamery i ich integracji z wewnetrznym
transporterem.

Uwagi: w dokumentach brak kopii dyplomu, w tresci pracy — w doborze zrédet
literaturowych brakuje czasopism poswieconych problemom robotyki i robotyzacji.
Ponadto w pozycjach ksigzkowych brakuje nazwy wydawnictwa i roku wydania.
Ocena pracy prawidfowa.

2. Michat Imiotek (126525); ,Analiza odksztatcen wybranych elementéw
konstrukcyjnych robota IRp-6 pochodzacych od obcigzen dynamicznych”; 90; 2010 r;
stacjonarne, jednolite magisterskie; dr inz. Witold Pawtowski (5); prof. dr hab. inz.
Franciszek Orynski(5); 3,94; 5; 4,5. Praca o charakterze analizy teoretycznej.
Wykonano model brytowy, analize kinematyczng, symulacje dynamiczng i analize
naprezen za pomocg MES. Analize modalng wykonano za pomocg programu Inventor
2010 firmy AUTODESK. Dyplomant wykazat umiejetnos¢ swiadomego twodrczego
postugiwania sie nowoczesnym narzedziem inzynierskim w postaci pakietu
oprogramowania do wspomagania projektowania. Typowa praca magisterska.

Ocena recenzenta prawidtowa.

3. Przemystaw Stefaniak (120616); ,,Manipulator do nozy kuchennych sterowany przy
uzyciu sterownika OPLC”; 86; 2010 r.; stacjonarne, jednolite magisterskie; dr inz.
Leszek Krepski (5); prof. dr hab. inz. Franciszek Orynski (5); 3, 65, 5, 4. Praca ma
charakter  projektowy. Zaprojektowano elektroniczny ukfad sterowania
manipulatorem przy zastosowaniu sterownika OPLC. Opracowano nowg instalacje
pneumatyczng, ktéra umozliwita uruchomienie stanowiska do montazu nozy.
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Przeprowadzono testy poprawnosci dziatania ~manipulatora sterowanego
sterownikiem OPLC. Dyplomant wykazat sie dobrg znajomoscig projektowania
instalacji pneumatycznych i programowania sterownika i robota.

Uwaga: Dobdr literatury jest ubogi.

Ocena pracy prawidfowa.

Irena Anna Matysiak (brak w dokumentacji); ,Stanowisko do pomiaru sity zrywania
czapeczki i wyrywania igty z lancetu personalnego”; 44; 2011 r.; stacjonarne, jednolite
magisterskie; dr inz. Pawet Lajmert (5); dr hab. inz. Leszek Podsekowski (5); 4, 43; 5;
5. Na podstawie przegladu istniejacych wybranych rozwigzan opracowano wfasny
oryginalny projekt stanowiska do kontroli jako$ci wykonania lancetdéw
indywidualnych do wykonywania nakfu¢ skory. Naktucia te majg na celu pobranie
probki krwi do badan. Opracowano takze program komputerowy do automatyzacji
czynnos$ci pomiarowych. Dyplomantka wykonata obszerng prace przekraczajacy
wymagania stawiane pracom inzynierskim. Zwraca uwage staranna redakcja pracy.
Ocena pracy prawidfowa.

tukasz Cholewa (109062); ,,Robot chirurgiczny o strukturze polarnej mocowany do
stotu operacyjnego”; 60; 2009 r.; stacjonarne, jednolite magisterskie; dr inz. Pawet
Lajmert (4); dr inz. Dariusz Wrabel (4); 3,69; 3,5, 3,5. Praca ma charakter
konstrukcyjny. Jej celem byto skonstruowanie robota chirurgicznego o strukturze
polarnej. Skonstruowano robot z ramieniem ktére mozina wyposazy¢ w narzedzie
laparoskopowe jak réwniez w kamere endowizyjng. Praca zawiera rysunki ztozeniowe
i wykonawcze stanowiska.

Ocena pracy prawidtowa.

Uwaga: W komisji egzaminu dyplomowego powinien by¢ samodzielny pracownik, w
tym przypadku sg tylko adiunkci.

Kamil Mienkina (138945); ,Zaprojektowac¢ i wykona¢ stanowisko dydaktyczne
umozliwiajgce sterowanie modutem liniowym przy pomocy sterownika PLC”; 71;
2011 r.; stacjonarne, jednolite magisterskie; dr inz. Dariusz Wrabel (4); dr hab. inz.
Witold Pawtowski (4); 3,9; 5; 4. Praca ma charakter projektowo-programistyczny. W
ramach pracy przedstawiono charakterystyki podstawowych sktadnikéw uktadu
sterowania modufem liniowym. Uktad sterowania wraz z komputerem PC
wyposazonym w odpowiednie oprogramowanie (GX Works2) stanowig stanowisko
laboratoryjne. Na stanowisku tym mozliwe jest programowanie ruchu wodzka
napedzanego silnikiem skokowym. Praca wykonana na dobrym poziomie.

Ocena pracy prawidfowa.

Katarzyna Koter (149045); ,,Zaprojektowaé i wykonac¢ korpus robota mobilnego”; 55;
2012 r.; stacjonarne, jednolite magisterskie; dr inz. Piotr Zawiasza (5); dr hab. inz.
Witold Pawtowski (5); 4,26; 5; 5. Typowa praca inzyniersko-projektowa.
Przygotowano technologie wytwarzania elementéw konstrukcji oraz wykonano
materialny prototyp korpusu robota mobilnego. Prace wykonano w ramach
dziatalnosci Kofa Naukowego Robotykow. Autorka wykazata dobre opanowanie
nowoczesnych narzedzi inzynierskich CAD/CAM.

Ocena pracy prawidtowa.
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8.

9.

10.

11.

Bartosz Krac (132934); ,Prosty manipulator osobisty”; 60+dokumentacja; 2010 r.;
stacjonarne, jednolite magisterskie; dr hab. inz. Leszek Podsekowski (4,5); dr inz.
Agnieszka Kobierska (4,5) ; 3,98; 4; 4. Jest to praca o charakterze projektowym.
Wedtug koncepcji wtasnej opracowano projekt manipulatora do rehabilitacji konczyn
gornych i karmienia pacjenta. Wykonano niezbedne obliczenia i rysunki
konstrukcyjne.

Uwaga: Praca dotyczy znanego w piSmiennictwie anglojezycznym, ktorego
Dyplomant nie uwzglednit w spisie literatury. W spisie tym uwzgledniono tylko
podreczniki w jezyku polskim i strony internetowe, ktére nie zawierajg pogtebionej
analizy.

Ocena recenzenta prawidtowa.

Jarostaw Joézwiak (135512); ,Projekt podajnika zasobnikowego z jedna tarczg
obrotowg zewnetrzng i nieruchomym watkiem”; 52+dokumentacja; 2011 r.;
niestacjonarne - inzynierskie; dr inz. Wiestaw Froncki (4,5); prof. dr hab. inz.
Franciszek Orynski (4,5); 3,6; 5; 4. Na podstawie przeglagdu pismiennictwa i analizy
technicznej wariantéw konstrukcyjnych g obrotowa, napedzang za pomocga silnika
elektrycznego i przektadni slimakowej. Wykonano rysunki ztozeniowe i jeden
wykonawczy. Typowa praca inzynierska wykonana starannie. Ocena pracy
prawidtowa.

Marcin Mikotajczyk (126543); ,Projekt konstrukcji manipulatora do montazu
korncowego podzespotow tozyska”; 40+dokumentacja; 2011 r.; stacjonarne, jednolite
magisterskie; dr hab. inz. Ryszard Przybyt (4); dr inz. Wiestaw Froncki (4); 3,65; 4,5; 4.
Praca o charakterze projektowym. Na podstawie przegladu pismiennictwa
zaproponowano konstrukcje manipulatora do montazu ztozonego elementéw
podzespotu zunifikowanych i dostepnych na rynku. Wykonano rysunek ztozeniowy
manipulatora, rysunki wybranych podzespotdow i detali, obliczenia wedtug procedur
katalogowych.

Uwaga: Ocena nieco zawyzona (powinno by¢ 3,5) ze wzgledu na ograniczenia w
dokumentacji (brak specyfikacji materiatowej i obrdbki cieplnej), ubogi przeglad
piSmiennictwa i katalogdw. Spis literatury obejmuje tylko 10 pozycji, w tym 4
podreczniki i skrypty polskie, 2 katalogi i 4 strony internetowe.

Dawid Seweryn (103748); 2010 r.; ,Automatyzacja podawania ptytek obwoddéw
drukowanych na linie produkcyjng montazu powierzchniowego”; 49+dokumentacja;
2008 r.; stacjonarne, jednolite magisterskie; dr inz. Michat Kepski (pozytywna, brak
oceny cyfrowej w teczce); dr hab. inz. Leszek Podsekowski (4,5); 4,09; 4,5; 4,5. Praca
typowo projektowa. Nie zamieszczono podsumowania analizy stosowanych
rozwigzan i nie sformutowano na tym tle zatozen do pracy witasnej. Recenzent
wskazat na dwa btedy konstrukcyjne. Zaletg pracy jest oryginalnos¢
zaproponowanego rozwigzania.

Uwaga: Ocena zawyzona, winno by¢ 3,5 ze wzgledu na: brak podsumowania pracy
badz wnioskow, ubogie pismiennictwo zawierajgce tylko 5 pozycji podrecznikowych i
4 strony internetowe bez uwzglednienia czasopism naukowo-technicznych, dwie
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12.

13.

14.

15.

istotne usterki i braki wykazane przez recenzenta, ktéory mimo tego wysoko ocenit
prace.

Michat  Koztowski (138940); ,Zamodelowa¢ S$rodowisko pracy robota
kardiochirurgicznego w programie SolidWorks z wykorzystaniem interfejsu
dotykowego.”; 67; 2011 r.; stacjonarne, jednolite magisterskie; dr inz. Piotr
Wréblewski (5); dr hab. inz. Leszek Podsekowski (3,5); 4,22; 5; 4,5. Praca ma
charakter programistyczny. Przedstawiona przeglad zastosowan robotéw w
medycynie, charakterystyke telemanipulacji i zadajnikdw. Scharakteryzowano takze
interfejsy dotykowe. Po integracji programu SolidWorks, interfejsu dotykowego
Virtuose 6D35-45 firmy Hapton i aplikacji IFS Core - uruchomiono komunikacje
miedzy interfejsem dotykowym i wirtualng rzeczywistos$cig. Wirtualng rzeczywistoscia
jest symulowana sala operacyjna. Zaprojektowana aplikacja moze by¢ stosowana do
zdobywania przez lekarzy doswiadczenia treningowego w pracy z robotem.

Ocena pracy prawidfowa.

Norbert Zawadzki (115477); , Projekt owijarki skrzynek na palecie firmy Coca-Cola”;
59; 2009 r.; stacjonarne, jednolite magisterskie; Prof. dr hab. inz. Franciszek Orynski
(4,5); dr inz. Grzegorz Bechanski (4); 3,55; brak oceny egzaminu dyplomowego w
dokumentacji; 4. Praca poswiecona procesowi paletyzacji, doborowi napedu, fozysk
tocznych i uktadow owijarki. Przedstawiono opis konstrukcji wtasnej owijarki i
wykonano rysunki ztozeniowe i jeden wykonawczy. W podsumowaniu brak wynikow
badan eksperymentalnych zaprojektowanego urzadzenia. W bibliografii podano
niepetne informacje o pozycjach literaturowych (brak nazw wydawnictw, roku
wydania).

Ocena pracy prawidtowa.

Maciej Omulski (120607); ,Trojwymiarowy system wizyjny do robota
kardiochirurgicznego”; 72; 2009 r.; stacjonarne, jednolite magisterskie; dr hab. inz.
Leszek Podsekowski (3); dr inz. Pawet Lajmert (3); 3,82; 4; 3,5.Praca ma charakter
projektowy. Zrealizowano projekt nowego tréjwymiarowego systemu wizyjnego do
robota Robin Hart, przeprowadzono wstepne badania oraz zaproponowano
ostateczng wersje systemu wizyjnego instalowanego do robota.

Uwaga: Praca nie powinna by¢ dopuszczona do obrony, gdyz ma postaé wersji
roboczej. Brak wnioskdw, spisu literatury. Dyplomant nie opanowat techniki pisania
pracy dyplomowej.

Jerzy Jagodzinski (132924); ,Projekt podajnika zasobnikowego uniwersalnego dla
detalu typu szklanka”; 42; 2011 r.; inzynierska; dr inz. Wiestaw Froncki (4,5); prof. dr
hab. inz. Wiestaw Orynski (5); 3,66; 4,5; 4. Praca o charakterze projektowym.
Zaprojektowano podajnik zasobnikowy do detalu typu szklanka. Przedstawiono
przeglad literaturowy i katalogowy, obliczenia wstepne oraz koncepcje konstrukgji.
Opracowano rysunek ztozeniowy i wykonawczy podajnika wskazanego detalu.
Wykonano obliczenia wytrzymatosciowe podstawowych elementéw konstrukcyjnych.
Ocena pracy prawidtowa.
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Zatacznik nr 5 Nauczyciele akademiccy realizujacy zajecia dydaktyczne na
ocenianym kierunku studiow, w tym stanowigcy minimum kadrowe.

Czesc I. Nauczyciele akademiccy stanowigcy minimum kadrowe

Kadra naukowo - dydaktyczna.

Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe.

1. Leszek Podsedkowski, (10.06.1966)

Posiadane stopnie i tytuty naukowe:

doktor nauk technicznych nadany 25.06.1993 na Wydziale Mechanicznym Politechniki
todzkiej, tytut pracy: "Metoda automatycznego pomiaru luzéw w weztach robota
przemystowego"

doktor habilitowany nauk technicznych nadany 21.05.2000 r. na Wydziale Mechanicznym
Politechniki tédzkiej , tytut pracy: ,Dynamiczne planowanie trajektorii robotéw mobilnych
W zmiennej przestrzeni roboczej”

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:

Zatrudniony od 1989, w tym od 2002 r. na podstawie mianowania w petnym wymiarze czasu
pracy na stanowisku profesora nadzwyczajnego. Uczelnia stanowi podstawowe miejsce
pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:

e wymiar zaje¢ (wykonanie / plan): 155/132

* rodzaje zajec: Robotyka (20 h wyktad, wczesniej rdwniez laboratoria), Seminarium
dyplomowe inzynierskie i magisterskie (43h), Aplikacje robotéw przemystowych (wyktad
8h), Programowanie manipulatoréw i robotéw (wyktad i ¢wiczenia 9h), Roboty medyczne
i montazowe (15h wyktad), prace dyplomowe (60 h)

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika
2011 r.

Dorobek naukowy:

W roku 1990 prof. Podsedkowski wyjechat na roczny staz naukowy do Laboratorium
Robotyki w Ecole Nationale Supérieure des Techniques Industrielles et des Mines d’Ales we
Francji oraz odbyt blisko miesieczny staz przemystowy w silnie zrobotyzowanym
przedsiebiorstwie Huard w Chateaubriant. Zaobserwowane tam problemy byty impulsem do
rozpoczecia witasnych prac badawczych nad metodami okreslania luzu w uktadach
przeniesienia napedu. Ich podsumowaniem byta praca doktorska pt. ,Metoda
automatycznego pomiaru luzow w weztach robota przemystowego”, obroniona z
wyrdznieniem w 1993r.

W latach 1994-1995 byt gtéwnym wykonawcg, finansowanego przez Unie Europejska,
projektu pt. ,,Complex motion generation for multibody mobile robots”. Projekt ten byt
fragmentem duzego programu badawczego ,Mobile Execution and Surveillance System
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Intended for Nuclear Application (MESSINA)”. W ramach tej i nastepnych prac opracowat
metode planowania $ciezki, ktéra w chwili korekty sciezki (po wykryciu zmian w przestrzeni
roboczej) umozliwia wykorzystanie czesci wczesniejszych obliczen, czyli skrécenie czasu tej
korekty. Dodatkowg innowacjg metody byto zastosowanie transformaty odlegtosci jako
kosztu heurystycznego w algorytmie A* znajdywania najkrétszego potaczenia w grafie, co
zaowocowato znacznym (Srednio dziesieciokrotnym) skrdoceniem czasu planowania
trajektorii.

Odnosne wyniki przeprowadzonych badan w dziedzinie planowania trajektorii robotéw
mobilnych byly podstawg do uzyskania przez prof. Podsedkowskiego w 1999 (czy 2000) roku
stopnia naukowego doktora habilitowanego nauk technicznych.

Od 2000 roku prof. Podsedkowski zajmuje sie medycznymi zastosowaniami robotéw.
Czynnie uczestniczyt w pracach nad stworzeniem polskiego telemanipulatora
kardiochirurgicznego kierujgc pracami konstrukcyjnymi jego czes$ci mechanicznej oraz
budowg i badaniami prototypow. Do jego najwiekszych osiggnie¢ naukowych mozna zaliczy¢
fakt, ze prezentowane przez Fundacje Rozwoju Kardiochirurgii polskie roboty
kardiochirurgiczne Rob/n Heart 0, Rob/n Heart 1, Rob/n Heart 3, Rob/n Heart Vision oraz
narzedzie Rob/n Heart Uni-System sg konstrukcjami jego i zespotu, ktérym kieruje. Prace te
zostaty w 2009 roku doprowadzone do etapu eksperymentu na zwierzetach bezposrednio
poprzedzajgcego wdrozenie robota do produkgcji.

Prof. Podsedkowski jest autorem i wspotautorem 83 publikacji (3 monografie, 31
artykutéw w czasopismach i rozdziaty w ksigzkach, 40 artykutéw konferencyjnych, 6
patentéw, 3 zgtoszenia patentowe).

Informacja o jednostkach, kierunkach studiow i poziomach ksztatcenia, na ktérych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczany do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki todzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim.

Wykaz publikacji z ostatnich 5 lat:

1. L. Podsedkowski,Roboty Medyczne, budowa i zastosowanie” WNT 2010

2. P. Wroblewski, L.Podsedkowski ,Systematyka uktadéw przeniesienia napedu
zrobotyzowanych narzedzi laparoskopowych” str. 33-42— rozdziat w ksigzce ,Postepy
robotyki — systemy i wspotdziatanie robotow”, praca zbiorowa pod redakcjg K. Tchonia,
WKL, Warszawa 2006 stron 350

3. Jakub Janiak, Pawet Lajmert, Leszek Podsedkowski ,Propozycja architektury
oprogramowania telemanipulatorow medycznych dla  zapewnienia poziomu
bezpieczenstwa funkcjonalnego zgodnego z normg PN-EN 61508” str. 199-206— rozdziat
w ksigzce ,Postepy robotyki — systemy i wspadtdziatanie robotéw”, praca zbiorowa pod
redakcjg K. Tchonia, WKt, Warszawa 2006 stron 350

4. Pawet Lajmert, Leszek Podsedkowski ,Analiza réznych struktur uktadu sterowania
telemanipulatora kardiochirurgicznego z punktu widzenia wymogow bezpieczenstwa
pracy”. Rozdziat w ksigzce ,Postepy w technologii biomedycznych”, Zabrze 2007, str,
380-390.

5. tukasz Frgcczak, Leszek Podsedkowski ,,Mechanizm z ciernym przekazaniem napedu w
dwodch stopniach swobody w zastosowaniu do robota kardiochirurgicznego”, Rozdziat w
ksigzce ,,Postepy w technologii biomedycznych”, 40%, Zabrze 2007, str. 365-374.

6. Leszek Podsedkowski ,tdédzkie ramie Robln Heart 3 — tym naprawde mozna pracowac”
rozdziat w ksigzce ,, Roboty medyczne” Zabrze 2007, str. 135-145

48




10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

Nawrat Z., Podsedkowski L., Kostka P., Dybka W., Rohr K. Kandora A., Matota Z., ,,Robin
Heart Vision — Telemanipulator toru wizyjnego” rozdziat w ksigzce ,Roboty medyczne”
Zabrze 2007, str. 79-90

L.Podsedkowski ,,Roboty medyczne” str.23-48 — rozdziat w ksigzce ,Postepy robotyki
toml”, praca zbiorowa pod redakcja K. Tchonia, Prace naukowe Politechniki
Warszawskiej — seria Elektronika, Warszawa 2008, stron 366. . — 2 pkt. MNiSW

Leszek Podsedkowski, Marek Idzikowski , Robot localisation methods using the laser
scanners” rozdziat w ksigzce Robot Motion and Control — Recent Developments, Praca
zbiorowa pod redakcjg Krzysztofa Koztowskiego, Lecture Notes In Control and
Information Sciences 335, Springer 2006

Zawiasa Piotr, Podsedkowski Leszek ,Substitute Model of Deep-groove Ball Bearings in
Numeric Analysis of Complex Constructions like Manipulators”, Mechanics and
Mechanical Engineering Vol. 12, No. 4 (2008) 347 — 354

L. Podsedkowski, P. Zak “Tests on Cardiosurgical Robot Robln Heart 3” Lecture Notes in
Control and Information Sciences, Springer Verlag, Volume 396/2009

Z. Nawrat; P. Kostka; W. Dybka; K. Rohr; L. Podsedkowski; J. Sliwka; R. Cichor; M.
Zembala; G. Religa. ,The Robin Heart surgical robot system in vivo experiments- report”
The International Journal of Artificial Organs / Vol. 32 / no. 7, 2009 / pp. 433

Z. Nawrat; P. Kostka; W. Dybka; K. Rohr; W. Sadowski; L. Podsedkowski; P. Wréblewski
“The advances of Robin Heart Uni System- from virtual to real model, from laboratory to
first vivo experiments”, International Journal of Artificial Organs / Vol. 32 / no. 7, 2009 /
pp. 433

Z. Nawrat; P. Kostka; L. Podsedkowski; W. Dybka; A. Kandora: , Telemanipulator toru
endowizyjnego Robin Hart Vision”. PAR —Pomiary Automatyka Robotyka. Miesiecznik
Naukowo-Techniczny. 2/2007 str. 1-9

Pawet Lajmert, Leszek Podsedkowski ,Analiza réinych struktur uktadu sterowania
telemanipulatora kardiochirurgicznego z punktu widzenia wymogow bezpieczenstwa
pracy”. Problemy Eksploatacji 1/2008, str. 75-85.

Z. Nawrat; P. Kostka; W. Dybka; K. Rohr; L. Podsedkowski; J. Sliwka; R. Cichor; M.
Zembala; G. Religa ,Pierwsze eksperymenty na zwierzetach robota chirurgicznego Robin
Heart”. PAR Pomiary Automatyka Robotyka. Miesiecznik Naukowo-Techniczny. Nr 2/
2010. Automation 2010. XIV Konferencja Naukowo-Techniczna. Automatyzacja- NowoSci
i Perspektywy. Str. 539-545.

tukasz Fracczak, Leszek Podsedkowski, Marcin Zawierucha , The servo drive with friction
wheels” Journal of Automation, Mobile Robots and Intelligent Systems, Nr 3/2011.
Podsedkowski L. , Zawiasa P. Determining the stiffness of complex manipulators during
the designing process 10th CONFERENCE on Dynamical Systems - Theory and
Applications, £édz, Poland 7-10.12.2009

L. Podsedkowski, P. Zak “Tests on Cardiosurgical Robot Robin Heart 3” Seventh
International Workshop on Robot Motion and Control RoMoCo ‘09 June 1-3, 2009
Czerniejewo, Poland

Pawet Lajmert, Leszek Podsedkowski, Jacek Teodorczyk, ,, Analysis of different structures
of cardiochirurgical telemanipulator control system from safety requirements point of
view” konferencja Roboty Medyczne 2006, Zabrze 8.12.2006

Podsedkowski Leszek ,Roboty Medyczne” — Referat Plenarny; X Krajowa Konferencja
Robotyki, Piechowice 2008 .

Zbigniew Nawrat, Leszek Podsedkowski, Marek Ciembroniewicz, Pawet Kostka, Wojciech
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Dybka, Piotr Wrdéblewski, Piotr Zawiasa, Kamil Rohr, Wojciech Sadowski, Zbigniew
Matota. Robin Heart Uni System — mechatroniczne narzedzia do robota ido reki.
Konferencja Roboty Medyczne 2009, Zabrze 11 grudnia 2009.

23. L. Fracczak, L. Podsedkowski, ,Serwomechanizm z ciernym przeniesieniem napedu w

dwdch stopniach swobody — opis konstrukcji i sterowania”, XI Krajowa Konferencja
Robotyki, Karpacz 2010.

Udziat w grantach:

1.

»Opracowanie konstrukcji i technologii wykonania oraz badania niezawodnosciowe
rodziny wymiennych narzedzi chirurgicznych do wykorzystania w polskim robocie
kardiochirurgicznym Robln Heart®” projekt 4 TO7D 031 26, kierownik projektu dr hab.
inz. L. Podsedkowski, czas trwania projektu 15.03.2004-15.03.2006 r.

,Zdalnie sterowane manipulatory medyczne do zastosowan w zabiegach i diagnostyce -
Opracowanie manipulatora chirurgicznego dedykowanego do zabiegéw
laparoskopowych” zadanie w ramach projektu badawczego zamawianego nr PW-
004/1TE/02/2005 pn. ,Rozwdj produktdw i urzadzen wysokiej techniki”, ITE — Radom,
Politechnika tddzka, czas trwania projektu 01.10.2005-30.09.2007 r. kierownik zadania
L.Podsedkowski.

,Zdalnie sterowane manipulatory medyczne do zastosowan w zabiegach i diagnostyce -
Opracowanie telemanipulatora chirurgicznego do zabiegdw endoskopowych” zadanie w
ramach projektu badawczego zamawianego nr PW-004/ITE/02/2005 pn. ,,Rozwoj
produktow i urzgdzen wysokiej techniki”, ITE — Radom, Politechnika todzka, czas
trwania projektu 01.10.2005-30.09.2007 r. kierownik zadania Z. Nawrat, udziat wtasny:
gtéwny wykonawca.

»Metoda pomiaru sit dziatajgcych na narzedzie telemanipulatora kardiochirurgicznego
projekt promotorski” Nr 4T07D01329, kierownik L.Podsedkowski, czas trwania 2005-
2007

»Modelowanie pofaczen statych i ruchowych dla celéw numerycznego obliczania
sztywnosci zespotu.” projekt promotorski Nr, N502 055 31/1837 kierownik
L.Podsedkowski, czas trwania 2006-2008

»Opracowanie systemu sterowania telemanipulatorem o bardzo wysokim poziomie
nienaruszalnosci bezpieczenstwa (prawdopodobienstwo uszkodzenia niebezpiecznego
na godzine ponizej 10-7) do zastosowania w robocie kardiochirurgicznym RoblIn Heart®”
projekt badawczy Nr. 4T07D01330, kierownik dr inz. Pawet Lajmert, Czas trwania 2006-
2008, udziat wtasny: gtéwny wykonawca.

»Serwomechanizm z ciernym przeniesieniem napedu w dwdch stopniach swobody.”
projekt promotorski Nr, N N502 339236, kierownik L.Podsedkowski, czas trwania 2009-
2011

Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,,automatyka i

robotyka” na podstawie dorobku naukowego i technicznego.
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Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

2. Franciszek Orynski, 20 lipca 1942 r.

Posiadane stopnie i tytuty naukowe:

doktor nauk technicznych nadany w 25.05.1979 r. na Wydziale Mechanicznym Politechniki
todzkiej , tytut pracy: Metoda obliczania hydraulicznych urzadzen sterujgcych nawrotami
stotow obrabiarek o dowolnie wybranym przebiegu nawrotu.

doktor habilitowany nauk technicznych w zakresie budowy i eksploatacji maszyn nadany
26.11. 1993 r. na Wydziale Mechanicznym Politechniki tédzkiej, tytut pracy: Tfumienie
drgan relaksacyjnych zespotéw obrabiarek — podstawy teoretyczne, metoda obliczen i
konstrukcja ttumika.

tytut profesora nauk technicznych w dyscyplinie: Budowa i Eksploatacja Maszyn nadany w
8.06 2006 .

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:

Zatrudniony od 1.11.1965r, w tym od 01.03.2008 r. na podstawie umowy o prace w petnym
wymiarze czasu pracy na stanowisku profesora zwyczajnego. Uczelnia stanowi podstawowe
miejsce pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:

» wymiar zaje¢ (wykonanie / plan): 202/92

* rodzaje zajeé: obrabiarki, Automatyka i robotyka, s. 4(i), wyktady 30 godz., seminarium
dyplomowe, Automatyka i robotyka, s. 7(i) 2 godz., prace dyplomowe, Automatyka i
robotyka, s. 7(i), 10 godz.

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika

2011r.

Dorobek naukowy:

Dziatalnos¢ naukowo—badawcza prof. Orynskiego dotyczy budowy, hydrauliki i dynamiki
obrabiarek, a w szczegdlnosci obejmuje problematyke konstrukcji szlifierek w zakresie tozysk
wrzecionowych i prowadnic: stykowych, hydrostatycznych oraz aerostatycznych. Jego
osiggniecia naukowo — badawcze majg charakter podstawowy teoretyczny i badawczy oraz
utylitarny. Zostaty one potwierdzone nie tylko publikacjami lecz takze twérczymi aplikacjami
rozwigzan konstrukcyjnych wielu zespotéw obrabiarek i kompletnych maszyn zastosowanych
w przemysle.

Prof. F. Orynski zrealizowat ogétem okoto 140 prac badawczo-naukowych i
konstrukcyjnych.. Brat udziat w 21 przedsiewzieciach zespotowych dla przemystu oraz w
wielu projektach badawczych wtasnych i 1 celowym zrealizowanym pod jego
kierownictwem. Wyniki tych prac zostaty ujete w 72 opublikowanych recenzowanych
artykutach i referatach (w tym 23 indywidualnych oraz 3 zagranicznych opublikowanych w
renomowanych czasopismach miedzynarodowych) oraz w 3 monografiach indywidualnych i
w 18 rozdziatach w monografiach zespotowych. Jest réwniez twoércg 18 wynalazkow (w tym
11 indywidualnych). Sposrdd nich, 12 zostato wdrozonych w przemysle (7 patentéw, 2 wzory
uzytkowe oraz 3 zgtoszenia patentowe), a 3 w laboratorium Instytutu Obrabiarek i TBM Pt.

Problematyka wiekszosci prac naukowych-badawczych i wynalazkéw prof. Orynskiego
miata znacznie dla gospodarki, szczegdlnie dla zaktaddw i fabryk przemystu maszynowego.
Na szczegdlng uwage zastuguje 10 bardzo duzych wieloletnich prac projektowo -
doswiadczalno - konstrukcyjnych, ktére dotyczg zastosowanych w przemysle oryginalnych

51




konstrukcji zespotow szlifierek, a nawet catych obrabiarek wyposazonych w manipulatory
obstugowe. Zawsze prace te obejmowaty petny cykl: od opracowania teoretycznego, poprzez
koncepcje, konstrukcje i wyprodukowanie do badan doswiadczalnych oraz weryfikacji
wykonania po badaniach. W czterech sposrdd tych 10 wdrozonych prac kierowat zespotem
wykonawczym i byt gtéwnym wykonawcg. Wartosciowe wyniki badan wifasnych prof.
Orynskiego zostaty opublikowane w roku 2005 w monografii pod tytutem: ,,Dynamika
zespotow posuwowych szlifierek”, ktéra jest podsumowaniem jego dorobku naukowo —
badawczego dotyczgcego: dynamiki stotéw obrabiarek podczas nawrotdéw, drgan ciernych
tych zespotow i ich ttumienia za pomocg oryginalnych ttumikéw hydraulicznych, poprzez
zastosowanie odpowiedniego napedu hydraulicznego lub wykorzystanie dynamiki procesu
szlifowania. W monografii zamieszczono nowe metody obliczeniowe, opis nowoczesnych
stanowisk badawczych i oryginalnych konstrukcji oraz wyniki badan analitycznych,
symulacyjnych i eksperymentalnych.

Informacja o jednostkach, kierunkach studiow i poziomach ksztatcenia, na ktorych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczony do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki todzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim.

Wykaz publikacji z ostatnich 5 lat:

1. Ryszard Wojcik, Stanistaw Midera, Franciszek Orynski — Dobdr parametrow skrawania
dla tokarki karuzelowej dwustojakowej TCW3100. Obrdbka skrawaniem wspotczesne
problemy. red. Bogdan Kruszynski, Wydziat Mechaniczny Pt, tédz 2010, ISBN 83-
920269-3-4 5. 145 - 154

2. Franciszek Orynski, Wiestaw Froncki, Michat Krepski, Andrzej Cyprys — Badania
doktadnosci geometrycznej tokarki karuzelowej dwustojakowej TCW3100. Obrdbka
skrawaniem wspodtczesne problemy. red. Bogdan Kruszynski, Wydziat Mechaniczny Pt,
£édz 2010, ISBN 83-920269-3-4 s. 269 - 276

3. Franciszek Orynski, Grzegorz Bechcinski, Witold Pawtowski — Badania synchronizacji
ruchu uktadéw napedowych zespotdéw karuzelowej tokarki do wykorbien watéw
sktadanych silnikdw okretowych. Obrdébka skrawaniem wspdtczesne problemy. red.
Bogdan Kruszynski, Wydziat Mechaniczny Pt, t6dz 2010, ISBN 83-920269-3-4 s. 277 -
284

4, Franciszek Orynski, Witold Pawtowski, Grzegorz Bechcinski — Badania dynamicznych
wtasciwosci zespotdw karuzelowej tokarki do wykorbien watéw metoda analizy
modalnej. Obrdbka skrawaniem wspotczesne problemy. red. Bogdan Kruszynski,
Wydziat Mechaniczny Pt, t6dz 2010, ISBN 83-920269-3-4 s. 285 - 292

5.  Grzegorz Banach, Andrzej Spitzbarth, Franciszek Orynski — Systemy wiercenia gtebokich
otwordéw stosowane w konstrukcjach firmy ASCO. Obrdbka skrawaniem wspodtczesne
problemy. red. Bogdan Kruszynski, Wydziat Mechaniczny Pt, té6dz 2010, ISBN 83-
920269-3-4 5. 323 - 330

6. Przemystaw Jagusiak, Andrzej Cyprys, Franciszek Orynski — Nowoczesne systemy
mocowania narzedzi na przyktadzie systemu Sandvik Coromant Capto w konstrukcjach
obrabiarek ASCO. Obrobka skrawaniem wspotczesne problemy. red. Bogdan
Kruszynski, Wydziat Mechaniczny P, t6dz 2010, ISBN 83-920269-3-4 s. 331-340

7. Franciszek Orynski, Robert Synajewski, Grzegorz Bechcinski: ,,Model fizyczny do badan
symulacyjnych szlifowania wibracyjnego w kierunku poprzecznym”, rozdziat w
monografii Podstawy i Technika Obrébki Sciernej pod red. A. Gotabczaka i B.
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10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

Kruszynskiego, t6dz, 2010, s.241-250, ISBN 83-920269-3-4

Franciszek Orynski, Grzegorz Bechcinski: ,,Badania doswiadczalne dynamiki szlifierki do
pfaszczyzn przy dobiegu i szlifowaniu wibracyjnym”, rozdziat w monografii Podstawy i
Technika Obrébki Sciernej pod red. A. Gotabczaka i B. Kruszyiskiego, tédz, 2010, 5.539-
548, ISBN 83-920269-3-4

Orynski Franciszek, Bechcinski Grzegorz: Badania symulacyjne szlifierki do ptaszczyzn
oraz procesu wzdtuznej obrobki tradycyjnej i wibracyjnej. Rozdziat zespotowy w
monografii: ,Wspotczesne problemy obrébki sciernej” pod redakcjg J. Plichty,
Wydawnictwo Uczelniane Politechniki Koszalinskiej, Koszalin 2009, s. 309 + 318.
Referat zespotowy na XXXII Naukowej Szkole Obrébki Sciernej Koszalin — Dartéwko
Wschodnie, 2-4 wrzesnia 2009.

Orynski Franciszek, Bechcinski Grzegorz: Badania doswiadczalne falistosci powierzchni
obrabianych tradycyjnie i wibracyjnie na szlifierce do ptaszczyzn. Rozdziat zespotowy w
monografii: ,Wspotczesne problemy obrébki sciernej” pod redakcjg J. Plichty,
Wydawnictwo Uczelniane Politechniki Koszalinskiej, Koszalin 2009, s. 445 + 454,
Referat zespotowy na XXXII Naukowej Szkole Obrébki Sciernej Koszalin — Dartéwko
Wschodnie, 2-4 wrzes$nia 2009.

Orynski Franciszek, Synajewski Robert: Badania szlifowania wibracyjnego ptaszczyzn.
Rozdziat zespotowy w monografii: ,Wspodtczesne problemy obrébki sciernej” pod
redakcjg J. Plichty, Wydawnictwo Uczelniane Politechniki Koszalinskiej, Koszalin 2009,
s. 341. Referat zespotowy na XXXIl Naukowej Szkole Obrébki Sciernej Koszalin —
Dartéwko Wschodnie, 2-4 wrzesnia 2009.

Franciszek Orynski: Koncepcja wolnozmiennego ttumika hydraulicznego drgan
ciernych. Hydraulika i Pneumatyka 2006, nr 3, s.10-13. Artykut indywidualny.

Witold Pawtowski, Franciszek Orynski: Wptyw parametréw obrébki na falisto$¢ watkéw
wgtebnie szlifowanych. Hydraulika i Pneumatyka 2006. nr 4, s.18-22.

Witold Pawtowski, Franciszek Orynski: Sposoby modelowania dynamiki szlifierek z
uwzglednieniem drgan karbujgcych. Artykut zespotowy przyjety do druku w Mechaniku
2008.

Orynski Franciszek: Wolnozmienny ttumik hydrauliczny drgan ciernych. Hydraulika i
Pneumatyka 2008, nr 2, s. 5-10. Artykut indywidualny.

Orynski Franciszek, Bechcinski Grzegorz: Numerical Investigation of the Influence of
Creep Feed Grinding Process on Stick — slip Vibration of theSurface Grinder Table.
Mechanics and Mechanical Engineering Vol. 12, No. 3 (2008), 223-231, Technikcal
Uniwersity of Lodz. Artykut zespotowy.

Pawtowski Witold, Orynski Franciszek: Sposoby modelowania dynamiki szlifierek z
uwzglednieniem drgan karbujgcych. Mechanik 2008, nr 11, s. 918-921. Artykut
zespotowy.

Orynski Franciszek: Ttumione cierne drgania samowzbudne szlifierek. Hydraulika i
Pneumatyka 2009, nr 3, s 21-26. Artykut indywidualny.

Orynski Franciszek, Kawczynski Stawomir: Wybdr tozysk do sprezarek gazowych.
Hydraulika i Pneumatyka 2009, nr 6, s 14-19. Artykut zespofowy.

Orynski  Franciszek, Synajewski Robert: Badania chropowatosci powierzchni
obrabianych konwencjonalnie i wibracyjnie na szlifierce do ptaszczyzn. Artykut
zespotowy w Mechaniku 2010(marzec).

Pawtowski W., Orynski F., Bojanowski S.; tozysko serwohydrostatyczne -

53




22.

23.

24,

25.

optymalizacja. Hydraulika i Pneumatyka 2011, nr 5, s 17-19.

Orynski F., Synajewski R.: Model procesu szlifowania wibracyjnego ptaszczyzn w
kierunku poprzecznym. Rozdziat w monografii pod red. Adama Barylskiego: OBROBKA
SCIERNA, 2011, s 219-225 i referat na Szkole Obrébki Sciernej 2011.

Orynski F., Pawtowski W., Bechcinski G., Bojanowski S.; Okreslenie dynamicznych
wtasciwosci zespotow karuzelowej tokarki do wykorbien watéw za pomocag badan
modalnych. Inzynieria Maszyn R15, 2010, z 4, 5.30-42.

Orynski F., Bechcinski G., Pawtowski W.; Eksperymentalne badania dynamiki uktadéw
napedowych i synchronizacji w karuzelowej tokarce TCW 3100. Inzynieria Maszyn R15,
2010, z 4, s.42-56.

Orynski F., Bechcinski G.; Eksperymentalne badania dynamiki szlifierki do wibracyjnego
szlifowania podczas dobiegu i obrébki ptaszczyzn. Inzynieria Maszyn R15, 2010, z 4,
s.113-124.

Udziat w grantach:

Projekt badawczy wtasny nr 7T07D 01609: Ttumienie ciernych drgan ttumikiem
podatnym i dwuzakresowy naped hydrauliczny z ttumieniem podatnym zespotow
posuwu obrabiarek. Kierownik projektu. Projekt zakonczony. Otrzymywat
wynagrodzenie.

Projekt badawczy wtasny nr N N503 1185 33: "Wibracyjne szlifowanie ptaszczyzn i
watkéw". Finansowany przez Ministerstwo Nauki i Informatyzacji. Realizacja: od 25-10-
2007 do 24-10-2010 r. w Instytucie Obrabiarek i Technologii Budowy Maszyn
Politechniki tédzkiej. Kierownik projektu: prof. dr hab. inz. Franciszek Orynski. Gtéwni
wykonawecy:, dr inz. Witold Pawtowski, dr inz. Grzegorz Bechcinski. Koszty projektu:
284 234 zt.

Projekt celowy nr ROW-II-398-2008: ,,Budowa i badania karuzelowej tokarki sterowanej
numerycznie, typu TCW 3100, do wykorbien watéw sktadanych silnikow okretowych”.
Finansowany przez Centrum Innowacji NOT. Realizacja: od 01.07.2008 do 31.03 2009 r.
Wykonawca: Instytut Obrabiarek i Technologii Budowy Maszyn Politechniki todzkiej.
Kierownik i gtdwny wykonawca: prof. dr hab. inz. Franciszek Oryniski. Wykonawcy: prof.
dr hab. inz. Bogdan Kruszynski, dr hab. inz. Ryszard Wojcik dr inz. Michat Krepski, dr inz.
Grzegorz Bechcinski, dr inz. Witold Pawtowski, dr inz. Wiestaw Froncki i inni. Naktady
finansowe dla Wykonawcy: 340 000 zi.

Praca naukowo-badawcza nr 1-8/14/2008/B na temat: ,,Opracowanie nowatorskiej
koncepcji technologicznej zgrzewania i oczyszczania narozy skrzydta okiennego z PCV,
umozliwiajgcej poprawe jakosci i funkcjonalnos$ci okna”. Realizacja zakonczona 14. 07.
2008 r. w Instytucie Obrabiarek i Technologii Budowy Maszyn Politechniki tédzkiej dla
Firmy ,,0kna-Rabien. Zespot wykonawczy: prof. dr hab. inz. Franciszek Orynski —
Kierownik, dr hab. inz. Donat Lewandowski, dr inz. Michat Krepski, dr inz. Grzegorz
Bechcinski. Koszty projektu: 18 000 zt.

Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,automatyka i

robotyka” na podstawie dorobku naukowego i technicznego.
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Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

1.

2.

3.

3. Tadeusz Marciniak (19.09.1945)
Posiadane stopnie i tytuty naukowe:
doktor nauk technicznych nadany w 21.12.1984 r. na Wydziale Mechaniczny Politechniki
tédzkiej , tytut pracy: Wptyw rozktadu naciskdw na zuzycie zmeczeniowe uzebienia w
przektadniach slimakowych o zarysach ewolwentowym i kotowo wklestym”
doktor habilitowany nauk technicznych w zakresie budowy i eksploatacji maszyn nadany
w 25.06.2004 r. na Woydziale Mechanicznym Politechniki tddzkiej, tytut pracy:
»Obcigzalnos¢ zazebienia przektadni slimakowych”
Data i forma zatrudnienia w Uczelni:
Zatrudniony od 01.01.1976 r. w tym od 30.09.2011 r. na podstawie umowy o prace w
petnym wymiarze czasu pracy. Uczelnia stanowi podstawowe miejsce pracy.
Prowadzone zajecia dydaktyczne:
wymiar zaje¢ (wykonanie / plan): 157/140
rodzaje zajec: Obrobki Ubytkowe (30g wyktad), Seminarium dyplomowe (20g), Podstawy
Konstrukcji Maszyn (30g wyktad), Normalizacja miedzynarodowa i certyfikacja (30 g
wyktad), prace dyplomowe (60g)
Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1
pazdziernika 2011 r.
Dorobek naukowy:
Praca naukowa prof. Marciniaka jest $cisle zwigzana z obszarem wiedzy podstawowej
przekazywanej studentom w zakresie Podstawy Konstrukcji Maszyn, Zaawansowane
techniki wytwarzania, Obrébki Ubytkowe i obejmuje zagadnienia zwigzane z technologia
elementdw maszyn w szczegdlnosci kot zebatych, przektadni slimakowych i obrébek
obwiedniowych. W swojej pracy badawczej Prof. Marciniak zajmuje sie przede
wszystkim projektowaniem, konstrukcjg i badaniami przektadni slimakowych. Jego
badania koncentrujg sie gtéwnie na zagadnieniach zwigzanych z obcigzalnoscig i
zuzyciem réznego typy uzebien tych przektadni.
Prof. Marciniak jest autorem i wspétautorem 54 publikacji (1 ksigzka, 12 artykutéw w
czasopismach recenzowanych, 4 artykuty w materiatach konferencji, 22 artykuty w
materiatach z konferencji krajowych, 2 zgloszenia patentowe), 6 recenzji prac
doktorskich.

Informacja o jednostkach, kierunkach studidw i poziomach ksztatcenia, na ktoérych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczany do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki tédzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim

Wykaz publikacji z ostatnich 5 lat:

T. Marciniak — ,Lokalizacja $ladu wspdtpracy w zazebieniu przektadni slimakowych”
Archiwum Technologii Maszyn i Automatyzacji, Vol.25 nr 2 2006 str. 169-173

T. Marciniak — “Characteristic load capacity of teeth in worm gear transmission”.
Internationale Conference Development of Metel Cutting DMC 07 Koszyce Stowacja
2007 str. PL51-53

T. Marciniak — “Load capacity of teeth in worm gear transmission”. Internationale
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10.

1.

Conference Development of Metel Cutting DMC 07 Koszyce Stowacja 2007 str. PL 51-53

T. Marciniak, D. Ostrowski — Podwyzszanie dokfadnosci kinematycznej slimacznic metodg
widrkowania Archiwum Technologii Maszyn i Automatyzacji Vol.28 nr 2 2008 str. 156-
164

T. Marciniak — Wptyw podstawowych parametrow geometrycznych na obcigzalnosé
zazebienia przektadni $limakowej Archiwum Technologii Maszyn i Automatyzacji Vol.29
nr 2 2009, str. 135-140

T. Marciniak, D. Ostrowski — Badania doktadnosci kinematycznej slimacznic w procesie
widrowania. Archiwum Technologii Maszyn i Automatyzacji Vol.30 nr 2 2010 str. 19-27

T. Marciniak, D. Ostrowski — Frezowanie rowkéw $Srubowych frezem niesymetrycznym.
Mat. Konf. Manufacturing 2010 Poznan

T. Marciniak, W. Stachurski, Stan geometryczny powierzchni bocznych zebow kot
zebatych po frezowaniu diagonalnym. Inzynieria Maszyn Rok 15, Zeszyt 4, 2010 str. 20-
29

T. Marciniak, D. Ostrowski - Analiza procesu mikroskrawania powierzchni zebow
$limacznic w procesie widrkowania widérkownikiem dynamicznym. Archiwum Technologii
Maszyn i Automatyzacji Vol.30 nr 2 2011 str. 19-27

T. Marciniak, W. Stachurski — Wptyw warunkow frezowania diagonalnego kot zebatych na
chropowatos¢ powierzchni roboczych zebow. Mat. konferencji ,Obrébka Skrawaniem.
Nauka a Przemyst”. Szkota Obrébki Skrawaniem. Opole 2011. str. 270-285

Zgtoszenia patentowe:

Przyrzad do widrkowania két zebatych. Zgtoszenie patentowe z 12.04.2010r. za nr P-
390960

Widrkownik dynamiczny do wiérkowania két slimakowych oraz sposéb widrkowania kot
$limakowych przy uzyciu tego widrkownika. Zgtoszenie patentowe z dnia 12.04.2010r. za
nr P-390959

Udziat w grantach

»Wptyw warunkoéw jednostronnego widrkowania powierzchni bocznej zebdw slimacznic
w procesie hodowania na dokfadnos¢ kinematyczng przektadni slimakowych”. Grant
promotorski, kierownik, czas trwania; 25-06-2009 - 09-09-2011.

Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,,automatyka i
robotyka” na podstawie dorobku naukowego i technicznego.

Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

4. Radostaw MANIA (1954)

Posiadane stopnie i tytuty naukowe:
- doktor nauk technicznych — mechanika, nadany w 17 maja 2002 r., na Wydziale

Mechanicznym Pt tytut pracy: Analiza wptywu wtasnosci materiatowych rdzenia na
statecznos¢ trapezowej ptyty tréjwarstwowej
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- doktor habilitowany nauk technicznych w zakresie mechanika nadany w 2 lipca 2010 r.,
na Wydziale Mechaniczny Politechniki todzkiej tytut pracy: Wyboczenie dynamiczne
stupdw z materiatéw lepkoplastycznych.

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:
w uczelni zatrudniony od 2001, na podstawie mianowania w petnym wymiarze czasu pracy

na stanowisku adiunkta. Uczelnia stanowi podstawowe miejsce pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:

e wymiar zajec (wykonanie / plan): 45/90.

* rodzaje zaje¢: kierunek Automatyka i Robotyka: wyktady (15h) + ¢wiczenia (30h) z
przedmiotu Wytrzymatos¢ Materiatow.

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika
2011 r.

Dorobek naukowy:

Dr hab. R. Mania w pracy naukowej zajmuje sie zagadnieniami statecznosci statycznej i
dynamicznej konstrukcji cienkosciennych, problematyka analizy i ksztattowania konstrukcji
mechanicznych pod katem ich wytrzymatosci i sztywnosci. Prowadzi badania statecznosci
konstrukcje cienkosciennych obejmujgce zaréwno konstrukcje izotropowe jak i ortotropowe,
a zwtaszcza kompozytowe wielowarstwowe (typu laminat wzmacniany wtdknami) oraz ptyty
typu sandwich i konstrukcje ptytowe z materiatéw gradientowych. Przedmiotem jego badan
jest tez analiza wytrzymatosciowa konstrukcji mechanicznych i dotyczy przede wszystkim
obcigzen specjalnych typu wymuszenia sejsmiczne, obcigzenia transportowe oraz obcigzenia
uzytkowe w warunkach dynamicznych. W ostatnim latach uczestniczyt w pracach nad
energochtonnymi konstrukcjami oston balistycznych pojazdéw bojowych. Odbyt staze
naukowe w:

- Wielka Brytania, Caledonian University, Glasgow, staz naukowy, 2 tygodnie, 2010,
- Wielka Brytania, Glasgow University, Glasgow, seminarium naukowe, 2010,
- Wielka Brytania, Glasgow University, Glasgow, staz naukowy, 1 tydzien, 2011.

Informacja o jednostkach, kierunkach studiow i poziomach ksztatcenia, na ktorych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczany do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki todzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim.

Wykaz publikacje z ostatnich 5 lat:

1. Mania R., Buckling analysis of trapezoidal composite sandwich plate subjected to in-
plane compression, Elsevier, Composite Structures, 69, 2005, pp. 482-490.

2. Kowal-Michalska K., Mania R., Dynamic buckling load of thin-walled columns of closed
cross-section subjected to pulse loading, in: Pietraszkiewicz & Szymczak (eds), Shell
Structures: Theory and Applications, vol. 1, AA Balkema Pub., 2005, 353-358.
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10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

Kotakowski Z., Kowal-Michalska K., Mania R., Stateczno$é dynamiczna cienkosciennych
konstrukcji ptytowych przy obcigzeniach impulsowych, Nowe Kierunki Rozwoju
Mechaniki, Wilga, 2005, 1-9 nosnik elektroniczny.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Obliczenia porownawcze transformatora duzej mocy
na wymuszenie sejsmiczne, IX Konferencja Naukowo-Techniczna Programy MRS w
komputerowym wspomaganiu analizy, projektowania i wytwarzania, Gizycko, 2005, str.
317-322.

Kotetko M., Kotakowski Z., Mania R., Ultimate loads and collapse behaviour of thin-
walled hat-section columns under compression, Stability And Ductility of Structures,
SDSS 2006, Lisbon. Portugal, 2006 Vol. 1, pp. 267-274.

Mania R., Stateczno$¢ dynamiczna cienkosciennych stupdéw ortotropowych pod
obcigzeniem impulsowym, XI Sympozjum Statecznosci Konstrukcji, Zakopane, 2006, str.
275-282.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Obliczenia porownawcze transformatora duzej mocy
na wymuszenie sejsmiczne, Przeglad Mechaniczny, 9, 2006,
str. 25-28.

Krélak M., Kowal-Michalska K., Mania R., Swiniarski J., Badania doswiadczalne
statecznosci i nosnosci modeli cienkosciennych slupéw wielokomorowych poddanych
rownomiernemu $ciskaniu, XXl Sympozjum Mechaniki Eksperymentalnej Ciata Statego,
Jachranka, 2006, str. 297-302.

Kotakowski Z., Mania R., Marynowski K., tecka M., New closed forecasting method of
the ECT and BCT indexes of papermaking products, Theoretical Foundations of Civil
Engineering, Polish-Ukrainian-Lithuanian Transaction, Warszawa, 2006, str. 131-135.
Praca zbiorowa pod redakcjg Katarzyny Kowal-Michalskiej, Stateczno$¢ dynamiczna
kompozytowych konstrukcji ptytowych, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne Fundacja
Ksigzka Naukowo-Techniczna, Warszawa, 2007, str. 170, rozdziat 2 i 6.

R. Mania, K. Kowal-Michalska, Parametryczna analiza statecznosci dynamicznej
konstrukcji cienkosciennych metodg elementow skonczonych, 229-245, w Analizy
Numeryczne Wybranych Zagadnien Mechaniki, Tadeusz Niezgoda, Wojskowa Akademia
Techniczna, 2007.

M. Krélak, K. Kowal-Michalska, R. Mania, J. Swiniarski, Experimental tests of stability and
load carrying capacity of compressed thin-walled multi-cell columns of triangular cross-
section, Elsevier. Thin-Walled Structures, 45, 2007, 883-887.

R. Mania, K. Kowal-Michalska, Behaviour of comoposite columns of closed cross-section
under in-plane compressive pulse loading, Elsevier. Thin-Walled Structures, 45, 2007,
902-905.

Z. Kofakowski, R. Mania, Zmodyfikowana zamknieta metoda oceny z dotu wskaznika
BCT, Opakowania, nr 7, 2007, 49-52.

M. Krélak, J. Swiniarski, R. Mania, K. Kowal-Michalska, Experimental and numerical study
of stability and ultimate load of thin-walled multi-cell beam, IV Konferencja Zbiorniki i
Belki Cienkos$cienne, Kotobrzeg, 2007, 1-8.

R. Mania, Wptyw numerycznego modelu materiatu na dynamiczng odpowiedz
konstrukcji, X Jubileuszowa Konferencja Naukowo-Techniczna, Programy MES we
wspomaganiu analizy, projektowania i wytwarzania , Kazimierz Dolny, 2007.

Katarzyna Kowal-Michalska, Radostaw Mania, Tadeusz Niezgodzinski, Wybrane aspekty
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18.

19.

20.

21.

22.

23.

24,

25.

26.

27.

28.

29.

30.

31

32.

33.

odpowiedzi konstrukcji ptytowych na obcigzenia impulsowe, X Jubileuszowa Konferencja
Naukowo-Techniczna, Programy MES we wspomaganiu analizy, projektowania i
wytwarzania , Kazimierz Dolny, 2007.

Z. Kotakowski, K. Kowal-Michalska, R. Mania, Wybrane aspekty dynamicznej odpowiedszi,
Kongres Mechaniki Polskiej, Warszawa, 2007

T. Kubiak, R. Mania, Stateczno$¢ i nosnosc¢ cienkosciennych dzwigaréw hybrydowych, XX
Konferencja Naukowa Problemy Rozwoju Maszyn Roboczych, Zakopane, 2007, 199-201.
R. Mania, Dynamic buckling of laminated columns, stretching-flexural coupling effect,
Nonlinear Dynamics Of Composite and Smart Structures, Euromech Colloquium 498,
Lublin, 2008, .

Kowal-Michalska K., Mania R., Niezgodzinski T., Wybrane aspekty odpowiedzi konstrukcji
ptytowych na obcigzenia impulsowe, Biuletyn WAT, 2008.

Mania R.J., Kotakowski Z., Kowal-Michalska K., OdpowiedZ dynamiczna powtokowych
konstrukcji stozkowych na krétkotrwaty impuls cisnienia, Nowe kierunki rozwoju
mechaniki, PTMTS, Rogdw, 2008.

M. Kotetko, R. Mania, Z. Kotakowski, Dynamic crushing of thin-walled profiles-strain rate
sensitivity analysis, Fifth International Conference on Thin-Walled Structures held in
Gold Coast, Australia, 2008,687-693.

M. Kotetko, S. Lipa, R. Mania, Dynamic crushing tests of thin-walled profiles under
compression, Danubia-Adria Symposium on Advances in Experimental Mechanics,
Czechy, 2008,125-126.

Krélak M., Kowal-Michalska K., Mania R.J., Swiniarski J., Stability and load carrying
capacity of multi-cell thin-walled columns of rectangular cross-sections, J. of Theoretical
and App. Mechanics, 47, 2, 2009, pp. 435-456.

K. Kowal-Michalska, Radostaw Mania, Some aspects of dynamic buckling of plates under
in-plane pulse loading, Mechanics and Mechanical Engineering, Vol. 12, 2, 2008, s.135-
146.

Radostaw Mania, Strain-rate effect in dynamic buckling of thin-walled isotropic columns,
Mechanics and Mechanical Engineering, Vol. 12, 3, 2008, s. 189-200.

Maria Kotetko, Radostaw Mania, Alternative solutions of the problem of load-capacity of
thin-walled plated structures , Mechanics and Mechanical Engineering, Vol.12., 4, 2008,
s. 323-336.

Radostaw Mania, K. Kowal-Michalska, Dynamic response of conical shell structures
subjected to pulse pressure, s.12, Proceedings of the Twelfth International Conference
on Civil, s. 12, 2009, Portugalia.

Maria Kotetko, Radostaw Mania, Zbigniew Kotakowski, Dynamic crushing of thin-walled
beam-columns: theoretical and experimental analysis, Proceedings of the Twelfth
International Conference on Civil, s. 14, 2009, Portugalia.

Maria Kotetko, Sebastian Lipa, Radostaw Mania, Dynamic crushing test of thin-walled
members under compression, Materials Engineering , Vol. 16,nr.1,s. 14-19, 2009,
Stowacja.

Zbigniew Kotakowski, K. Kowal-Michlska, Leszek Czachowski, Radostaw Mania, Sprezysta
i sprezysto-plastyczna odpowiedZ dynamiczna cienkosciennych konstrukcji ptytowych,
VIl Konferencja Nowe Kierunki Rozwoju Mechaniki, s.19-20, Suchedniéw, 2009.
Radostaw Mania, K. Kowal-Michalska, Elasto - plastic dynamic response of thin-walled
columns subjected to pulse compression, Proceedings of the 9™ SSTA Conference,
s.183-186, Gdansk-Jurata, 2009.
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35.

36.

37.

38.

39.

40.

41.

42.

43.

44,

45.

Maria Kotetko, Radostaw Mania, Wptyw predkosci odksztatcenia na nosnos¢ pretow
cienkosciennych pod obcigzeniem dynamicznym, Xl Sympozjum Statecznosci
Konstrukcji, s. 215-222, Zakopane, 2009.

Marian Krdlak, Radostaw Mania, Statecznos¢ lokalna i no$nosé cienkosciennych stupow
wielokomorowych o profilu otwartym, XIl Sympozjum Statecznosci Konstrukcji, s. 239-
246, Zakopane, 2009.

Radostaw Mania, Statecznos¢ dynamiczna cienkosciennych konstrukcji ptytowych z
materiatow lepkoplastycznych, Xl Sympozjum Statecznosci Konstrukcji, s. 271-278
Zakopane, 20009.

V. Ungureanu, D. Dubina, Maria Kotetko, Radostaw Mania, Plastic strength of thin-
walled plated members-alternative solutions review part i. numerical analysis, Xl
Sympozjum Statecznosci Konstrukgcji, s. 451-459, Zakopane, 2009.

V. Ungureanu, D. Dubina, Maria Kotetko, Radostaw Mania, Plastic strength of thin-
walled plated members — alternative solutions review part Il. Numerical vs.
experimental comparisons, XlI Sympozjum Statecznosci Konstrukcji, s. 461-470,
Zakopane, 2009.

Katarzyna Kowal-Michalska, Radostaw Mania, redakcja materiatow na Xll Sympozjum
Statecznosci Konstrukcji, s.496, 2009.

Radostaw Mania, Wyboczenie dynamiczne cienkosciennych stupéw z materiatow
lepkoplastycznych, ZN Pt, s.125, 2010.

V. Ungureanu, M. Kotetko, R. Mania, D. Dubina ,,Plastic mechanisms database for thin-
walled cold-formed steel members in compression and bending” Thin-Walled
Structures, 2010, no 48, s. 818-826.

R. Mania, Membrane-Flexural Coupling Effect in Dynamic Buckling of Laminated
Columns, Mechanics and Mechanical Engineering, nr 1, 2010, s. 137-150.

M. Krélak, R. Mania, Critical and Postcritical Behavior of Thin-Walled Multicell Column of
Open Profile, Mechanics and Mechanical Engineering, 2010, Vol. 14, s. 281-290.

R. Mania, Dynamic buckling of orthotropic viscoplastic column, Thin-Walled Structures,
no 49, 2011, 581-588.

Radostaw Mania, Viscoplastic thin-walled columns response to pulse load, the 6-th
ICTWS, Timisoara, 2011, 12-145.

Udziat grantach (lata 2005-2011):

1.

2.

Projekt badawczy KBN nr PB — 1444/T07/2005/28 ,Profile zimno-formowane jako
absorbery energii i elementy nosne”, wykonawca, 2005-2007

Projekt badawczy 4 TO7B 039 28 "Opracowanie metody propagacji peknie¢ lamelarnych
na proces narastania trwatych ugie¢ mostéow suwnicowych", wykonawca, 2005-2007
Projekt badawczy O N507 2316 35 "Modelowanie wtasciwosci ochronnych hetméw kulo-
i odtamkoodpornych w aspekcie minimalizacji ryzyka urazéw gtowy i szyi uzytkownika"
wykonawca, 2008-2011

Projekt badawczy N N501 1136 36 Odpowiedz dynamiczna cienkosciennych ptytowych
konstrukcji kompozytowych poddanych obcigzeniu impulsowemu, wykonawca, 2009 —
2011

Udziat w pracach naukowo-badawczych (lata 2005-2011):

1.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Badanie na obcigzenia sejsmiczne oraz obcigzenia
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10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

wiatrem autotransformatora ANARE3E 50000/132 PT, Opracowanie K-12 Pt, Nr |-
112/209/05 NB, tédz, 2005.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Obliczenia na obcigzenie sejsmiczne transformatora
Rumunia 43MVA, Opracowanie K-12 Pt, Nr 1-112/218/06 NB, £6dz, 2006.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Obliczenia na obcigzenie sejsmiczne transformatora
Rumunia 63MVA, Opracowanie K-12 Pt, Nr 1-112/219/06 NB, £6dz, 2006.

Kofakowski Z., Mania R., Btazejewski W., Badanie wytrzymatosciowe konstrukcyjnej stali
weglowej, Opracowanie K-12 Pt, Nr K-12/05/06 NU, £6dz, 2006.

Mania R., Bfazejewski W., Ocena wytrzymatosci przewodu elektrycznego na rozcigganie,
Opracowanie K-12 Pt, Nr K-12/04/06/NU, t6dz, 2006.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Analiza wytrzymatosciowa konstrukcji mechanicznej
kadzi transformatora ANARE3E, Opracowanie K-12 Pt,
Nr1-112/221/06 NB, t6dz, 2006.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Analiza wytrzymatosciowa konstrukcji mechanicznej
burtowej kadzi transformatora, Opracowanie K-12 Pt,
Nr1-112/226/07 NB, t6dz, 2007.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Analiza wytrzymatosciowa transformatora TNARE3E
40000/115 PN, Opracowanie K-12 Pt, Nr I-112/227/07 NB, £6dz, 2007.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Analiza wytrzymatosciowa na obcigzenia sejsmiczne
transformatora TNARE3E 125000/220 PN, Opracowanie K-12 Pt,
Nr1-112/228/07 NB, t6dz, 2007.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Badanie wytrzymatosci transformatora TNORE
10000/110 PN na obciazenia sejsmiczne, Opracowanie K-12 Pt,
Nr1-112/230/07 NB, t6dz, 2007.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Analiza numeryczna sztywnosci kadzi transformatora
TNOSCT pod obcigzeniem transportowym, Opracowanie K-12 Pt, Nr 1-112/231/07 NB,
tédz, 2007.

Kotakowski Z., Mania R., Analiza wytrzymatosciowa belki indukcyjnosciowej o zakresie
pomiarowym 0-15 kg, Opracowanie K-12 Pt, Nr 1-112/229/07 NB, t6dz, 2007.
Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Badanie wytrzymatosci kadzi TRAFO 1600 - analiza
modalna, Opracowanie K-12 P, Nr 1-112/231/08 NB, t6dz, 2008.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Ekspertyza obrotnika Micafil MW-125 wraz z dwoma
szablonami, Opracowanie K-12 Pt, Nr 1-112/236/08 NB, t6dz, 2008.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Badanie wytrzymatosci transformatora TRARE
40000/110 PN na obcigzenia sejsmiczne, Opracowanie K-12 Pt, Nr 1-112/238/08 NB,
tédz, 2008.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Analiza numeryczna sztywnosci ramy przyczepy
centralno-osiowej Typ Pt-2-10.5 pod obcigzeniem transportowym, Opracowanie K-12
Pt, Nr1-112/234/08 NB, t6dz, 2008.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Analiza numeryczna wytrzymatosci statycznej
kontenera rozsuwanego Typ EC01_000_000000 pod obcigzeniem uzytkowym,
Opracowanie K-12 Pt, Nr 1-112/244/08 NB, £édz, 2009.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Strength analysis of transformer tanks 3MVA and
4MVA, Opracowanie K-12 Pt, No 1-112/4/09 NB, t6dz, 2009.

Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Analiza zmeczeniowa transformatora 90MVA
132/33KV Sheringham Projekt W.580.1.1127, Opracowanie K-12 Pt, Nr 1-112/39/09 NB,
tédz, 2009.
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20. Kotakowski Z., Kubiak T., Mania R., Strength analysis of TNARE 18000/275PN
transformer columns, Opracowanie K-12 Pt, No 1-112/4/09NB, +6dz, 2009.
21.
Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,mechanika i budowa
maszyn” zwigzanego z kierunkiem ,,automatyka i robotyka”.
Uzasadnienie: Uzyskane przez dra hab. inz. R. Manie stopnie naukowe oraz catos$¢
dorobku naukowego nalezg do dyscypliny naukowej Mechanika.

Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

5.  Witold Pawtowski (02.01.1967)

Posiadane stopnie i tytuty naukowe:

doktor nauk technicznych nadany w 28.05.1999 r. na Wydziale Mechanicznym Politechniki
todzkiej, tytut pracy: ,Wptyw procesu szlifowania na ttumienie drgan wymuszonych
wrzeciennika sciernicy szlifierek klowych”

doktor habilitowany nauk technicznych w zakresie budowa i eksploatacja maszyn nadany
w 7.04.2011 r. na Wydziale Mechanicznym Politechniki tédzkiej, tytut pracy: , Wibracyjne
szlifowanie wgtebne watkow”

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:
w uczelni zatrudniony od 02.01.1991, w tym od 29.06.1999 na podstawie mianowania w

petnym wymiarze czasu pracy na (ostatnio zajmowanym) stanowisku adiunkta. Uczelnia
stanowi podstawowe miejsce pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:

* wymiar zaje¢ (wykonanie / plan): 119/171

* rodzaje zajec: Projektowanie wspomagane komputerowo- 15 godz. W, 60 godz. L; Naped i
sterowanie pneumatyczne - 32 godz. L; Seminarium dyplomowe - 2 godz. L; Praca
dyplomowa - 10 godz. P; Projektowanie wspomagane komputerowo - 5 godz. W, 25 godz.
L; Naped i sterowanie pneumatyczne - 2 godz. L; Zaawansowane metody projektowania
przestrzennego - 20 godz. L.

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika
2011 .

Dorobek naukowy:
Witold Pawtowski ukonczyt studia na Wydziale Mechanicznym Politechniki tédzkiej w

roku 1990 zdobywajgc nagrode Currana-Wernera dla najlepszego absolwenta Wydziatu
Mechanicznego Politechniki £tédzkiej. W roku 1991 rozpoczat prace w Instytucie Obrabiarek i
Technologii Budowy Maszyn na stanowisku asystenta. Efektem jego pracy naukowej,
dotyczacej dynamiki obrabiarek, byta jego praca pracy doktorska.

W nastepnych latach Witold Pawtowski kontynuowat prace naukowag w dziedzinie
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konstrukcji i dynamiki obrabiarek. W ramach prowadzonych badan zajmowat sie miedzy
innymi sposobami modelowania uktadéw dynamicznych obrabiarek, wptywem celowo
wprowadzanych oscylacji na zachowania dynamiczne elementéw konstrukcyjnych szlifierek
oraz analiza modalng obrabiarek. Gtownym efektem tych prac jest opracowanie metody
szlifowania wibracyjnego, ktéra byta przedmiotem jego rozprawy habilitacyjne;j.

Opublikowany dorobek naukowy dr hab. inz. Witolda Pawtowskiego obejmuje 37
pozycji: monografie (prace habilitacyjng), 20 artykutéw w czasopismach recenzowanych w
tym 3 artykuty w czasopismach zagranicznych (International Journal of Machine Tools and
Manufacture oraz Journal of Vibration and Control), 10 referatéw wydrukowanych w
materiatach konferencyjnych oraz 6 rozdziatéw w monografiach.

Dr hab. inz. Pawtowski brat udziat w realizacji siedmiu projektow badawczych wtasnych
przyznanych przez Komitet Badan Naukowych w charakterze gtdwnego wykonawcy lub
wykonawcy, miedzy innymi przy badaniach elektrowrzecion szlifierskich, diagnozowaniu
luzébw w robotach przemystowych, konstrukcji polskiego robota kardiochirurgicznego
RoblInHeart, opracowywaniu metody szlifowania wibracyjnego. Brat rowniez aktywny udziat
w wykonywaniu projektu celowego na temat badania obrabiarki do wykorbien watéw
sktadanych silnikdw okretowych. Jest takze autorem kilku ekspertyz naukowych i opinii
technicznych na temat maszyn i urzgdzen technologicznych.

Jest opiekunem Studenckiego Kota Naukowego Robotykow na Wydziale Mechanicznym
Politechniki todzkiej. Przewodniczy lub uczestniczy w pracach kilku wydziatowych Komisji.
Od 2008 roku jest Prodziekanem ds. Studiéw Niestacjonarnych i Doktoranckich Wydziatu
Mechanicznego Politechniki tédzkiej.

W czasie zatrudnienia na Politechnice tédzkiej dr hab. inz. Pawtowski otrzymat 5 nagréd
Rektora Pt za dziatalno$¢ naukowg oraz dydaktyczng. Od roku 2007 byt cztonkiem Sekcji
Dynamiki Uktadéw Komitetu Mechaniki Polskiej Akademii Nauk. Nalezy do Towarzystwa
Naukowego Obrabiarek i Narzedzi oraz do Sekcji Sterowania i Napeddw przy Stowarzyszeniu
Inzynieréw i Technikéw Mechanikéw Polskich.

Informacja o jednostkach, kierunkach studidw i poziomach ksztatcenia, na ktorych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczany do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki tddzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim.

Wykaz publikacji z ostatnich 5 lat:

1. Pawfowski W., Orynski F., 2006: ,Wptyw parametréw obrébki na falistos¢ watkow
wgtebnie szlifowanych” Hydraulika i Pneumatyka, nr 4/2006, s.18-22.

2. Pawtowski W., Orynski F., 2008: ,Sposoby modelowania dynamiki szlifierek z
uwzglednieniem drgan karbujacych” Mechanik, Nr 11/2008, s.918-921.

3. Pawtowski W., 2009: ,Badanie wfasciwosci dynamicznych cyfrowego modelu zespotu
wrzeciennika szlifierki do watkéw” Mechanik, Nr 5-6/2009, s.431-435.

4. Orynski F., Pawtowski W., Bechcinski G., 2010: ,Badania dynamicznych wtasciwosci
zespotow karuzelowej tokarki do wykorbien watéw metoda analizy modalnej”. Rozdziat
zespotowy w monografii pod redakcja B. Kruszyrskiego pt. ,OBROBKA SKRAWANIEM —
Wspotczesne problemy”. Wydawca: Politechnika tddzka, Wydziat Mechaniczny, tédz
2010, ISBN 83-920269-3-4, s. 285+292.

5. Orynski F., Bechcinski G., Pawtowski W., 2010: ,Badania synchronizacji ruchu uktadéw
napedowych zespotéw karuzelowej tokarki do wykorbien watéw sktadanych silnikéw

63




10.

11.

okretowych”. Rozdziat zespotowy w monografii pod redakcjag B. Kruszynskiego pt.
,OBROBKA SKRAWANIEM — Wspétczesne problemy”. Wydawca: Politechnika tddzka,
Wydziat Mechaniczny, t6dz 2010, ISBN 83-920269-3-4, s. 269+276.

Oryniski F., Bechcidski G., Pawtowski W., 2010: ,Eksperymentalne badania dynamiki
uktadéw napedowych i ich synchronizacji w karuzelowej tokarce TCW 3100”, InZynieria
Maszyn, R. 15, z. 4, s. 42+55.

Orynski F., Pawtowski W., Bechcinski G., Bojanowski S., 2010: ,,Okreslenie dynamicznych
wtasciwosci zespotdow karuzelowej tokarki do wykorbien watéw za pomocag badan
modalnych”, Inzynieria Maszyn, R. 15, z. 4, s. 30+41.

Pawtowski W.: ,Wibracyjne szlifowanie wgtebne watkdw”, rozprawa habilitacyjna,
Zeszyty Naukowe Politechniki £tédzkiej Nr 1068, Rozprawy Naukowe, Z. 393, £6dz, 2010.
Pawtowski W., Orynski F., Bojanowski S., 2011: ,Dynamiczne wtasciwosci modalne
zespotu wrzeciennika Sciernicy szlifierki ktowej z tozyskami i prowadnicami
hydrostatycznymi”, Hydraulika i Pneumatyka, nr 5/2011, s.19+22.

Pawtowski W., Bojanowski S., 2011: , Teoretyczna analiza modalna zespotu wrzeciennika
przedmiotu szlifierki do otworéw”, Mechanik, Nr 11/2011, s.870-876.

Mosion D., Pawtowski W., 2011: ,Optymalizacja konstrukcji zespotu tfozysk
aerostatycznych elektrowrzeciona szlifierskiego”, Hydraulika i Pneumatyka, nr 6/2011.

Udziat w grantach od roku 2006:

1.

,Budowa i badania karuzelowej tokarki sterowanej numerycznie, typu TCW 3100, do
wykorbien watéw sktadanych silnikow okretowych”. Projekt celowy ROW-11-398-2008. W.
Pawtowski brat udziat w realizacji zadan: Zbadanie charakterystyk amplitudowo-
predkosciowych w zakresie predkosci roboczych stotu, kolumn i belki (udziat 30%) oraz
Zbadanie dynamiki uktadéw napedowych i ich synchronizacji (udziat 30%). Kierownikiem
projektu ze strony Pt byt prof. dr hab. inz. F. Oryniski. W. Pawtowski byt wykonawcg
(udziat w catosci 13%). Projekt byt realizowany w latach 2008-2009.

,Wibracyjne szlifowanie ptaszczyzn i watkéw”. Projekt badawczy wtasny Nr N N503 1185
33 wykonywany dla Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego w okresie od 25-10-2007 do
24-10-2010 na podstawie decyzji Nr 1185/B/T02/2007/33 z dnia 25 lipca 2007 roku. Na
realizacje projektu Minister przyznat srodki finansowe w kwocie 284 234 zt. Kierownikiem
Projektu jest prof. dr hab. inz. Franciszek Orynski. Zespot wykonawczy sktadat sie z 5
pracownikéw naukowych w tym 3 gtéownych: kierownik prof. dr hab. inz. Franciszek
Orynski, dr inz. Witold Pawtowski (udziat 30%) i dr inz. Grzegorz Bechcinski.

Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,automatyka i
robotyka” na podstawie dorobku naukowego i technicznego.

Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

6. Ryszard Wdijcik, (08.05.1950)

Posiadane stopnie i tytuty naukowe:
doktor nauk technicznych nadany w 21.03 1997 r. na Wydziale Mechanicznym Politechniki
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todzkiej, tytut pracy: Wptyw gestosci strumienia energii szlifowania na stan naprezen
wtasnych w warstwie wierzchniej.

doktor habilitowany w zakresie Budowy i Eksploatacji Maszyn, nadany w 23.11.2007. r.
na Wydziale Mechanicznym Politechniki todzkiej, tytut pracy: Wptyw strumieniem energii
szlifowania na wybrane wtasciwosci warstwy wierzchnie;.

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:
Zatrudniony od 1975, w tym od 01.10.2011 na podstawie mianowania w petnym wymiarze

czasu pracy na stanowisku adiunkta. Uczelnia stanowi podstawowe miejsce pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:
e wymiar zajec (wykonanie / plan): 30/60
* rodzaje zaje¢: Metrologia wielkosci geometrycznych, Praca przejsciowa Il

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika
2011 .

Dorobek naukowy:
Ryszard Wojcik w latach 1985-1991 zajmowat sie projektowaniem konstrukcji,

opracowaniem technologii, nadzorem nad wykonaniem oraz badaniami doswiadczalnymi
napedow opartych o wysokosprawne przekfadnie slimakowe duzych mocy dla oczyszczalni
Sciekdw oraz do napedu mtyndéw weglowych w elektrowniach. W ramach tych prac
opracowat technologie ksztattowania sciernicy do szlifowania narzedzi dla kotowo-wklestych
zarysow przektadni Slimakowych. Narzedzie to zostato opatentowane. W ramach tych prac
brat udziat w organizacji Sympozjum Miedzynarodowego nt. ,Wytwarzanie i eksploatacja
przektadni $limakowych” i w opracowaniu cyklu publikacji nt. ,Metodyka obliczen i
konstrukcji samohamownych przekfadni o kotowo-wklestym wysoko obcigzalnym zarysie”.

W latach 90-tych, dr R. Wojcik skierowat swoje zainteresowania badawcze na
zagadnienia stanu warstwy wierzchniej przedmiotu po szlifowaniu. W latach 1993-1994
byt kierownikiem Projektu Badawczego Nr 7 S102 029 06 — 1994, nt. ,Opracowanie i
wykonanie oprogramowania specjalnego do rejestracji i analizy wynikéw naprezen
wiasnych w warstwie wierzchniej”, a nastepnie Projektu Badawczego nr 7T O7D 018 09
,Wptyw gestosci strumienia energii szlifowania na stan naprezen wtasnych w warstwie
wierzchniej”, ktory zostat zakonczony w roku 1997. Zagadnienia te byty przedmiotem jego
dalszych prac naukowo-badawczych i byty przedmiotem jego pracy habilitacyjne;j.

Ponadto dr Wajcik, jako rzeczoznawca w Zespole Osrodkdow Rzeczoznawstwa i Postepu

ZORPOT, brat udziat w wielu pracach badawczych i projektowych. W ramach wspétpracy z
Osrodkiem Rzeczoznawstwa wykonat okoto 20 ekspertyz.

Dr Wéjcik przepracowat 6 lat pracy w przemysle.

Informacja o jednostkach, kierunkach studidw i poziomach ksztatcenia, na ktorych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczany do minimum kadrowego tylko na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki tédzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim.
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Wykaz publikacji z ostatnich 5 lat:

1.

10.

11.

12.

13

16.

17.

18.

19.

20.

Sawicki J., Waéjcik R.: Wptyw rodzaju Sciernicy na mikrotwardos¢ i chropowatos¢ warstwy
wierzchniej stali. Inzynieria Materiatéw, 2006.

Wojcik R.: Nowe media i sposoby doprowadzania do strefy szlifowania. Vol. 28 Nr 4 ,
Archiwum Technologii Maszyn i Automatyzacji 2008, str. 137 - 145.

Wojcik R.: Aktywny pomiar odksztatcen i wydituzen w procesie szlifowania. Archiwum
Technologii Maszyn i Automatyzacji Vol. 29 nr 2, 2009, str. 74 - 78

Wojcik R.: Czyszczace oddziatywanie mgty olejowej na roboczg powierzchnie Sciernicy.
Archiwum Technologii Maszyn i Automatyzacji Vol. 29 nr 4, 2009, str. 159 - 165

Wojcik R.: Zmiany witasciwosci warstwy wierzchniej w procesie szlifowania stali
narzedziowych. Narzedziowiec 2/2009, str. 32 — 39.

Wojcik R.: Szlifowanie powierzchni cz. 1. Wptyw zjawisk towarzyszacych szlifowaniu
ptaszczyzn metodg wgtebna na sity skrawania. Narzedziowiec, Kwartalnik, 2/2009, str. 53
-57.

Wojcik R.: Szlifowanie powierzchni cz. 2. Wptyw rodzaju Sciernicy na naprezenia wtasne
w warstwie wierzchnie. Narzedziowiec, Kwartalnik, 3/2009, str. 29 — 35.

Wojcik R.: Szlifowanie powierzchni cz. 3. Struktura geometryczna powierzchni warstwy
wierzchniej. Narzedziowiec, Kwartalnik, 1/2010, str.13-19.

Sawicki J., Wojcik R., Gdrecki G.: Wykorzystanie metody PIV i symulacji komputerowych
do okreslenia stanu warstwy wierzchniej w procesie szlifowania ptaszczyzn Inzynieria
Materiatowa 2010.

Woéjcik R., Rosik R: Badania wptywu MQL z uzyciem glikolu propylenowego na
chropowatos¢ powierzchni przedmiotu szlifowanego. Inzynieria Maszyn R.15, z. 4, 2011,
s.122-131.

Wojcik R.: Badania zuzycia Sciernego szlifowanych két zebatych. Konferencja Naukowo -
Techniczna Spata-tédz, 2006.

Sawicki J., Waojcik R.: Wptyw rodzaju Sciernicy na mikrotwardosc¢ i chropowatos¢ warstwy
wierzchniej stali. Konferencja Naukowo -Techniczna Spata-tédz, 2006.

. Woijcik R.: Warstwa wierzchnia w procesie szlifowania két zebatych. Referat wygtoszony

na spotkaniu Przedstawicieli Towarzystwa Naukowo-Technicznego Obrabiarek i Narzedzi
SIMP Oddziat todz. PAFANA - td6dz, 2006.Wajcik R., Gorecki G.: Wykorzystanie metody
pomiaru PIV w procesie szlifowania z udziatem cieczy obrobkowych. XXXI Naukowa
Szkota Obrébki Sciernej, Krakéw- Bochnia 2008, str. 315 —322.

Wojcik R., Kaszewski R.: Wptyw odksztatcen termicznych na wielkos¢ sit mocujgcych
przedmiot w procesie szlifowania. XXXIl Naukowa Szkota Obrébki Sciernej, Koszalin-
Dartowo 2009, str. 401 — 406.

Wojcik R., Gorecki G.: Modyfikacje Sciernic do szlifowania w Srodowisku mgty olejowej.
XXXl Naukowa Szkota Obrébki Sciernej, Koszalin- Darfowo 2009, str. 63 — 70.

Wojcik R., Stachurski W., Gorecki G.: Wptyw sposobu chtodzenia i smarowania na
przebieg tworzenia widra. Szkota Obrobki Skrawaniem. Bydgoszcz - Bachorze 2009, str.
131 -138.

Wojcik, R., Rosik R., SwierczyAski J." Badania nad aerozolami i ich wptyw na obnizenie
ceny produktéw. XXXl Naukowa Szkota Obrébki Sciernej, t6dz 2010.

Wojcik, R., Rosik R.: Glikol propylenowy jako ciecz obrobkowa podawana z minimalnym
wydatkiem w strefe szlifowania. XXXIIl Naukowa Szkota Obrébki Sciernej, t6dz 2010.
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21. Wdjcik R., Stachurski W., Rosik R., Gérecki G.: Zastosowanie metody PIV do badan
zachowan mgty olejowej w procesie skrawania. Szkota Obrobki Skrawaniem. £6dz 2010.

22. Korzeniewski H., Wojcik R., Kaszewski R., Rosik R.: Wptyw medium chtodzgco -
smarujgcego na moment obcigzajacy narzedzie do gwintowania otworow w stopach
aluminium. Szkota Obrdbki Skrawaniem. £6dz 2010.

23. Wojcik R, Midera S., Oryniski F.: Dobdr parametréw skrawania dla tokarki karuzelowej
dwustojakowej TCW 3100. Szkota Obrdébki Skrawaniem. £6dz 2010.

24. Wojcik R., Swierczynski J.: Badania zachowania cieczy obrébkowej podawanej z
minimalnym wydatkiem na czynng powierzchnie modelowej $ciernicy. Manufacturing
2010, Poznan.

25. Wojcik R., SwierczyAski J.: Wykorzystanie dymu jako czynnika do opisu zachowania
przeptywéw w procesie szlifowania. XXXIV Naukowa Szkota Obrébki Sciernej, Gdansk
2011.

Udziat w grantach:

1. Badania teoretyczne i eksperymentalne przeptywu mgty olejowej w strefie przedmiot
-sciernica, podczas szlifowania z podawaniem cieczy obrébkowej z minimalnym
wydatkiem (MQL). Projekt Badawczy nr. 2830/TD2/2007/32. Kierownik Grantu. 2007
- 20009.

2. Swiadome ksztattowanie korzystnych wtasciwoséci  warstwy wierzchniej w
procesach technologicznych z wykorzystaniem synergicznego efektu zastosowania
nowoczesnych metod obrébki cieplno-chemicznej i obrdbki ubytkowej. Projekt
Badawczy nr.1839/TD2/2006/31. Gtdwny wykonawca Grantu. 2006 - 2010.

3. Budowa i badanie karuzelowej tokarki sterowanej numerycznie, typu TWC 3100,
wykorbien watéw sktadanych silnikdéw okretowych. Projekt celowy Nr ROW-II-398-
2008, Gtéwny wykonawca, 2008 — 2009.

4, Badanie wptywu glikolu propylenowego jako cieczy obrébkowej podawanej z
minimalnym wydatkiem na wybrane witasciwosci warstwy wierzchniej w procesie
szlifowania. Grant promotorski, 2011 - 2013.

Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,automatyka i

robotyka” na podstawie dorobku naukowego i technicznego.

Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

7. Pawet Lajmert (12.02.1970)

Posiadane stopnie i tytuty naukowe:

doktor nauk technicznych w zakresie budowy i eksploatacji maszyn nadany w 26.09.2003
r., na Wydziale Mechanicznym Politechniki todzkiej tytut pracy: "Wykorzystanie metod
sztucznej inteligencji do sterowania i optymalizacji procesu szlifowania wzdtuznego watkéw"

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:
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Zatrudniony od 01.10.1994r, w tym od 01.10.2003 r. na podstawie mianowania na
stanowisku adiunkta. Uczelnia stanowi podstawowe miejsce pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:
e wymiar zaje¢ (wykonanie / plan): 224/181
* rodzaje zajec
1. Sterowanie procesami dyskretnymi, 15 wyktad, 60 laboratorium, dzienne S1.
Sterowanie procesami dyskretnymi, 10 wyktad, 20 laboratorium, zaoczne NZ1.
Bazy danych i sztuczna inteligencja, 15 wyktad sem®6, dzienne S1.
Bazy danych i sztuczna inteligencja, 10 wyktad, zaoczne NZ1.
Projektowanie serwonapeddw, 8 laboratoria, zaoczne NZ2.
Trzy prace dyplomowe inzynierskie.

oukwnN

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika
2011 r.

Dorobek naukowy:
Dr Lajmert prace naukowg rozpoczat na trzecim roku studiow uczestniczgc w pracach

w zespole kierowanym przez prof. dr hab. inz. J. Burcana, gdzie zajmowat sie zagadnieniami
analizy statecznosci uktadow fozysk magnetycznych. W ramach tych prac opracowat program
do wyznaczania amplitudy drgan oraz czestotliwosci rezonansowych wirnikdw metoda
elementow skonczonych z uwzglednieniem efektéw zyroskopowych. Od potowy pigtego
roku studiéw kontynuowat prace w ramach stazu w ramach stypendium fundowanego przez
Prorektora Politechniki tédzkiej. W 1994 roku zostat zatrudniony w Instytucie Obrabiarek i
TBM Pt. Poczatkowo pracowat nad wykorzystaniem sztucznych sieci neuronowych do
planowania sciezki robotéw mobilnych z uwzglednieniem ich ograniczen nieholonomicznych.

Innym zagadnieniem rozwijanym przez niego w ramach dziatalnosci naukowej,
bedgcym tematem jego pracy doktorskiej, jest wykorzystanie metod sztucznej inteligencji w
automatyzacji procesu szlifowania ktowego watkdw. Brat réwniez udziat w pracach
dotyczgcych diagnostyki procesu szlifowania. W ramach tych prac opracowat miedzy innymi
oprogramowanie systemu neuro-fuzzy do automatycznego generowania regut
diagnostycznych dotyczgcych stanu sciernicy.

Ponadto brat udziat w wielu pracach dla przemystu. Opracowat miedzy innymi
oprogramowanie komputerowe pozwalajgce na sterowanie i optymalizacje szeregowania
zadan dla automatycznej linii obrébki cieplnej przedmiotéw. Celem systemu jest sterowanie
kolejnoscig podawania przedmiotow do poszczegdlnych piecow tak aby catkowity czas na
obrdébke wszystkich przedmiotéw byt mozliwie najkrotszy.

W latach 2006-2008 prowadzit prace dotyczgce analizy bezpieczenstwa pracy
konstrukcji telemanipulatora medycznego RobinHeart. Opracowano metody i strategie
zabezpieczenia przed awariami robota w celu bezpiecznego wytaczenia manipulatora
chirurgicznego i w ten sposdb przekwalifikowania uszkodzen niebezpiecznych na bezpieczne.
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Opracowano algorytmy autodiagnostyki poszczegdlnych uszkodzen robota medycznego.

Od 2009 roku jest wykonawcg, finansowanego przez Unie Europejska, projektu pt.
»Inteligentny system szlifowania trudnoobrabialnych stopow lotniczych”. Projekt ten jest
fragmentem duzego programu badawczego: Program Operacyjny Innowacyjna Gospodarka,
Projekt Kluczowy: "Nowoczesne technologie materiatowe stosowane w przemysle lotniczym".
Celem prowadzonych prac jest miedzy innymi opracowanie inteligentnego systemu
szlifowania pozwalajgcego na automatyczny dobdr najodpowiedniejszej Sciernicy i chtodziwa
dla danego materiatu obrabianego, dobdr parametréw technologicznych obrébki,
identyfikacje i kompensacje réznych zaktécen procesu szlifowania.

Informacja o jednostkach, kierunkach studiow i poziomach ksztatcenia, na ktorych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczany do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki todzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim.

1. Wykaz publikacji z ostatnich 5 lat:
2. Lajmert P., Kruszynski B., Wrabel D.: Identyfikacja wczesnych symptomdéw niepozgdanych

standw procesu w szlifowaniu klowym watkéw, XXXIII Naukowa Szkota Obrébki Sciernej,
Gdansk 2011.

3. Lajmert P., Kruszynski B.: A diagnostic system for cylindrical plunge grinding process
based on Hilbert Huang transform and principal component analysis, s. 19-45 Advances
in Manufacturing Science and Technology, vol. 34, nr 3/2010, przedruk w czasopismie.

4. lajmert P, Kruszynski B.: A diagnostic system for cylindrical plunge grinding process
based on Hilbert Huang transform and principal component analysis, Proceedings of the
5th International Conference on Advances in Production Engineering, Waszawa 2010, s.
117-126.

5. Lajmert P., Kruszynski B., Wragbel D.: Identyfikacja wczesnych symptomow niepozadanych
standw procesu w szlifowaniu ktowym watkow, Inzynieria Maszyn, Zeszyt 4/2010,
wydano w 2011r, Pod redakcjg Bogdana Kruszynskiego, Wydawnictwo Wroctawskiej
Rady FSNT NOT, str. 78-94.

6. Lajmert P.: Modelling and control of the cylindrical plunge grinding process,
Manufacturing 2010, Proceedings abstracts, 3" International Conference
MANUFACTURING 2010, Contemporary problems of manufacturing and production
management, Poznan University of Technology, Poznan 2010, s. 118, komunikat.

7. Lajmert P., Kruszynski B., Wrabel D.: An Intelligent Sensor Based Supervision System For
Cylindrical Grinding Processes, Journal of Machine Engineering, Wroclaw 2009.

8. Lajmert P., Wrabel D.: A Diagnostic System for Cylindrical Plunge Grinding Process Based
on Hilbert-Huang Transform, XXXl Naukowa Szkota Obrébki Sciernej, 2-4 wrzesnia 20009.

9. Lajmert P.: An intelligent supervision system for optimization and control of cylindrical
grinding processes, Wybrane problemy obrébki sciernej, Red. Naukowa: Czestaw
Nizankowski, Bochnia, Politechniaka Krakowska, 2008, s. 205-214.

10. Lajmert P., Podsedkowski L.: Analiza rdznych struktur uktadu sterowania
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11.

12.

13.

14.

telemanipulatora kardiochirurgicznego z punktu widzenia wymogow bezpieczenstwa
pracy, Rozdziat w ksigzce ,,Postepy w technologii biomedycznych”, Zabrze 2007, str, 380-
390.

Lajmert P., Podsedkowski L.: Analiza rdéznych struktur uktadu sterowania
telemanipulatora kardiochirurgicznego z punktu widzenia wymogdéw bezpieczenistwa
pracy, Problemy eksploatacji 1/2008, Radom 2008, str. 75-85.

Kruszynski B., Lajmert P., An intelligent system for online optimization of the cylindrical
traverse grinding operation, Proc. of the Institution of Mechanical Engineers, Part B:
Journal of Engineering Manufacture, 3 / 2006, str. 355 — 363.

Janiak J., Lajmert P., Podsedkowski L.: Propozycja architektury oprogramowania
telemanipulatorow  medycznych dla  zapewnienia poziomu bezpieczenstwa
funkcjonalnego zgodnego z normg PN—EN 61508, str. 199-206 — rozdziat w ksigice
,Postepy robotyki — systemy i wspodtdziatanie robotdw”, praca zbiorowa pod redakcjg K.
Tchonia, WKt, Warszawa 2006 stron 350.

Lajmert P., Podsedkowski L., Teodorczyk J.,: Analysis of different structures of
cardiochirurgical telemanipulator control system from safety requirements point of view,
konferencja Roboty Medyczne 2006, Zabrze 8.12.2006.

Udziat w grantach

1.

Zdalnie sterowane manipulatory medyczne do zastosowan w zabiegach i diagnostyce -
Opracowanie manipulatora chirurgicznego  dedykowanego do  zabiegow
laparoskopowych, zadanie w ramach projektu badawczego zamawianego nr PW-
004/ITE/02/2005 pn. , Rozwdj produktow i urzadzen wysokiej techniki”, ITE — Radom,
Politechnika todzka, czas trwania projektu 01.10.2005-30.09.2007 r. kierownik zadania
L.Podsedkowski, udziat wtasny: wykonawca.

Opracowanie systemu sterowania telemanipulatorem o bardzo wysokim poziomie
nienaruszalnosci bezpieczenstwa (prawdopodobieistwo uszkodzenia niebezpiecznego
na godzine ponizej 10”) do zastosowania w robocie kardiochirurgicznym ,Robin Heart®,
Projekt badawczy KBN nr Nr. 4T07D01330, Czas realizacji: 2006-2008, Udziat wtasny -
kierownik.

Kompensacja zaktécen w inteligentnym systemie CNC szlifowania trudnoobrabialnych
materiatow, Projekt badawczy KBN, Czas realizacji 2010 - 2013, Udziat wtasny -
wykonawca.

Program Operacyjny Innowacyjna Gospodarka, Projekt Kluczowy: "Nowoczesne
technologie materialowe stosowane w przemysle lotniczym", Zadanie ZB 1.1:
"Inteligentny system szlifowania trudnoobrabialnych stopdow lotniczych" — wykonawca,
2009-2012r.

Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,,automatyka i
robotyka” na podstawie dorobku naukowego i technicznego.
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Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

8. Pawet Lezanski (28.08.1949)

Posiadane stopnie i tytuty naukowe:

doktor nauk technicznych nadany w 16.12.1983 r. na Wydziale Mechanicznym Politechniki
todzkiej, tytut pracy: Model procesu czotowego szlifowania ptaszczyzn na szlifierce ze
stotem obrotowym w aspekcie zastosowania sterowania adaptacyjnego.

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:
Zatrudniony od 01.04.1975, w tym od 01.01.1984 na podstawie mianowania w petnym
wymiarze czasu pracy na stanowisku adiunkta. Uczelnia stanowi podstawowe miejsce pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:

* wymiar zaje¢ (wykonanie / plan): 115/112

* rodzaje zajec: Sygnaty i systemy dynamiczne - 25 godz. W, 40 godz. L, Bazy danych i
sztuczna inteligencja - 32 godz. W, Elastyczne systemy wytwarzania - 5 godz. W, Praca
dyplomowa — 25 godz. P, Seminarium dyplomowe — 8 godz. P.

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika
2011r.

Dorobek naukowy:
Dr Lezanski w pierwszych latach zatrudnienia zajmowat sie zagadnieniami dotyczgcymi

sterowania numerycznego i adaptacyjnego obrabiarek. Zwieiczeniem tych dziatan byta jego
wyrdzniona praca doktorska. W latach 1987-88 przebywat na stypendium Fulbrigh’a w
Arizona State University i University of California w Berkeley. Efektem tego byto skierowanie
jego zainteresowan badawczych na zagadnienia automatycznego nadzorowania procesow
wytwarzania i zwigzanych z tym zastosowan metod sztucznej inteligencji. W latach 1990-
2000 braf udziat w kilku grantach KBN poswieconych tym zagadnieniom. W latach 1998-2000
byt kierownikiem grantu ,Automatyczny nadzor procesu szlifowania wzdtuznego watkow”.
Efektem tych prac byto opracowania systemu neuro-fuzzy diagnostyki stanu Sciernicy w
szlifowaniu ktowym oraz zbudowanie unikalnego stanowiska badawczego.

Nastepnie prace badawcze dr Lezanskiego zostaty skoncentrowane na opracowaniu
tzw. inteligentnego systemu procesu szlifowania. W ramach tych prac w latach 2004-2007
byt kierownikiem projektu KBN ,Hybrydowy system sztucznej inteligencji do optymalizacji
warunkéw szlifowania ktowego watkdw”. Prowadzone przez dr Lezanskiego badania
dotyczyly zagadnien zwigzanych poszukiwaniem najbardziej reprezentatywnego wektora
symptomoéw stanu procesu, poszukiwaniem odpowiednich metod pomiaru i przetwarzania
sygnatéw charakteryzujacych proces szlifowania oraz metod modelowania i identyfikacji
stanu procesu. Ich efektem jest opracowanie regutowego modelu procesu szlifowania w
oparciu o teorie zbioréw przyblizonych rozszerzong o zasadg dominacji wykorzystujgcy 17
symptoméw stanu procesu. Prace te zostaty podsumowane w przygotowanej do druku pracy
habilitacyjnej dr Lezanskiego pt. ,Automatyczne nadzorowanie procesu szlifowania
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wgtebnego ktowego”.

W latach 1994-1995 dr Lezanski byt rowniez wykonawcg, finansowanego przez Unie
Europejska, projektu pt. ,Complex motion generation for multibody mobile robots”. Projekt
ten byt fragmentem duzego programu badawczego ,Mobile Execution and Surveillance
System Intended for Nuclear Application (MESSINA)”.

Obecnie dr Lezanski kontynuuje swoje zainteresowania badawcze bedac wykonawca
projektu pt. ,Inteligentny system szlifowania trudnoobrabialnych stopéw lotniczych”, ktory
jest elementem Projektu Kluczowego Programu Operacyjnego Innowacyjna Gospodarka
"Nowoczesne technologie materiatowe stosowane w przemysle lotniczym" oraz w projekcie
badawczym MNIiSW ,Kompensacja zaktocen w inteligentnym systemie CNC szlifowania
trudnoobrabialnych materiatéw”.

Dr Lezanski jest autorem ok. 30 publikacji, z tego 3 to artykuty w czasopismach z listy
filadelfijskiej, z liczbg cytowan ponad 50.

Informacja o jednostkach, kierunkach studiow i poziomach ksztatcenia, na ktorych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczany do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki tddzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim

Publikacje z ostatnich 5 lat:

1. Lezanski P.: Ocena przydatnosci wybranych wielkosci procesowych do nadzorowania
stanu procesu szlifowania wgtebnego. Inzynieria Maszyn, Zeszyt 4/2010, Wroctaw 2011,
str. 95-112..

2. Lezanski P.: Wykorzystanie pomiaru drgan do nadzorowania makrogeometrii CPS. W
"Podstawy i technika obrébki sciernej" pod red. A. Gotgbczaka i B. Kruszynskiego
(Materiaty XXXIIl NSOS), £6dz 2010.

3. Lezanski P.: Wielosygnatowe nadzorowanie procesu szlifowania wgtebnego. Materiaty 3-
ej Miedzynarodowej Konferencji MANUFACTURING 2010, Poznan 2010.

4. Lezanski P.: Monitorowanie stanu Sciernicy z zastosowaniem analizy falkowej. W
»Wybrane problemy obrdbki sciernej” pod red. C. Nizankowskiego, Wyd. Politechniki
Krakowskiej, Bochnia 2008, str. 225-234.

5. Lezanski P., Bartosik D.: Baza wiedzy o procesie szlifowania ktowego watkow. W
»Wybrane problemy obrdbki sciernej” pod red. C. Nizankowskiego, Wyd. Politechniki
Krakowskiej, Bochnia 2008, str. 215-224.

Udziat w grantach

1. ,Hybrydowy system sztucznej inteligencji do optymalizacji warunkéw szlifowania
ktowego watkow” Projekt badawczy KBN, Czas realizacji 2004 - 2007, kierownik.

2. ,Kompensacja zaktécen w inteligentnym systemie CNC szlifowania trudnoobrabialnych
materiatéw”, Projekt badawczy KBN, Czas realizacji 2010 - 2013, wykonawca.
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3. Program Operacyjny Innowacyjna Gospodarka, Projekt Kluczowy: "Nowoczesne
technologie materiatowe stosowane w przemysle lotniczym", Zadanie ZB 1.1:
"Inteligentny system szlifowania trudnoobrabialnych stopow lotniczych" — Czas 2009-
2013 r., wykonawca.

Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,automatyka i
robotyka” na podstawie dorobku naukowego i technicznego.

Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

9. tukasz Fracczak (19.09.1981)

Posiadane stopnie i tytuty naukowe:

doktor nauk technicznych w zakresie budowy i eksploatacji maszyn nadany w 16.09.2011 r.
na Wydziale Mechanicznym Politechniki tédzkiej , tytut pracy: ,,Serwomechanizm z ciernym
przekazaniem napedu w dwdch stopniach swobody”

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:

Zatrudniony od 14.10.2011 na podstawie umowy o prace na czas okreslony do 30.09.2013 w
petnym wymiarze czasu pracy na stanowisku adiunkta. Uczelnia stanowi podstawowe
miejsce pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:

* wymiar zaje¢ (wykonanie / plan): 0/220

* rodzaje zaje¢: informatyka | (30h laboratorium), Informatyka Il (60h laboratorium),
Informatyka Il (60h laboratorium), Robotyka (18h laboratorium), Informatyka (20h
laboratorium zaoczne), Informatyka Il (20h laboratorium zaoczne), Elastyczne Systemy
wytwarzania (12h, laboratorium zaoczne)

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika

2011r.

Dorobek naukowy:

W 2005 roku dr Fracczak rozpoczat studia doktoranckie. W trakcie trwania studiow
opracowat serwomechanizm z ciernym przekazaniem napedu w dwdch stopniach swobody.
Jednym z problemdédw naukowych jakie rozwigzat w trakcie opracowania rozprawy
doktorskiej jest opracowanie bezkontaktowego uktadu pomiarowego w dwdch stopniach
swobody. W celu zwiekszenia parametréw technicznych tego uktadu pomiarowego
opracowat innowacyjny algorytm fuzji danych bazujgcy na technikach logiki rozmytej
wspomaganej dynamicznymi wspotczynnikami wagowymi. Oprdcz uktadu pomiarowego na
potrzeby serwomechanizmu opracowat algorytm kompensacji poslizgow geometrycznych
wystepujgcych w sprzezeniu ciernym. Do ukfadu sterowania zaimplementowanych zostatO
klika nowatorskich algorytméw poprawiajgcych jakos¢ regulacji automatycznej
serwomechanizmu. Do najwazniejszych mozna zaliczy¢ algorytmy:

— ograniczenia mozliwosci wystgpienia poslizgdw catkowitych (zerwania sprzezenia
ciernego)
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— wyrycia poslizgow catkowitych
— kompensacji niedoktadnosci wykonania mechanizmu napedowego

Odnosne wyniki przeprowadzonych badan w dziedzinie automatyki oraz robotyki byty
podstawg do uzyskania w 2011 roku stopnia naukowego doktora nauk technicznych.
Jest autorem 8 publikacji (3 artykuty krajowe i rozdziaty w ksigzkach w tym rowniez w jezyku
angielskim, 5 artykutéw konferencyjnych)

Informacja o jednostkach, kierunkach studiéw i poziomach ksztatcenia, na ktorych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczany do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki todzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim

Wykaz publikacji z ostatnich 5 lat:

1. ‘tukasz Fracczak, Leszek Podsedkowski ,,Mechanizm z ciernym przekazaniem napedu w
dwdch stopniach swobody w zastosowaniu do robota kardiochirurgicznego”, Rozdziat w
ksigzce ,,Postepy w technologii biomedycznych, Zabrze 2007, str. 365-374.

2. tukasz Fracczak, Leszek Podsedkowski, ,Serwomechanizm z ciernym przeniesieniem

napedu w dwéch stopniach swobody — opis konstrukcji i sterowania”, Prace Naukowe —
Elektronika, Problemy Robotyki Tom I, Politechnika Warszawska, str. 253-263, warszawa
2010.

3. t. Fracczak, L. Podsedkowski, M. Zawierucha ,The servo drive with friction wheels”,
JAMRIS, czerwiec 2011

4. t. Fracczak, L. Podsedkowski "Analiza problemu przekazywania obrazu podczas
przeprowadzania operacji chirurgicznych z zastosowaniem telemanipulatorow
kardiochirurgicznych.". konferencja Roboty Medyczne, Zabrze 2006

5. t.Fracczak, L. Podsedkowski "Serwomechanizm o dwéch stopniach swobody z ciernym
przekazaniem napeddéw." Konferencja Roboty Medyczne, Zabrze 2007

6. t. Fracczak, L. Podsedkowski, ,,Serwomechanizm z ciernym przeniesieniem napedu w
dwdch stopniach swobody — opis konstrukcji i sterowania”, Xl Krajowa Konferencja
Robotyki, Karpacz 2010

7. t. Fracczak, L. Podsedkowski, M. Zawierucha ,Bezkontaktowy ukfad pomiarowy
wykorzystany w serwomechanizmie tarciowo wateczkowym” Konferencja Roboty
Medyczne/ Medical Robots 2011, Zabrze 2011

8. L. Podsedkowski , t. Fragcczak, A. Kobierska, P. Wréblewski, P. Zawiasa ,,Miniaturyzacja,
ergonomia, dotyk, wspomaganie — aktualny stan prac badawczych Politechniki todzkiej
w zakresie robotdw medycznych”, Konferencja Roboty Medyczne/ Medical Robots 2011,
Zabrze 2011

Udziat w projektach badawczych:

1. ,Zdalnie sterowane manipulatory medyczne do zastosowan w zabiegach i diagnostyce -
Opracowanie telemanipulatora chirurgicznego do zabiegéw endoskopowych” zadanie w
ramach projektu badawczego zamawianego nr PW-004/ITE/02/2005 pn. ,Rozwdj
produktow i urzadzen wysokiej techniki”, ITE — Radom, Politechnika tédzka, czas trwania
projektu 01.10.2005-30.09.2007 r. kierownik zadania Z. Nawrat, udziat witasny:
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wykonawca - opracowanie zadajnika o 7 stopniach swobody ze sprzezeniem zwrotnym
sitowym na kazdym stopniu.

2. ,Opracowanie systemu sterowania telemanipulatorem o bardzo wysokim poziomie
nienaruszalnosci bezpieczenstwa (prawdopodobienstwo uszkodzenia niebezpiecznego na
godzine ponizej 10-7) do zastosowania w robocie kardiochirurgicznym Robln Heart®”
projekt badawczy nr 4T07D01330, kierownik dr inz. Pawet Lajmert, Czas trwania 2006-
2008, udziat wifasny: wykonawca - wykonanie i zbadanie zaczepu linek do
automatycznego narzedzia laparoskopowego.

3. ,Serwomechanizm z ciernym przeniesieniem napedu w dwoch stopniach swobody”

projekt badawczy nr N N502 339236, L. Podsedkowski — czas trwania 2009 — 2011, udziat
wiasny: gtowny wykonawca.

Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,automatyka i
robotyka” na podstawie dorobku naukowego i technicznego.

Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

10. Matgorzata Sikora (20.09.1981r.)

Posiadane stopnie i tytuty naukowe:

doktor nauk technicznych w zakresie budowy i eksploatacja maszyn nadany w 17.12. 2010
r. na Wydziale Mechanicznym Politechniki tdédzkiej, tytut pracy: Analiza i badania
wtasciwosci hydrostatycznych fozysk poprzeczno-wzdtuznych przeznaczonych dla wrzecion
obrabiarek.

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:
Zatrudniona od 05.12. 2005 roku w tym od 30.12.2010 na podstawie mianowania w petnym
wymiarze czasu pracy na stanowisku adiunkta. Uczelnia stanowi podstawowe miejsce pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:

e wymiar zaje¢ (wykonanie / plan): 145/101

* rodzaje zaje¢: Warsztaty pracy twoérczej (120 h projekt), Podstawy konstrukcji maszyn (10
h ¢wiczenia), Obrabiarki (25 h wyktad i laboratorium), Projektowanie elementdow
systemow wytwarzania (30 h wykfad i projekt)

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika

2011 r.

Dorobek naukowy:

Prowadzone przez dr M. Sikore badania obejmowaty analize teoretyczng i
doswiadczalng zintegrowanego poprzeczno-wzdtuznego walcowo-czotowego tozyska
hydrostatycznego. tozyska hydrostatyczne sg tym rozwigzaniem, ktdre moze sprostac
ekstremalnym wymaganiom. W szczegdlnosci interesujagcym jest poprzeczno-wzdtuzne
tozysko hydrostatyczne, ktére pozwala na uproszczenie konstrukcji zespotu wrzecionowego,
oraz zmniejszenie strat mocy i zapotrzebowania na czynnik roboczy w poréwnaniu z
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niezaleznym tozyskiem poprzecznym i wzdtuznym.
Celem prowadzonych prac byfo okreslenie zwigzkdéw ilosciowych miedzy takimi

wielko$ciami charakterystycznymi jak przemieszczenie czopa, sztywnos$¢ fozyska z jednej
strony a wymiarami geometrycznymi, cisnieniem zasilania i predkoscig obrotowa z drugiej
strony. Niniejsze zaleznosSci wyznaczono zaréwno na drodze analizy teoretycznej jak i badan
eksperymentalnych. W zakresie badanych parametréw uzyskano zadowalajgcg zgodnosc
doswiadczen z teoria.

Przeprowadzone badania teoretyczne i doswiadczalne pozwolity miedzy innymi
stwierdzi¢, ze istnieje wyrazny wptyw predkosci obrotowej na przemieszczenia poprzeczne
czopa w tozysku poprzeczno-wzdtuznym. Na podstawie analizy teoretycznej zauwaza sie
wyrazng wspotzaleznosé sztywnosci w kierunku poprzecznym i wzdtuznym w przypadku
czopa nie obracajacego sie.

Informacja o jednostkach, kierunkach studiow i poziomach ksztatcenia, na ktorych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczana do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki tddzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim.

Wykaz publikacji z ostatnich 5 lat:

1. Przybyt R., Sikora M., Wzajemna zaleznos¢ sztywnosci promieniowej i osiowej
w hydrostatycznych tozyskach poprzeczno-wzdtuznych, Inzyniera Meszyn, R. 15, z. 4,
2010, Wroctaw ISSN-1426-708X: 56 — 65,

2. Sikora M., Sztywnos¢ zespotu wrzecionowego tozyskowanego hydrostatycznie. Inzyniera
Meszyn, R. 15, z. 4, 2010, Wroctaw ISSN-1426-708X: 66 — 77,

3. Sikora M., Analiza i badania wtasciwosci hydrostatycznych tozysk poprzeczno-wzdtuznych
przeznaczonych dla wrzecion obrabiarek, Politechnika tddzka 2010 (praca doktorska),

4. Sikora M., Badania zespotu wrzecionowego szlifierki z hydrostatycznym tozyskiem
poprzeczno-wzdtuznym, Hydraulika i Pneumatyka 2009 nr 6 ISSN 1505-3954: 10-14

5. Sikora M., Untersuchungen des hydrostatischen Spindellagerungssystems,
12th International symposium of students and young mechanical engineers , Advances
in mechanical engineering”, Gdarnisk 2009, ISBN 978-83-88579-17-2: 103 - 112,

6. Sikora M., Dobdr dtawikow dla tozysk hydrostatycznych, Konferencja nt. ,Nauka wobec
wyzwan  wspotczesnej techniki. toddzkie spotkania nauki i innowacyjnych
przedsiebiorcow”. Politechnika tédzka, Mechanizm Wspierania Innowacyjnej Dziatalnosci
Doktorantéw WIDDOK, Centrum Innowacji i Transferu Technologii. t6dz 2008

7. Sikora M., Przybyt R., Badania dtawikow stosowanych w tozyskach hydrostatycznych,
Hydraulika i Pneumatyka 2007 nr 6: 5-8,

8. Sikora M., Modut Weibulla jako wskaznik niezawodnosci elementow maszyn i urzadzen
oraz stopow, Materiaty lll Ukrainsko — Polskiej Naukowej Konferencji Mtodych Uczonych
— ,Mechanika i Informatyka”, Chmielnicki Ukraina 2005r.: 43-47

9. Sikora M., Tolerancje ogdlne odlewdw, Archiwum Odlewnictwa 2005, Rocznik 5, Nr 17,
PAN - Katowice PL ISSN 1642-5308: 263 — 272,

10. Bajerska A., Sikora M., Kontrola produkcji silumindw przeznaczonych na kofa
samochodowe, Materiaty Konferencyjne Il Miedzynarodowej Ukrainsko — Polskiej
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Konferencji ,,Mechanika i informatyka”, Chmielnicki Ukraina 2004r.: 63 — 75

Udziat w grantach:

1.

Rozwazania z zakresu wptywu ciSnienia zasilania i predkosci obrotowej na
przemieszczenia  wrzeciona  tozyskowanego  hydrostatycznie w  ukfadzie
ustabilizowanym cieplnie, Habilitacyjny Grant wewnetrzny z Funduszu Mtodych
Naukowcow Wydziatu Mechanicznego Politechniki tédzkiej w roku 2011 — gtéwny
wykonawca.

Nowoczesne technologie materiatowe stosowane w przemysle lotniczym, Nr
POIG.01.01.02-00-015/08-00 Program Operacyjny Innowacyjna Gospodarka (PO 1G).
Projekt wspotfinansowany przez Unie Europejskg ze srodkdw Europejskiego Funduszu
Rozwoju Regionalnego. Kierownik dr hab. inz. Romana E. Sliwa - prof. nadzw.
Politechniki Rzeszowskiej — cztonek zespotu badawczego

Kompensacja zaktocen w inteligentnym systemie CNC szlifowania trudnoobrabialnych
materiatow — projekt wtasny. Numer wniosku: N N503 217938 — Kierownik prof. dr
hab. inz. Bogdan Wojciech Kruszynski — wykonawca.

tozyskowanie hydrostatyczne — Stypendium celowe projektu Mechanizmu WIDDOK nr
umowy WIDDOK/SC/2006/30 — gtéwny wykonawca.

Whiosek: Zaliczona do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,,mechanika i budowa

maszyn” zwigzanego z ocenianym kierunkiem ,,automatyka i robotyka”.

Uzasadnienie: Uzyskany przez dr. inz. M. Sikore stopien naukowy oraz cato$¢ dorobku

naukowego nalez3 do dyscypliny naukowej Budowa i Eksploatacja Maszyn.
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Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

11. Agnieszka Kobierska (26.05.1976)

Posiadane stopnie i tytuty naukowe:

doktor nauk technicznych w dyscyplinie budowa i eksploatacja maszyn nadany 19.11 2010
r. na Wydziale Mechanicznym Politechniki tédzkiej; tytut pracy: Metoda pomiaru sit
dziatajgcych na narzedzie manipulatora kardiochirurgicznego.

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:
Zatrudniona od 16.03.2004 r, w tym od 01.12.2011 na podstawie mianowania w petnym
wymiarze czasu pracy na stanowisku adiunkta. Uczelnia stanowi podstawowe miejsce pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:

* wymiar zaje¢ (wykonanie / plan): 49/132.

* rodzaje zajec: Technologie informacyjne - 30 godz. L, Informatyka | - 30 godz. L, Robotyka
- 24 godz. L, Sterowanie procesami dyskretnymi — 20 godz. L, Seminarium dyplomowe - 4
godz. P, Praca dyplomowa - 20 godz. P, Mechanika precyzyjna - 4 godz. L.

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika

2011r.

Dorobek naukowy:

W 2001 dr Kobierska uzyskata tytut magistra inzyniera automatyki i robotyki na
Politechnice tédzkiej. W ostatnim roku studiéw, bedac na Indywidualnym Toku Studiéw
aktywnie uczestniczyta w projekcie konstrukcji polskiego robota kardiochirurgicznego Robin
Heart. Zajmowata sie pracami konstrukcyjnymi szybkoroztacznego uktadu napedowego kisci
narzedziowej. W pazdzierniku 2001 r. rozpoczeta studia doktoranckie na kierunku Aparatura
i Sprzet Medyczny. Kontynuowata prace badawcze w dziedzinie robotdw medycznych, ze
szczegolnym uwzglednieniem problemow dotyczacych pomiaru sit dziatajgcych na narzedzie,
ktorym poswiecita swojg prace doktorska.

Jest autorka i wspotautorkg 5 artykutéw, opublikowanych w czasopismach
zagranicznych i krajowych oraz na konferencjach z dziedziny robotéw medycznych oraz 1
zgtoszenia patentowego.

Informacja o jednostkach, kierunkach studiow i poziomach ksztatcenia, na ktorych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczana do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki todzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim

Publikacje za ostatnie 5 lat:

1. L. Podsedkowski, P. Zawiasa, A. Kobierska, P. Wréblewski ,Dziatalno$é¢ 10 i TBM oraz
propozycja konstrukcji mozliwosci wykonawcze robota kardiochirurgicznego”; Sympozjum
,Roboty Kardiochirurgiczne 2000” Zabrze, 12 grudnia 2000r.

2. A. Kobierska, P. Wrdblewski, P. Zawiasa, Z. Nawrat, L.Podsedkowski ,Propozycja
konstrukcji ramienia narzedziowego dla robota kardiochirurgicznego”; VII Krajowa
konferencja robotyki Lgdek-Zdrdj, 5-8 wrzesnia 2001r.
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3. Nawrat Z. Podsedkowski L. Mianowski K. Wréblewski P. Kostka P. Baczyniski M. Matota Z.
Granosik G. Jezierski E. Wréblewska A. Religa Z.“ Robln Heart in 2002 — Actual State of
Polish Cardio-Robot ” Workshop On Robot Motion And Control RoMoCo ‘02, Kiekrz,
Poland, pazdziernik 2002r.

4. A. Wroblewska ,Methods of the force measurement for robotic surgical tools”
konferencja Workshop On Robot Motion And Control RoMoCo’05 23-25 czerwca 2005r.
Dymaczewo.

5. A\Wrdblewska ,, Analiza systemdédw pomiarowych sity dla narzedzi telemanipulatorow
medycznych ” Konferencja “Roboty medyczne” Zabrze 2007.

6. A. Kobierska , Metoda pomiaru sit dziatajgcych na narzedzia telemanipulatora Robln
Heart” Konferencja “Roboty medyczne” Zabrze 2010.

Udziat w projektach badawczych KBN:

1. ,Roboty kardiochirurgiczne — projekt i wykonanie wielozadaniowego robota oraz ocena
skutecznosci jego zastosowania do zdalnie sterowanego wykonywania operacji
kardiochirurgicznych”, projekt badawczy, kierownik projektu prof. dr hab. Z. Religa, czas
trwania projektu: 01.07.2000-31.06.2003 r.

2. ,Sterowanie telemanipulatorem wzgledem wirtualnie unieruchomionego ukfadu
wspoétrzednych ”, projekt badawczy, kierownik projektu prof. dr inz. L. Kwapisz, czas
trwania projektu 01.10.2001 r. - 30.09.2004 r.

3. ,Opracowanie konstrukcji i technologii wykonania oraz badania niezawodnosciowe
rodziny wymiennych narzedzi chirurgicznych do wykorzystania w polskim robocie
kardiochirurgicznym Rob In Heart® ” kierownik projektu dr hab. inz. L. Podsedkowski,
czas trwania projektu 15.03.2004-15.03.2006 r.

4. ,Metoda pomiaru sit dziatajgcych na narzedzie telemanipulatora kardiochirurgicznego”
projekt promotorski , kierownik projektu dr hab. inz. L. Podsedkowski, prof. Pt, czas
trwania projektu 30.11.2005 r. - 30.11.2008 r.

Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,automatyka i
robotyka” na podstawie dorobku naukowego i technicznego.
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Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

12. Piotr Zawiasa (26.11.1975r).
Posiadane stopnie i tytuty naukowe:
doktor nauk technicznych w zakresie budowa i eksploatacja maszyn nadany w 26.06. 2009

r. na Wydziale Mechanicznym Politechniki tédzkiej, tytut pracy: ,Modelowanie potgczen
statych i ruchowych dla celéw numerycznego obliczania sztywnosci ztozonych mechanizmoéw
manipulacyjnych”.

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:
Zatrudniony od 1.10.2006 w tym od 1.10.2009 na podstawie umowy o prace w petnym

wymiarze czasu pracy na stanowisku adiunkta. Uczelnia stanowi podstawowe miejsce pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:

e wymiar zaje¢ (wykonanie / plan): 201/176

* rodzaje zaje¢: Metodyka konstruowania z prefabrykatow (30 godz. lab.), Sterowanie
maszyn technologicznych (30 godz. lab.), Seminarium dyplomowe (6godz.), Praca
dyplomowa inzynierska (30 godz.). Metodyka konstruowania z prefabrykatow (10 godz.
lab.), Komputerowo zintegrowane wytwarzanie (10 godz. lab.).

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika

2011 .

Dorobek naukowy:

Od 1999 r. dziatalnos¢ naukowa dr Zawiasy zwigzana jest z udziatem w tworzeniu
konstrukcji polskiego robota kardiochirurgicznego RobinHeart. W ramach projektu
telemanipulatora kardiochirurgicznego brat udziat w opracowaniu konstrukcji ramienia
robota RobinHeart oraz narzedzi laparoskopowych wykorzystywanych w tym robocie.
Ponadto zajmowat sie zastosowaniem metod numerycznych do modelowania,
projektowania i symulacji potgczen statych i ruchowych wystepujacych w tego typu
mechanizmach. Efektem tych prac jest jego praca doktorska.

Ponadto dr Zawiasa zajmuje sie w swojej pracy badawczej zagadnieniami zwigzanymi z
optymalizacjg programowania numerycznego technologii obrébki mechaniczne;j.

Informacja o jednostkach, kierunkach studidw i poziomach ksztatcenia, na ktorych
nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:

Jest zaliczany do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki tédzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim

Wykaz publikacji z ostatnich 5 lat:

1. P.Zawiasa ,Nowe koncowki narzedziowe do robota Robln Heart”; Konferencja Roboty
Medyczne 2007.

2. L. Podsedkowski, P. Zawiasa “Substitute Model of Deep-groove Ball Bearings in
Numeric Analysis of Complex Constructions like Manipulators” Mechanics and
Mechanical Engineering Vol. 12, No. 4 p.347-354 Technical University of Lodz 2008
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3. P. Zawiasa ,Modelowanie potgczen statych i ruchowych dla celéw numerycznego
obliczania sztywnosci ztozonych mechanizmdédw manipulacyjnych” - Praca doktorska
Politechnika todzka 2009

4. L. Podsedkowski, P. Zawiasa ”Determining the stiffness of complex manipulators
during the designing process” - 10 th Conference on Dynamical Systems Theory and
Applications, £édz 2009.

5. P. Zawiasa ,Programowanie i obstuga robotéow Mitsubishi Electric RV — 3SB, RP — 1AH
oraz RH —6SH. Poradnik dla uczacego sie” tCDNIKP, todz 2010

6. P. Zawiasa ,Programowanie i obstuga robotéow Mitsubishi Electric RV — 3SB, RP — 1AH
oraz RH — 6SH. Poradnik dla nauczyciela” £tCDNiKP, £6dz 2010.

Udziat w projektach badawczych KBN:

1. ,Modelowanie potgczen statych i ruchowych dla celow numerycznego obliczania
sztywnosci ztozonych mechanizmdéw manipulacyjnych” projekt promotorski, kierownik
projektu dr hab. inz. L. Podsedkowski prof. Pt, czas trwania projektu 30.12.2006 r. -
30.12.2008 .

Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,,automatyka i
robotyka” na podstawie dorobku naukowego i technicznego.

Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe

13. Michat Krepski, (27.09.1949)

Posiadane stopnie i tytuty naukowe:

doktor nauk technicznych nadany w 25.02.1983 r. na Wydziale Mechanicznym Politechniki
todzkiej, tytut pracy: ,Metoda obliczania uktadu tozyskowego wrzecion szlifierek z
aerostatycznymi tozyskami zawieszonymi na membranach”

Data i forma zatrudnienia w Uczelni:
Zatrudniony od 1974 r., w tym od 01.03.1983 r. na podstawie mianowania w petnym
wymiarze czasu pracy na stanowisku adiunkta. Uczelnia stanowi podstawowe miejsce pracy.

Prowadzone zajecia dydaktyczne:

e wymiar zaje¢ (wykonanie / plan): 218/171 godzin.

* rodzaje zajec: Projektowanie wspomagane komputerowo | - 30 godz .L, Naped i
sterowanie pneumatyczne - 15 godz. L, 45godz C, 60 godz. P, Seminarium dyplomowe -
4 godz. P, Praca dyplomowa - 20 godz. P, Naped i sterowanie pneumatyczne - 10 godz.
W, 10 godz. C, 4 godz. L

Oswiadczenie o wyrazeniu zgody na wliczenie do minimum kadrowego z dnia 1 pazdziernika
2011 r.
Dorobek naukowy:
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Dr Krepski od poczatku swojej pracy naukowej zajmowat sie problemami
tozyskowania gazostatycznego, ze szczegdlnym ukierunkowaniem na tozyskowanie wrzecion
z napedem turbinowym oraz wysokoobrotowych elektrowrzecion. Brat udziat w wielu
pracach z tej dziedziny, wykonywanych dla przemystu (gtéwnie dla Osrodka Badawczo-
Rozwojowego tozysk Tocznych w Krasniku, dla zaktadéow FET w Krasniku i FtT w Kielcach,
zaktadéw WIFAMA w todzi i Fabryki Szlifierek JOTES w todzi). Efektem badan prowadzonych
w ramach CPBP-02-04 i KBN byto opracowanie typoszeregu elektrowrzecion tozyskowanych
gazostatycznie o predkosci obrotowej do 180 tys. obr/min, praca doktorska obroniona z
wyrdznieniem w 1983r.

Dr Krepski uczestniczyt takze w wielu pracach zespotowych takich jak:

- opracowanie konstrukcji i wyprodukowanie prototypu automatu do dwustronnego
polerowania ostrzy nozy - dla fabryki GERLACH w Drzewicy — (praca w latach 1988-1993),

- opracowanie konstrukcji prototypu automatu do dwustronnego szlifowania ostrzy nozy -
dla fabryki GERLACH w Drzewicy — (praca w latach 1988-1993),

- konstrukcja pakowarki do zyletek dla WIZAMETU w todzi,

- projekt stanowisk badawczo-odbiorczych elementdw hydraulicznych dla FEH
WADOWICE,

- 10 ekspertyz dotyczacych przyczyn i skutkdw awarii szybkobieznych elektrowrzecion
szlifierskich tozyskowanych aerostatycznie produkcji LOADPOINT BEARINGS LIMITED -
stosowanych do szlifowania rdzeni ferrytowych.- na zlecenie firmy FERROXCUBE POLSKA,

- opracowanie modernizacji i regeneracji szybkobieznych elektrowrzecion tozyskowanych
aerostatycznie LOADPOINT BEARINGS LIMITED — na zlecenie firmy FERROXCUBE POLSKA.

- Grant celowy nr ROW-II-398-2008 pt. ,, Budowa i badania karuzelowej tokarki
sterowanej numerycznie, typu TCW 3100 do wykorbien watéw sktadanych silnikéw
okretowych” — praca w latach 2008-2009.

Za swoje prace, dr Krepski wyrdzniony byt dwa razy nagrodg Ministra (nagroda
zespotowa).

W ramach wspodtpracy z przemystem dr Krepski brat udziat w wielu wdrozonych
opracowaniach , m.in.:

- opracowanie (wspoétautorstwo czesci konstrukcyjnej oraz nadzér nad wykonaniem): -
»Projekt i wykonanie zautomatyzowanych stanowisk do testowania pomp prézniowych”.
Praca wykonywana przez firme INTERGROTECH dla firmy De Laval.

- projekt, konstrukcja, wykonawstwo i wdrozenie najwiekszego w Polsce gazomierza
zwezkowego DN900 PN100 — wdrozono 7 szt. gazomierzy na gazowym rurociggu jamalskim
(4 szt. w ttoczni gazu w Kondratach i 3 w ttoczni gazu we Wtoctawku). Praca wykonywana
przez firme COMMON.

- projekty kilkudziesieciu obiektdw z dziedziny gazownictwa na terenie catej Polski —
gtownie sg to stacje pomiarowo-redukcyjne gazu ziemnego i acetylenu. Prace wykonywane
w ramach firmy COMMON.

Informacja o jednostkach, kierunkach studiow i poziomach ksztatcenia, na ktorych
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nauczyciel akademicki stanowi minimum kadrowe:
Jest zaliczany do minimum kadrowego na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Mechanicznym Politechniki tddzkiej na poziomie inzynierskim i magisterskim.

Wykaz publikacji z ostatnich 5 lat:

1.

Franciszek Oryniski, Wiestaw Froncki, Michat Krepski, Andrzej Cyprys — Badania
doktadnosci geometrycznej tokarki karuzelowej dwustojakowej TCW3100. Obroébka
skrawaniem wspotczesne problemy. red. Bogdan Kruszynski, Wydziat Mechaniczny Pt,
t6dz 2010, ISBN 83-920269-3-4 5. 269 - 276

Udziat w grantach:

1.

Projekt celowy nr ROW-11-398-2008: ,,Budowa i badania karuzelowej tokarki sterowanej
numerycznie, typu TCW 3100, do wykorbien watdw sktadanych silnikow okretowych”.
Finansowany przez Centrum Innowacji NOT. Realizacja: od 01.07.2008 do 31.03 2009 r.
Wykonawca: Instytut Obrabiarek i Technologii Budowy Maszyn Politechniki todzkiej.
Kierownik i gtéwny wykonawca: prof. dr hab. inz. Franciszek Orynski. Wykonawcy: prof.
dr hab. inz. Bogdan Kruszynski, dr hab. inz. Ryszard Wdjcik dr inz. Michat Krepski, dr inz.
Grzegorz Bechcinski, dr inz. Witold Pawtowski, dr inz. Wiestaw Froncki i inni. Naktady
finansowe dla Wykonawcy: 340 000 zi.

Praca naukowo-badawcza nr 1-8/14/2008/B na temat: ,,Opracowanie nowatorskiej
koncepcji technologicznej zgrzewania i oczyszczania narozy skrzydta okiennego z PCV,
umozliwiajgcej poprawe jakosci i funkcjonalnosci okna”. Realizacja zakoriczona 14. 07.
2008 r. w Instytucie Obrabiarek i Technologii Budowy Maszyn Politechniki tédzkiej dla
Firmy ,,Okna-Rabien. Zespot wykonawczy: prof. dr hab. inz. Franciszek Orynski —
Kierownik, dr hab. inz. Donat Lewandowski, dr inz. Michat Krepski, dr inz. Grzegorz
Bechcinski. Koszty projektu: 18 000 zt.

Whiosek: Zaliczony do minimum kadrowego w zakresie kierunku ,,automatyka i
robotyka” na podstawie dorobku naukowego i technicznego.

Czesc Il. Pozostali nauczyciele akademiccy - zakres ich kwalifikacji i zajecia dydaktyczne

prowadzone na ocenianym kierunku studiow (stan na dzien wizytac;ji).

Lp. | Tytut/stopien naukowy Imie zakres dorobku Prowadzone zajecia
z podaniem dziedziny/ i nazwisko praktycznego/ dydaktyczne
dyscypliny naukowej doswiadczenia
zawodowego
1 |Dr Anna Sterowanie Wyktad ,Matematyka 1",
dziedzina nauk Debinska optymalne wyktad ,,Matematyka II”
matematycznych/dyscyplina | Nagorska
matematyka
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2 |Dr Sylwester fizyka ciata statego | wyktad: 30 + 15 godzin oraz
dziedzina nauk Kania
matematycznych/dyscyplina laboratorium z fizyki:
fizyka 3 x45 godz

3. |Drinz Adam Rylski Inzynieria Nauka o materiatach
Dziedzina nauk materiatowa
technicznych/ inzynieria
materiatowa

4. |Drinz. Artur Budowa i 1) Mechanika — wyktad 45 g,
Dziedzina nauk Dabrowski eksploatacja ¢wiczenia 96g;
technicznych/ dyscyplina maszyn
mechanika 2) Teoria manipulatoréw —

wyktad 45g, éwiczenia 50g.

5. |Drinz. Jan MiBM Technologie Informacyjne
Dziedzina nauk Grudziecki Napedy elektryczne
technicznych/ dyscyplina i hydrauliczne
budowa i eksploatacja Projektowanie w ProEng.
maszyn

6. |Dr hab. inz. E. Elektrotechnika, Elektrotechnika, wykfady 15
dziedzina nauk Lesniewska- | elektrodynamika, godzin
technicznych/ dyscyplina Komeza elektromagnetyzm,
elektrotechnika przektadniki

7. |Dr Grzegorz optymalizacja matematyka
dziedzina nauk Kariozen
matematycznych/dyscyplina
matematyka

8. |Drinz. J6zef Zawada | Metrologia Metrologia wielkosci
Dziedzina nauk geometrycznych 15W
technicznych/ dyscyplina
budowa i eksploatacja
maszyn

9. | Dr hab. inz. Tadeusz Budowa i Bezwidérowe techniki
dziedzina nauk Pacyniak Eksploatacja wytwarzania
technicznych/ dyscyplina Maszyn Wyktad+Laboratorium
budowa i eksploatacja 8(7,5)_w 13_1/8(7,5)_w 15|
maszyn

10. | Drinz. Grzegorz Mechanika, Modelowanie i analiza
dziedzina nauk Kudra Dynamika Maszyn | elementéw i uktadow
technicznych/ dyscyplina automatyki (15/0/15)
mechanika

11.|Dr Ewa Matematyka Matematyka 75h
dziedzina nauk Czkwianianc

matematycznych/dyscyplina
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matematyka

12.|Drinz. Wiestaw Budowa Metodyka konstrukcji z
dziedzina nauk Froncki i eksploatacja prefabrykatéow 30P,
technicznych/ dyscyplina maszyn Podajniki i manipulatory
budowa i eksploatacja 20W i 20P
maszyn

13.|Drinz. Piotr Robotyka Technologie informacyjne
dziedzina nauk Wrdblewski 15L,
technicznych/ dyscyplina Robotyka 15W i 12L
budowa i eksploatacja Projektowanie wspomagane
maszyn komputerowo 85W

Konstrukcja robotow przem.
20W i 10 Seminarium
dyplomowe 2

Praca dyplomowa 10
Zaawansowane metody
projektowania
przestrzennego 20L

14.| Dr hab. inz. Wtodzimierz
dziedzina nauk Fiks ' Technologia maszyn —
technicznych/ dyscyplina technologia maszyn wyktad — 15h
budowa i eksploatacja
maszyn

15. | Drinz. Andrzej Elektrotechnika Elektronika z Technika
dziedzina nauk Kasprzak Mikroprocesorowg
technicznych/ dyscyplina
elektrotechnika Studia dzienne:

Wyktad 30h
Cw. 15h

Studia zaoczne:
Wyktad 15h
Cw. 10h

Lab. 10h

16. | Mgr Ewa Finanse Ekonomia 50W
dziedzina nauk spotecznych/ | Fraczkowska
dyscyplina finanse

17.|Drinz. Krzysztof Mechanika i BHP, ergonomia i ochrona
dziedzina nauk Buchalski Budowa Maszyn srodowiska — wyktad, 10

technicznych/ dyscyplina
budowa i eksploatacja
maszyn

godzin
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18.|Dr Anna Prawo Ochrona wtasnosci
dziedzina nauk spotecznych/ | Domariska intelektualnej 50W
dyscyplina finanse ekonomia
19. | Mgr inz. P. Zak Robotyka Technologie informacyjne
dziedzina nauk 15L, Informatyka | 60L,
technicznych/ dyscyplina Informatyka I1 60 L
budowa i eksploatacja Robotyka 18 L
maszyn
20. | Mgrinz. Sebastian Robotyka Robotyka 20L
dziedzina nauk Bojanowski Obrabiarki 8 L
technicznych/ dyscyplina
budowa i eksploatacja
maszyn
21.|Drinz. Dariusz Automatyzacja Metodyka konstruowania z
dziedzina nauk Wrabel obrabiarek prefabrykatéw 25W, 10L
technicznych/ dyscyplina Sterowanie maszyn
budowa i eksploatacja technologicznych 15W
maszyn Technologie informacyjne
10L Projektowanie
serwonapeddéw 10Wi32P
Elastyczne systemy
wytwarzania 5Wi 12L
Komputerowo zintegrowane
wytwarzanie 10L
Seminarium dyplomowe 2
Praca dyplomowa 10
22.|Drinz. Pawet Olejnik | Teoria Sterowania, | Praca przejSciowa
dziedzina nauk Met. Numeryczne,
technicznych/ dyscyplina Teoria Sterowania
mechanika (70/35/15)
Modelowanie i analiza
elementéw i uktadow
automatyki (10/0/20)
23.| Mgrinz. Stanistaw Mechanika Naped i sterowanie
dziedzina nauk Sucharzewski | obrabiarki, pneumatyczne 14 L,
technicznych/ dyscyplina narzedzia i Obrabiarki 10W
budowa i eksploatacja technologia budowy | Praca przejsciowa 8P
maszyn maszyn Konstrukcja robotéw
przemystowych 20P
24.|Dr hab. inz. Aleksander |Budowa i Podstawy metrologii
dziedzina nauk Olczyk Eksploatacja

technicznych/ dyscyplina

Maszyn
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budowa i eksploatacja

maszyn
25. | Dr hab. inz. Bogdan Tribologia styku Grafika Inzynierska | —
dziedzina nauk Warda skoncentrowanego | wyktad 25 godz.

technicznych/ dyscyplina
budowa i eksploatacja
maszyn

Grafika Inzynierska Il -
projektowanie — 45 godz.
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Zatacznik nr 6

Informacja o hospitowanych zajeciach iich ocena.

Semestr,
Przedmiot sala, dzien, | Forma zajec Temat zajec Prowadzacy Uwagi
godzina
Obecnych 20/29. Wyktad z uzyciem
projektora multimedialnego, bogato
ilustrowany rysunkami, prowadzony
interesujaco, studenci aktywni.
stopien |, Oméwiono fozyskowanie toczne,
stacjon., hydrodynamiczne,  hydrostatyczne,
aerostatyczne i elektromagnetyczne
sem. IV, Wrzeciona oraz prowadnice (konstrukcje i
audytorium obrabiarek: prof. dr hab. rodzaje). Prowadzacy pozostaje w
Obrabiarki ’ Wyktad budowa, inz. Franciszek | dobrym, zywym  kontakcie ze
15 marca obliczenia, Orynski studentami. Zaliczenie na podstawie
2012, tozyskowanie sprawdzianu (sporzadzenie schematu
kinematycznego obrabiarki) oraz na
godz.:8.15- podstawie zaliczenia laboratorium.
10.00 Materiaty pomocnicze: podrecznik
,Obrabiarki” oraz odbitki ksero
schematéw. Sala dobrze wyposazona.
Ocena zaje¢ bardzo pozytywna.
stopieri |, Obecnych 9/9 (jedna z 3 podgrup, na
stacjon., k}tére podzielono grupe dziekanska).
Przeglad CW|cze,n|a .przy .obrablarkach maja
sem. IV, obrabiarek, cz. |, bezposredni zwigzek z wyktadem
obrabiarki o prof. F. Orynskiego (patrz wyzej).
Bud. A20, 5M, Laborato- | ogélnego dr |nz..Grz.egorz Laboratorium dobrze wyposazone w
Obrabiarki lab 10L, . . Bechcinski nowoczesne obrabiarki, dostepne
rium przeznaczenia:
tokarki wspomagany instrukcje do ¢wiczen i materiaty z
16 marca ort lk' przez laboranta | wyktadéw. Zaliczenie: sprawdzian
2012, :‘Arltlei;fl; g wejsciowy i wykonanie sprawozdania
g0dz.:8.15- na podstawie kart pomiarowych.
10.00 Ocena zaje¢ pozytywna.
stopien |, Obecnych15/15. Studenci pracuja
stacjon., indywidualnie przy terminalach pod
sem. VI Programowanie |opie'ka prowadzgcego. Cwi'czenia lpo-'
' ’ tokarek egaja na zaprogra'mowanlu' obrobki
Sterowanie Bud. A20, 4M- Lab'orato- numerycznych, o danggo elementu i r'1aster')n|e §ymu-
maszyn rium . drinz. Piotr lacyjnym sprawdzeniu dziatania za-
. 411, wykorzystanie . . o
technologiczn kompute- cykli na Zawiasa programowanej obrabiarki. Laborato-
ych 15 marca rowe obrabiarkach rium bardzo dobrze wyposazone w
2012, CNC oprogramowanie (MTS), rysunki, ka-
talogi itp. Zaliczenie polega na zapro-
godz.:11.15- jektowaniu procesu technologiczne-
13.00 go dla watka.
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Ocena zaje¢ pozytywna.

stopi.eh 1, Obecnych 9/12. Studenci pracujg
stacjon., indywidualnie przy terminalach pod
' opieka prowadzacego, m.in. w rzutnik
sem. I, . . .. i
Laborato- mu(!tlmgdlz:jlny,dQ prgzenstalcudwgro
Informatvka sala 4M411, rium Instrukcje mgr inz. Pawet wa zem.a ° cvsnczenla. ala do .rz{e
¥ kompute- | warunkowe Zak wyposaz'ona . ostepne ma'terla'y
16 marca rowe pomocnicze (literatura). Zaliczenie
2012, polega na ocenie stworzonego przez
studenta programu.
godz.:8.15 -
10.00 Ocena zaje¢ pozytywna.
stopien |, Obecnych 28/28. Grupa dziekariska
stacjon., i i
) Mechanizm pos:|2|elona jest na dwa' zespoiY po 1£,1
oséb; wykonywanych jest 7 ¢wiczen
sem. VI, wypadowy — Wvktad ;
saleznodei i w semeétrze. ykfa owca zap'ozr'laje
. sala 33/34, Laborato- |geometryczne, rinz. . s:tu-dent(.)w 2 tematyka I przebiegiem
Mechatronika rium statyczne i Stawomir ¢wiczenia (wprowadzenie). Dostepna
15 marca kinematyczne; Bednarski Jes’L takz.e zalecakr)ah ,I|te.rathra. | P.o
2012, wyznaczanie wy. on?mu wsz,yst ich ¢wiczen nalezy
. zaliczy¢ test koicowy.
potozen
godz.:16.15 -
18.00 Ocena zaje¢ pozytywna.
stopien |,
stacjon., Obecnych 14/15. Praca indywidualna
Programowanie przy komputerach po'd nadzorem
sem. VI, tokarek — zasady prowadzgcego. Studenci korzystajg z
Sterowanie Laborato- doboru programu MTS. Wyposazenie labora-
maszyn sala 4M411, rium parametréw drinz. Dariusz | torium bardzo dobre. Dostepne takze
technologiczn kompute- K . Wrabel katalogi narzedzi. Do zaliczenia wy-
15 marca skrawania oraz . )
ych rowe narzedzi przy magane jest zaprogramowanie $ciezki
2012, . narzedzia dla wskazanego detalu.
toczeniu
godz.:15.15 - Ocena zaje¢ pozytywna.
17.00
stopien |,
stacjon.,
Obecnych 14/16. Przedmiot obieral-
Nawigacja sem. VI, o ny. Typowy wy'k’fad akader'nlckl'wspo-
. dr hab. inz. magany rzutnikiem multimedianym.
robotéw i audvtorium Roboty kroczace, Leszek studenci ) druki
pojazdéw y ! Wyktad wiadomosci . jc.u enc.l otrz.meJa wydru |p.rezenta-
autonomiczny ogolne Podsedkowski, |cji. Zaliczenie na podstawie kolo-
h 15 marca prof. Pt kwium i ocen z laboratorium.
¢ 2012,
Ocena zaje¢ pozytywna.
godz.:10.00-
12.00
ien inz Obecnych 20/29. Typowy wyktad
Teoria maszyn stopl'en g Analiza dr hab. inz. yen: / ypowy v
) stacjon. . Krzysztof akademicki wspomagany rzutnikiem
i ! Wyktad kinematyczna . ltimedial Studenci :
hani i hu oeniwa Marynowski, multimedialnym. Stuaenci otrzymujg
mechanizmow sem. IV, ruc g prof. Pt konspekt  wyktadu oraz  kopie

prezentacji. Do zaliczenia wymagane
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sala 1M01, jest zdanie egzaminu, pod uwage
brane s wyniki sprawdzianow i
15 marca dwéch kolokwidw czeéciowych.
2012,
Ocena zaje¢ bardzo pozytywna.
godz.:10.15 -
11.00
stopien |,
stacjon., Obecnych 26/29. Typowe ¢wiczenia
. tablicowe, wyktadowca rozwigzuje
sem. IV, Analiza i i :
Teoria masan kinematyczna | dr hab. inz. iadime mtle(toia wykrzslnq'na tabillcy,'
' y sala 2MO1, . . mechanizmu Krzysztof ro pf) roku. Stu enC|. notUJa. i
i Cwiczenia . uczestnicza w rozwigzywaniu.
mechanizmow metoda Marynowski, Zaliczenie w ramach cate
15 marca analityczno - | prof. Pt ) g0
2012, wykreéing przedmiotu.
godz.:11.15 - Ocena zaje¢ bardzo pozytywna.
12.00
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