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WYDZIAt ELEKTRYCZNY

Nazwa w jezyku polskim:

Nazwa w jezyku angielskim:
Kierunek studiéw (jesli dotyczy):
Specjalnos¢ (jezeli dotyczy):
Stopien studiéw i forma:

Rodzaj przedmiotu:

Kod przedmiotu:

Grupa kurséw:

KARTA PRZEDMIOTU

Inzynierska praca dyplomowa
Engineering Thesis
Automatyka i Robotyka

| stopien, stacjonarna

wybieralny

ARR031059D

Wyktad

Cwiczenia

Laboratorium Projekt

Seminarium

Liczba godzin zaje¢
zorganizowanych w Uczelni
(zzV):

135

Liczba godzin zaje¢
catkowitego naktadu pracy
studenta (CNPS):

450

Forma zaliczenia:

zaliczenie na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X):

Liczba punktéw ECTS:

15

w tym liczba punktéw
odpowiadajgca zajeciom o
charakterze praktycznym (P):

15

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajgca zajeciom
wymagajgcym
bezposredniego kontaktu
(BK):

10.50

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENC)I

CELE PRZEDMIOTU

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

Z zakresu umiejetnosci:
PEK UO1 XX
PEK_U02 XX

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK K01 XX

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - projekt

liczba godzin:

Pr1 X

135

suma godzin: 135

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny
F - formujaca w trakcie semestru
P - podsumowujaca na koniec
semestru

Numer efektu ksztatcenia

Sposob oceny osiagniecia efektu ksztatcenia
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