Uchwata nr 324/2018/2019
Senatu Politechniki Czestochowskiej
z dnia 17 lipca 2019 roku

w sprawie: zatwierdzenia programow studiow dla kierunku o nazwie automatyka
i robotyka w  dyscyplinie wiodacej automatyka, elektronika
i elektrotechnika w ramach studiow stacjonarnych i niestacjonarnych
pierwszego stopnia o profilu ogélnoakademickim, rozpoczynajacych si¢ od
roku akademickiego 2019/2020

1. Senat Politechniki Czestochowskiej, na wniosek Rady Wydzialu Elektrycznego,
na podstawie art. 268 ust. 2 ustawy z dnia 3 lipca 2018 roku Przepisy wprowadzajace
ustawe - Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. z 2018 roku poz. 1669,
z pbzn. zm.), w glosowaniu jawnym, postanowil zatwierdzi¢ programy studiow dla
kierunku o nazwie automatyka i robotyka w dyscyplinie wiodacej automatyka, elektronika
i elektrotechnika w ramach studiow stacjonarnych i niestacjonarnych pierwszego stopnia
o profilu ogélnoakademickim, rozpoczynajacych si¢ od roku akademickiego 2019/2020.

2. Integralna czgsé niniejszej Uchwaly stanowia Zaltaczniki:

— Zatgcznik nr 1. Program studiow dla kierunku automatyka i robotyka w ramach studiow
stacjonarnych pierwszego stopnia o profilu ogélnoakademickim,

— Zatacznik nr 2. Program studiow dla kierunku automatyka i robotyka w ramach studiow
niestacjonarnych pierwszego stopnia o profilu ogélnoakademickim.

3. Uchwata wchodzi w zycie z dniem podjecia i ma zastosowanie do studentéw
rozpoczynajgcych studia poczawszy od roku akademickiego 2019/2020.

Przewodniczgcy
Senatu Politechniki Czestochowskiej

RADCA PRAWNY

Anetp Kepa
OM1£215



Zatacznik nr 1
do Uchwaly nr 324/2018/2019
Senatu PCz z dnia 17 lipca 2019 roku

POLITECHNIKA CZESTOCHOWSKA

PROGRAM STUDIOW
nazwa kierunku: Automatyka i Robotyka

CyKkl ksztalcenia rozpoczynajacy si¢
od roku akademickiego 2019/2020

Poziom: studia pierwszego stopnia
Profil: ogélnoakademicki

Forma studiow: stacjonarna

Tytul zawodowy: inzynier
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1. Ogolna charakterystyka prowadzonych studiow

Podstawowe informacje o kierunku

Nazwa kierunku studiow:

Automatyka i Robotyka

absolwenta:

Poziom: Pierwszego stopnia (inzynierskie)
Profil: Ogolnoakademicki
Forma studiow: Stacjonarna
Liczba semestrow: 7
Y.3czna liczba punktéow ECTS, Kkonieczna
do ukonczenia studiéw na danym 210
poziomie:
¥.3czna liczba godzin zaje¢¢ konieczna do
ukonczenia studiow: 2494
Tytul zawodowy uzyskiwany przez )
Inzynier

Dziedziny i dyscypliny naukowe, do ktérych odnoszj si¢ efekty uczenia si¢

Dziedzina Dyscyplina Udzial %
?ﬁ:cyfslsgi w(;gg(?ngy Nauki inzynieryjno- Automatyka, elektronika 100
eltzek)t%)w ucz§nia sie: : techniczne i elektrotechnika




2. Opis sylwetki absolwenta, obejmujgcy opis ogolnych celow
ksztalcenia oraz mozliwosci zatrudnienia i kontynuacji ksztalcenia

przez absolwentow studiow

Sylwetka absolwenta kierunku Automatyka i Robotyka

Absolwent posiada wiedze i umiejetnosci niezbedne do wdrazania i eksploatacji, urzadzen
i systemow automatyki oraz przemystowych urzadzen wykonawczych - robotéw. Absolwent jest
przygotowany do kreowania postgpu technicznego. Posiada umiejetnosci podejmowania
tworczych przedsiewzieé inzynierskich oraz kierowania zespolami ludzkimi. Absolwent kierunku
posiada wiedzg i umiejetnosci w zakresie: programowania sterownikéw programowalnych
i komputerow oraz lgczenia ich z réznorodnymi urzadzeniami pomiarowymi i wykonawczymi,
techniki cyfrowej 1 analogowe] stosowanej w systemach regulacji, algorytmow regulacji
automatycznej i systemow czasu rzeczywistego oraz mechaniki 1 robotyki, monitorowania
i wizualizacji procesow przemyslowych, postugiwania si¢ nowoczesnymi wspomaganymi
komputerowo technikami projektowania i wytwarzania maszyn 1 urzadzen; projektowania
i obshugi zrobotyzowanych stanowisk pracy, mechatronicznego spojrzenia na zagadnienia
projektowania maszyn i urzadzen, obstugi i diagnostyki systeméw sterowania 1 regulacji, w tym
robotéw i manipulatorow.

Absolwent zna jezyk obcy na poziomie bieglosci B2 Europejskiego Systemu Opisu
Ksztalcenia Jezykowego Rady Europy oraz posiada umiejg¢tnosci postugiwania sie jezykiem
specjalistycznym w dziedzinie automatyki 1 robotyki.

Zakres studiowania na kierunku Automatyka i Robotyka

Podstawy matematyki, fizyki, podstawy programowania, rysunek techniczny,
elektrotechnika, metrologia elektryczna, podstawy ekonomii i ochrona wlasnosci intelektualne;,
podstawy organizacji i zarzadzania, elektronika, energoelektronika, podstawy automatyki,
podstawy robotyki, maszyny elektryczne, mikromaszyny, sterowniki mikroprocesorowe, technika
mikroprocesorowa, systemy przetwarzania sygnalow, automatyka napedu elektrycznego, napedy
w robotyce, mechanika i mechatronika, uklady sterowania urzadzen elektrotechnologicznych,

rozproszone systemy pomiarowe.

Zatrudnienie po studiach na kierunku Automatyka i Robotyka

Studia pierwszego stopnia na kierunku Automatyka i Robotyka zapewniaja przygotowanie
absolwenta do prowadzenia szeroko pojetej dziatalnosci inzynierskiej w obszarze automatyzacji
proceséw przemyslowych, integracji systemow przetwarzania sygnalow i sterowania, w tym
przygotowania i kierowania produkcja. Dlatego tez przewiduje sig, iz absolwent kierunku
Automatyka i Robotyka jest przygotowany do pracy w kraju oraz firmach korporacyjnych
o zasiegu miedzynarodowym, przedsigbiorstwach produkujacych i serwisujacych urzadzenia
automatyki przemystowe;j.

Absolwent moze by¢ zatrudniony jako projektant i konstruktor elektromechanicznych
urzadzen wykonawczych, integrator rozproszonych, przewodowych 1 bezprzewodowych
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systemow pomiarowo-sterujacych. Moze podja¢ rowniez pracg na stanowiskach pomocniczych
w jednostkach badawczo-rozwojowych, a takze w firmach prowadzacych marketing, ushugi
serwisowe i szeroko pojeta obstuge urzadzen i systemoéw automatyki zawodowej. Zainteresowane
rowniez powinny by¢ nim urzedy municypalne, straz pozarna, policja czy wojsko — na
stanowiskach technicznych przewidzianych dla pracownikéw cywilnych lub (po odpowiednim
przeszkoleniu) dla oficerow kontraktowych. Wiedza z zakresu przedmiotéow ekonomicznych
z kolei umozliwi absolwentowi aktywne uczestnictwo w zyciu gospodarczym w tym, na
samodzielne prowadzenie wiasnej dziatalnosci gospodarczej w zakresie zarowno projektowania
i instalacji zintegrowanych systemow automatyki, jak i ich eksploatacji oraz serwisu.



3. Parametryczna charakterystyka kierunku studiow

1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)

8)

9)

Liczba godzin zaje¢ prowadzona na kierunku studiéw przez nauczycieli zatrudnionych
w Uczelni jako podstawowym miejscu pracy: 2494h

Liczbe punktow ECTS, ktora student musi uzyskaé¢ w ramach zajeé z jezyka obcego: 8 ECTS

Wymiar praktyk studenckich oraz liczbe punktow ECTS:
4 tygodnie po 4 semestrze, 2 ECTS

W przypadku kierunku studiow przyporzadkowanego do wiecej niz jednej dyscypliny — okre-
$lenie dla kazdej dyscypliny procentowego udziatu liczby punktéw ECTS w liczbie punktow
ECTS ogotem koniecznej do uzyskania kwalifikacji odpowiadajacych poziomowi ksztalcenia,
oraz wskazanie dyscypliny wiodgce;j:

Nie dotyczy

Laczna liczba punktow ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ prowadzonych
z bezposrednim udzialem nauczycieli akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia:

113 ECTS

Liczba punktow ECTS, ktora student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ z dziedziny nauk humani-
stycznych lub nauk spolecznych (nie mniejszg niz 5 punktow ECTS), w przypadku kierunkow
studiéw przyporzadkowanych do dyscyplin w ramach dziedzin innych niz odpowiednio nauki
humanistyczne lub nauki spoleczne: 17 ECTS

- Podstawy ekonomii — 3 ECTS

- Ochrona wiasnosci intelektualnej — 3 ECTS

- Podstawy organizacji i zarzadzania — 3 ECTS

- Jezyk angielski — 8 ECTS

Liczba punktow ECTS, ktorg student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ podlegajacych wyborowi
przez studenta: 67 ECTS

- Przedmioty 1S-8S — 32 ECTS

- Przedmioty 10-120 — 20 ECTS

- Praca dyplomowa inzynierska — 15 ECTS

Liczba godzin zaje¢ z wychowania fizycznego, ktérym nie przypisuje si¢ ani efektow uczenia
sie, ani punktow ECTS - w przypadku studiow stacjonarnych pierwszego stopnia: 60 h

w przypadku:
a. studiow o profilu praktycznym — liczbe punktow ECTS przypisang do zajeé ksztaltujg-
cych umiejetnosci praktyczne,
Nie dotyczy

b. studiéw o profilu ogélnoakademickim — liczbg punktéw ECTS przypisana do zaje¢ zwia-
zanych z prowadzona w Uczelni dzialalno$cia naukowa w dyscyplinie lub dyscyplinach,



do ktorych przyporzadkowany jest kierunek studiow oraz liczbe punktéw ECTS przypi-
sanych do zaje¢ przygotowujgcych studentéw do prowadzenia dzialalnosci naukowej lub
udzial w tej dziatalnosci:

193 ECTS

193 ECTS

- Przedmioty 1K-22K — 141 ECTS

- Przedmioty 1S-8S — 32 ECTS

- Przedmioty 10-120 - 20 ECTS

4. Opis zasad i formy odbywania praktyk studenckich

Opis zasad i form odbywania praktyk studenckich reguluje Ramowy program praktyki
kierunkowej dla kierunku Automatyka 1 Robotyka dostepny na stronie wydziatu
https://el.pcz.pl/pl/student/praktyki-studenckie

5. Harmonogram realizacji programu studiow z podzialem na
semestry i lata cyklu ksztalcenia, z zaznaczeniem modulow
podlegajacych wyborowi przez studenta oraz zakresow studiow
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6. Opis efektow uczenia si¢ dla kierunku Automatyka
i Robotyka

Poziom

i forma Studia pierwszego stopnia stacjonarne

ksztalcenia:

i:;tt;:llcenia: Ogolnoakademicki

Symbol Opis kierunkowego efektu uczenia Symbol Symbol Symbol

kierunkowego sie uniwersalnej charakterystyki charakterystyki

efektu uczenia charakterystyki | drugiego stopnia drugiego stopnia

sig pierwszego efektéw uczenia efektéw uczenia
stopnia dla si¢ dla si¢ dla kwalifikacji
poziomu 6%) kwalifikacji na umozliwiajacych

poziomie 6**) uzyskanie
kompetencji
inZynierskich***)

Osoba posiadajaca kwalifikacje pierwszego stopnia:

w zaKresie wiedzy

KAR1A W01 | ma wiedze w zakresie algebry i PoU W P6S WG P6S WG
analizy matematycznej, rachunku P6S_KK
rézmiczkowego i catkowego, liczb
zespolonych i probabilistyki, w tym
metod matematycznych i
numerycznych niezbednych do opisu
i analizy obiektéw i procesow
technicznych, a w szczeg6lnosci
obwodow elektrycznych, elementow
elektronicznych i systemow
automatyki i robotyki

KAR1A W02 | ma wiedze w zakresie mechaniki P6U W P6S_ WG P6S WG
klasycznej, termodynamiki, fizyki P6S_KK
ciala stalego, optyki, fizyki jadrowej,
elektrycznosci i magnetyzmu, w tym
wiedze niezbedna do zrozumienia
podstawowych zjawisk
wystepujacych w systemach
automatyki i robotyki i ich otoczeniu

KARIA W03 | ma wiedz¢ dotyczaca budowy i P6U_W P6S WG P6S WG
dziatania sprzetu komputerowego, P65_KK
programowania klasycznego i
obiektowego; programowej obstugi
urzadzen w czasie rzeczywistym;
stosowania baz danych i technik
komputerowych w dziatalnosci

inzynierskiej
KAR1A W04 | ma wiedze w zakresie numerycznego P6U W P6S WG P6S WG
rozwigzywania réwnar P6S_KK

algebraicznych i rézniczkowych;




stosowania algorytmow
numerycznych i narzedzi
informatycznych w technice

KARIA W05

zna uklady automatyki, regulacji i
sterowania, przetwarzania sygnalow;
rozumie problemy stabilnosci w
ukiadach dynamicznych i zna metody
ich opisu

P6U_W

P6S WG
P6S KK

P6S WG

KARIA_W06

ma elementarng wiedzg w zakresie
podstaw robotyki, ma wiedzg
dotyczaca projektowania prostych
robotéw, skladanych ze
standardowych podzespotow,
implementacji podstawowego
oprogramowania sterujacego
robotami; projektowania prostych
ukladow sterowania robotami

P6U W

P6S WG
P6S KK

P6S_WG

KARIA W07

zna zasady przedstawiania
graficznego elementow i urzadzen
automatyki, obwodow i ich polaczen;
projektowania komputerowego;
czytania dokumentacji techniczne;

P6U_W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KARIA_ W08

zna szczegdtowo teorie obwodow
pradu stalego i przemiennego oraz
podstawowe prawa elektrotechniki,
rozumie wystgpowanie stanow
ustalonych i nieustalonych, zna
wlasciwosci elementow obwodow
elektrycznych

P6U W

P6S WG
P6S KK

P6S_WG

KARIA W09

ma wiedzg dotyczaca opisu i analizy
algorytmow przetwarzania sygnatow
ciaggtych i dyskretnych w czasie;
opisywania systemow liniowych;
analizy transmisji sygnatow przez
systemy liniowe

P6U_W

P6S WG
P6S_KK

P6S_WG

KARIA WI0

ma szczegotowa wiedze dotyczaca
budowy mikroprocesoréw i
mikrokontroleréw oraz zasad
programowania w jezykach niskiego
1 wysokiego poziomu

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S WG

KARIA W11

ma uporzadkowana wiedze¢ z zakresu
zasad projektowania eksperymentu i
przeprowadzania badan,
dokumentowania wynikéw pomiardw
oraz obliczania niepewnosci
uzyskanych wynikdw, jednostek
miar, a takze zna zasady stosowania
aparatury pomiarowej oraz
wladciwodci podstawowych
przyrzadéw pomiarowych,

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_ WG
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funkcjonowania systemow
pomiarowych oraz metody
komunikacji przyrzadow i

oprogramowania systemow

KARIA W12

zna podstawy teoretyczne dzialania
elementow elektronicznych,
sterowanych i niesterowanych
elementow energoelektronicznych,
analogowych i cyfrowych uktadéw
elektronicznych, ukladéw scalonych

P6U_W

P6S_ WG
P6S_KK

P6S_WG

KARIA W13

zna teoretyczne podstawy dzialania
transformatoréw, maszyn
elektrycznych i urzadzen
napgdowych, zna zasady
projektowania i modelowania
uktadéw napedowych i ich aplikacji
przemystowych

P6U_W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KARIA W14

ma wiedze w zakresie modelowania i
analizy urzadzen mechatronicznych
pod katem ich budowy i rodzaju
sprzezen wewnetrznych;
optymalnego doboru parametrow
geometrycznych urzadzen
mechatronicznych 1 mechanicznych
w kontekscie zalozonej
wytrzymatosei oraz trwalosci ich
konstrukcji

P6U W

P6S WG
P6S_KK

P6S WG

KARIA WIS

orientuje si¢ w obecnym stanie oraz
najnowszych trendach rozwojowych
automatyki i robotyki

P6U_W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KARIA W16

ma elementarna wiedze na temat
cyklu zycia maszyn, urzadzen i
systemow elektrycznych

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KARIA W17

zna budowe i zasady funkcjonowania
urzadzen elektrotechnologicznych

P6U_ W

P6S_WG
P6S KK

P6S WG

KARIA W18

ma podstawowa wiedze niezbedna do
rozumienia pozatechnicznych
uwarunkowan dzialalnosci
inzynierskiej; zna podstawowe
zasady bezpieczenstwa i higieny
pracy obowiazujace w przemysle
elektrotechnicznym; zna problem
wplywu energii elektromagnetycznej
i urzadzen elektrycznych na
infrastrukture oraz srodowisko

P6U W

P6S_WK
P6S KK
P6S_KR

P6S WK

KARIA W19

ma elementarng wiedze w zakresie
zarzadzania, w tym zarzadzania
jakoscia, i prowadzenia dzialalnodci
gospodarczej

P6U_ W

P6S_WK
P6S_KK

P6S_WK




KARIA W20

ma elementarng wiedzg w zakresie
prawa autorskiego i ochrony
wiasnoséci intelektualnej oraz prawa
patentowego

P6U_ W

P6S_WK
P6S_KK
P6S_KR

P6S_WK

KARIA W21

posiada podstawowa wiedze
dotyczaca tworzenia i rozwoju form
indywidualnej przedsigbiorczoscei z
uwzglednieniem uwarunkowan
dziatalnosci inzynierskiej

P6U_W

P6S WK
P6S_KK
P6S_KO

P6S_WK

w zakresie umiejetnosci

KARTA UO1

potrafi pozyskiwa¢ informacje z
literatury, baz danych oraz innych
zrodet (w wersji drukowane;j i
elektronicznej), takze w jezyku
angielskim w zakresie
elektrotechniki; potrafi integrowac
uzyskane informacje, dokonywac ich
interpretacji, a takze wyciagac
wnioski oraz formulowac i uzasadnic

opinie

P6U U

P6S_UW
P6S_UK

P6S UW

KARIA U02

potrafi porozumiewac si¢ przy uzyciu
réznych technik w srodowisku
zawodowym zwigzanym z
automatyka i robotyka oraz w innych
srodowiskach, w tym potrafi
korzysta¢ z réznych narzedzi
komunikacji elektronicznej,
efektywnie wykorzystywaé
platformy, fora i panele dyskusyjne
do porozumiewania sie, wyrazania
swoich opinii i uwag

P6U U

P6S_UW
P6S_UK

P6S_UW

KARIA _UO03

potrafi przygotowac (w jezyku
polskim i angielskim) dobrze
udokumentowane opracowanie
probleméw z zakresu realizacji
zadania inzynierskiego

P6U_U

P6S_UW
P6S_UK

P6S_UW

KARIA U04

potrafi przygotowac i przedstawi¢
prezentacje ustna poswigcona
zagadnieniom zwiazanym z realizacja
zadania inzynierskiego

P6U U

P6S_UW
P6S_UK
P6S_UO

P6S_UW

KARIA_UO05

ma umiejetnosci samoksztalcenia sig
w celu podnoszenia swoich
kompetencji

P6U U

P6S_UW
P6S_UU

P6S_UW

KARIA_U06

ma umiejetnosci poshugiwania sie
jezykiem angielskim w stopniu
umozliwiajacym porozumiewanie sig,
a takze czytanie ze zrozumieniem
dokumentacji technicznej, kart
katalogowych, instrukcji obshugi
urzadzen automatyki i robotyki

P6U U

P6S_UW
P6S_UK

P6S_UW
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KARIA U07

potrafi zastosowac rownania
rézniczkowe i calkowe oraz liczby
zespolone do opisu zjawisk w
automatyce i robotyce oraz
analitycznie rozwiazywac rownania
algebraiczne i rézniczkowe w celu
przeprowadzenia analizy dziatania
uktadéw automatyki

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA UO8

potrafi zastosowaé metody
numeryczne do rozwiazania zadania
z zakresu dziatania obwodu lub
ukfadu automatyki i robotyki oraz
wykorzysta¢ odpowiednie narzgdzie
informatyczne

P6U U

P6S UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA_U09

potrafi planowac i przeprowadzac
eksperymenty, w tym pomiary
symulacyjne komputerowe,
interpretowac uzyskane wyniki i
wyciaga¢ wnioski

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA UI10

potrafi analizowac¢ dzialanie
elementéw stosowanych w systemach
automatyki i robotyki

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA Ull

potrafi zamodelowac (przy
wykorzystaniu narzedzi
informatycznych) i zaprojektowa¢
system automatyki, dobraé
odpowiednie elementy i
przeprowadzi¢ badania jego
funkcjonowania, umie formutowac
zadania optymalizacyjne, postugiwaé
sig¢ wybranymi algorytmami; analizy
i interpretacji rozwiazan

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA UI12

umie zaprojektowac uktad prostego
robota, zlozonego ze standardowych
podzespoléw, oraz dokonac
implementacji podstawowego
oprogramowania sterujacego
robotami wraz z zaprojektowaniem
prostych ukfadéw sterowania
robotami

P6U U

P6S UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA UI3

potrafi przeprowadzi¢ analize
funkcjonowania systemu automatyki
oraz wykona¢ obliczenia wydajnosci
systemu w warunkach
eksploatacyjnych

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA Ul4

potrafi dokona¢ analizy
ekonomicznej zaprojektowanego
systemu automatyki

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A UI15

potrafi dobraé i zestawi¢ aparature
pomiarowo-sterujaca do wykonania

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW




okreélonego badania, opracowac
wyniki pomiarow i przeprowadzic
analize uzyskanych wynikéw, w tym
oszacowac niepewnosé

KAR1A Ulé6

potrafi zestawi¢ system pomiarowo-
sterujacy ztozony z kontrolera
(komputera), przyrzadow i uktadéw
akwizycji, potrafi wykorzysta¢
zintegrowane srodowisko
programistyczne do przygotowania
aplikacji do akwizycji, wizualizacji i
analizy uzyskanych wynikéw

P6U_U

P6S UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA U7

potrafi zaprojektowa¢ ukiad
napedowy z wykorzystaniem
przeksztaltnikow, z uwzglednieniem
zadanych kryteriow uzytkowych i
ekonomicznych

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA UlS8

potrafi dobra¢ i obstugiwac¢ maszyny
elektryczne i transformatory, jako
elementy systemow automatyki przy
zachowaniu zasad bezpieczenstwa

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA U19

potrafi przeprowadzi¢ analize
funkcjonowania
elektroenergetycznych ukladow
zasilania systemow automatyki oraz
wykonac obliczenia jego wydajnosci
w warunkach eksploatacyjnych

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S UW

KARIA U20

potrafi dokonaé doboru
mikroprocesorow 1 mikrokontrolerow
dla potrzeb automatyki i robotyki;
projektowania ukladéw
mikroprocesorowych pod katem
zastosowan przemystowych

P6U U

P6S UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA U21

potrafi zaprojektowac system
mikroprocesorowy do zadan z
zakresu sterowania, kontroli lub
pomiardw i napisac prosta aplikacje

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA U22

potrafi - przy formulowaniu i
rozwigzywaniu zadan obejmujacych
projektowanie ukladéw i systemow
automatyki - dostrzega¢ ich aspekty
pozatechniczne, w tym
srodowiskowe, ekonomiczne i
prawne

P6U U

P6S_UW
P6S UO
P6S KO

P6S_UW

KARIA U23

stosuje zasady bezpieczenstwa i
higieny pracy

P6U U

P6S_UW
P6S KO

P6S_UW

KARIA U24

potrafi opracowac i zrealizowa¢
rozwiazanie inzynieryjno-techniczne
skierowane na stworzenie
wysokoefektywnego i

P6U U

P6S_UW
P6S_UO
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ekonomicznego ukfadu sterowania

KARIA U25 | potrafi sprawdzic¢ konfiguracje P6U_U P6S UW P6S UW
systemow i ukladéw automatyki i P6S_UO
dziatania zabezpieczen
KARIA U26 | potrafi zaprojektowac i dobra¢ P6U U P6S_ UW P6S UW
urzadzenia w systemach automatyki i P6S_UO
robotyki
KARI1A U27 | potrafi rozwiazywac problemy P6U U P6S UW P6S UW
dotyczace gospodarki P6S_UO
elektroenergetycznej w tym w
zakresie odnawialnych Zrédel energii
KAR1A U28 | potrafi konfigurowac i obstugiwa¢ P6U U P6S_UW P6S_UW
urzadzenia i systemy pomiarowo — P65_UO
sterujace i zabezpieczen w procesach
przemystowych
w zakresie kompetencji spolecznych
KARIA K01 | rozumie potrzebe uczenia si¢ przez P6U K P6S KK
cale zycie; potrafi inspirowac i P6S_KO
organizowac proces uczenia si¢
innych oséb
KAR1A K02 | mas$wiadomos$¢ waznosci i P6U K P6S_KO
zrozumienie pozatechnicznych P6S_KR
aspektow i skutkow dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej wptywu na
srodowisko, i zwiazanej z tym
odpowiedzialno$ci za podejmowane
decyzje
KARI1A K03 | potrafi wspoldziatac i pracowac w P6U K P6S KO
grupie, przyjmujac w niej rézne role P6S_KR
KAR1A K04 | potrafi odpowiednio okresli¢ P6U K P6S KO
priorytety stuzace realizacji P6S_KR
okreslonego przez siebie lub innych
zadania
KARI1A K05 | prawidlowo identyfikuje i rozstrzyga P6U K P6S_KO
dylematy zwiazane z wykonywaniem P65_KR
zawodu
KARIA K06 | potrafi my$lec i dziata¢ w sposob PeU K P6S KO
przedsigbiorczy P6S_KR
KARIA K07 | ma$wiadomos¢ roli spolecznej P6U_K P6S_KO
P6S KR

absolwenta uczelni technicznej, a
zwlaszcza rozumie potrzebe
formutowania i przekazywania
spoleczenstwu, w szczegdlnosci
poprzez srodki masowego przekazu,
informacji i opinii dotyczacych
osiagnie¢ techniki i innych aspektéw
dzialalno$ci inzynierskiej; podejmuje
starania, aby przekazac takie
informacje i opinie w sposéb
powszechnie zrozumiaty




*) Symbol uniwersalnej charakterystyki pierwszego stopnia dla poziomu 6, zawartej
w zalaczniku do Ustawy z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie
Kwalifikacji (t.j. Dz.U. z 2018 r. poz. 2153, z p6zn. zm.).

**) Symbol charakterystyki drugiego stopnia efektéw uczenia si¢ dla kwalifikacji na
poziomie 6, zawartej w zalgczniku do Rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa
Wyzszego z dnia 14 listopada 2018r. w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektow
uczenia sie dla kwalifikacji na poziomach 6- 8 Polskiej Ramy Kwalifikacji
(Dz. U. z 2018 r. poz. 2218).

**%) Dotyczy wylacznie kierunkow studiéw umozliwiajgcych uzyskanie kompetenci
inzynierskich — symbol charakterystyki drugiego stopnia efektow uczenia si¢ dla
kwalifikacji umozliwiajacych uzyskanie kompetencji inzynierskich, zawartej w zalgczniku
do Rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018 r.
w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektéw uczenia si¢ dla kwalifikacji na
poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacji (Dz.U. z 2018 r. poz. 2218).

7. Warunki ukonczenia studiow

- Laczna liczba punktéw ECTS, konieczna do ukonczenia studiow: 210 ECTS
- Obrona pracy dyplomowej: TAK
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1. Ogodlna charakterystyka prowadzonych studiow

Podstawowe informacje o kierunku

Nazwa kierunku studiow:

Automatyka i Robotyka

Poziom: Pierwszego stopnia (inzynierskie)
Profil: Ogdlnoakademicki
Forma studiow: Niestacjonarna
Liczba semestrow: 8

¥.3czna liczba punktow ECTS,

konieczna do ukonczenia studiéw na 210

danym poziomie:

F.aczna liczba godzin zaj¢¢ konieczna

do ukonczenia studiow: 1492

Tytul zawodowy uzyskiwany przez o
absolwenta: Inzynier

Dziedziny i dyscypliny naukowe, do ktérych odnosza si¢ efekty uczenia si¢

efektow uczenia si¢):

Dziedzina Dyscyplina Udzial %
Dyseyplina Niodaea Nauki inzynieryjno- | Automatyka, elektronika
: o \
(praypisane ponac 207 techniczne 1 elektrotechnika 1oy
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2. Opis sylwetki absolwenta, obejmujacy opis ogoélnych celow
ksztalcenia oraz mozliwoS$ci zatrudnienia i kontynuacji ksztace-

nia przez absolwentow studiow

Sylwetka absolwenta kierunku Automatyka i Robotyka

Absolwent posiada wiedze i umiejetnosci niezbedne do wdrazania i eksploatacji,
urzadzen i systemow automatyki oraz przemystowych urzadzen wykonawczych - robotow.
Absolwent jest przygotowany do kreowania postepu technicznego. Posiada umiejgtnosci
podejmowania tworczych przedsiewzig¢ inzynierskich oraz kierowania zespolami
ludzkimi. Absolwent kierunku posiada wiedzg i umiejetnosci w zakresie: programowania
sterownikow programowalnych i komputerow oraz laczenia ich z réznorodnymi
urzadzeniami pomiarowymi i wykonawczymi, techniki cyfrowej i analogowej stosowanej
w systemach regulacji, algorytméw regulacji automatycznej 1 systemow czasu
rzeczywistego oraz mechaniki i robotyki, monitorowania i wizualizacji procesow
przemystowych, postugiwania si¢ nowoczesnymi wspomaganymi komputerowo
technikami projektowania i wytwarzania maszyn i urzadzen; projektowania i obstugi
zrobotyzowanych stanowisk pracy, mechatronicznego spojrzenia na zagadnienia
projektowania maszyn i urzadzen, obstugi i diagnostyki systeméw sterowania i regulacii,
w tym robotoéw i manipulatorow.

Absolwent zna jezyk obcy na poziomie bieglosci B2 Europejskiego Systemu Opisu
Ksztalcenia Jezykowego Rady Europy oraz posiada umieje¢tnosci postugiwania sig
jezykiem specjalistycznym w dziedzinie automatyki i robotyki.

Zakres studiowania na kierunku Automatyka i Robotyka

Podstawy matematyki, fizyki, podstawy programowania, rysunek techniczny,
elektrotechnika, metrologia elektryczna, podstawy ekonomii i ochrona wlasnosci
intelektualnej, podstawy organizacji 1 zarzadzania, elektronika, energoelektronika,
podstawy automatyki, podstawy robotyki, maszyny elektryczne, mikromaszyny,
sterowniki mikroprocesorowe, technika mikroprocesorowa, systemy przetwarzania
sygnalow, automatyka napedu elektrycznego, napedy w robotyce, mechanika
i mechatronika, uklady sterowania urzadzen -elektrotechnologicznych, rozproszone

systemy pomiarowe.

Zatrudnienie po studiach na kierunku Automatyka i Robotyka

Studia pierwszego stopnia na kierunku Automatyka i Robotyka zapewniaja
przygotowanie absolwenta do prowadzenia szeroko pojetej dziatalnosci inzynierskiej
w obszarze automatyzacji procesow przemystowych, integracji systemow przetwarzania
sygnalow i sterowania, w tym przygotowania i kierowania produkcjg. Dlatego tez
przewiduje sig, iz absolwent kierunku Automatyka i Robotyka jest przygotowany do pracy

il
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w kraju oraz firmach korporacyjnych o zasiggu mig¢dzynarodowym, przedsi¢biorstwach
produkujgcych i serwisujacych urzadzenia automatyki przemystowej.

Absolwent moze by¢ zatrudniony jako projektant i konstruktor elektromechanicznych
urzadzen wykonawczych, integrator rozproszonych, przewodowych 1 bezprzewodowych
systemOw pomiarowo-sterujacych. Moze podja¢ rowniez prac¢ na stanowiskach
pomocniczych w jednostkach badawczo-rozwojowych, a takze w firmach prowadzacych
marketing, ustugi serwisowe i szeroko pojeta obsluge urzadzen i systeméw automatyki
zawodowej. Zainteresowane rowniez powinny by¢ nim urz¢dy municypalne, straz pozarna,
policja czy wojsko — na stanowiskach technicznych przewidzianych dla pracownikow
cywilnych lub (po odpowiednim przeszkoleniu) dla oficerow kontraktowych. Wiedza
z zakresu przedmiotow ekonomicznych z kolei umozliwi absolwentowi aktywne
uczestnictwo w zyciu gospodarczym w tym, na samodzielne prowadzenie wlasnej
dziatalnoséci gospodarczej w zakresie zaréwno projektowania i instalacji zintegrowanych
systemow automatyki, jak i ich eksploatacji oraz serwisu.

"~
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3. Parametryczna charakterystyka kierunku studiow

D

2)

3)

4)

5)

6)

%)

8)

9)

Liczba godzin zaje¢ prowadzona na kierunku studiéw przez nauczycieli zatrudnionych
w Uczelni jako podstawowym miejscu pracy: 1492h

Liczbe punktow ECTS, ktorg student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ z jezyka obcego:
8 ECTS

Wymiar praktyk studenckich oraz liczb¢ punktow ECTS:
4 tygodnie po 4 semestrze, 2 ECTS

W przypadku kierunku studiow przyporzadkowanego do wigcej niz jednej dyscypliny
— okre$lenie dla kazdej dyscypliny procentowego udziatu liczby punktéw ECTS
w liczbie punktow ECTS ogoétem koniecznej do uzyskania kwalifikacji odpowiadaja-
cych poziomowi ksztalcenia, oraz wskazanie dyscypliny wiodace;:

Nie dotyczy

Laczna liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach zaj¢¢ prowadzo-
nych z bezposrednim udzialem nauczycieli akademickich lub innych oséb prowadza-

cych zajecia: 68 ECTS

Liczba punktow ECTS, ktora student musi uzyskaé¢ w ramach zaj¢¢ z dziedziny nauk
humanistycznych lub nauk spolecznych (nie mniejszag niz 5 punktéow ECTS),
w przypadku kierunkow studiow przyporzadkowanych do dyscyplin w ramach dzie-
dzin innych niz odpowiednio nauki humanistyczne lub nauki spoteczne: 17 ECTS

- Podstawy ekonomii — 3 ECTS

- Ochrona wlasnosci intelektualnej — 3 ECTS

- Podstawy organizacji i zarzadzania — 3 ECTS

- Jezyk angielski — 8 ECTS

Liczba punktéw ECTS, ktora student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ podlegajacych wy-
borowi przez studenta: 67 ECTS

- Przedmioty 1S-8S — 32 ECTS

- Przedmioty 10-120 — 20 ECTS

- Praca dyplomowa inzynierska — 15 ECTS

Liczba godzin zaje¢ z wychowania fizycznego, ktorym nie przypisuje si¢ ani efektow
uczenia sie, ani punktow ECTS - w przypadku studiéw stacjonarnych pierwszego stop-
nia: Nie dotyczy

w przypadku:
a. studiow o profilu praktycznym — liczb¢ punktow ECTS przypisana do zaje¢
ksztaltujacych umiejetnosci praktyczne,

Nie dotyczy s
> f/;
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b. studiow o profilu ogoélnoakademickim — liczbe punktow ECTS przypisang
do zaje¢ zwigzanych z prowadzong w Uczelni dzialalno$cig naukowsg
w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek stu-
diéw oraz liczbg punktow ECTS przypisanych do zajg¢ przygotowujgcych studen-
tow do prowadzenia dziatalnosci naukowej lub udziat w tej dzialalnosci:
193 ECTS
193 ECTS
- Przedmioty 1K-22K — 141 ECTS
- Przedmioty 18-85 — 32 ECTS
- Przedmioty 10-120 — 20 ECTS

4. Opis zasad i formy odbywania praktyk studenckich

Opis zasad i form odbywania praktyk studenckich reguluje Ramowy program praktyki
kierunkowej dla kierunku Automatyka i Robotyka dostepny na stronie wydziatu
https://el.pcz.pl/pl/student/praktyki-studenckie

5. Harmonogram realizacji programu studiow z podzialem na
semestry i lata cyklu ksztalcenia, z zaznaczeniem modulow pod-
legajacych wyborowi przez studenta oraz zakresow studiow
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6. Opis efektéw uczenia si¢ dla kierunku Automatyka

i Robotyka

Poziom

i forma Studia pierwszego stopnia niestacjonarne

ksztalcenia:

g:t?lcenia: Ogolnoakademicki

Symbol Opis kierunkowego efektu uczenia Symbol Symbol Symbol
kierunkowego sie uniwersalnej charakterystyki charakterystyki
efektu uczenia charakterystyki | drugiego stopnia drugiego stopnia
si¢ pierwszego efektéw uczenia efektow uczenia

stopnia dla
poziomu 6%)

si¢ dla
kwalifikacji na
poziomie 6*%)

si¢ dla kwalifikacji
umozliwiajgcych
uzyskanie
kompetencji
inzynierskich***)

Osoba posiadajaca kwalifikacje pierwszego stopnia:

w zakresie w

iedzy

KARIA_WOI

ma wiedze w zakresie algebry i
analizy matematycznej, rachunku
rozniczkowego i catkowego, liczb
zespolonych i probabilistyki, w tym
metod matematycznych i
numerycznych niezbednych do opisu
i analizy obiektéw i procesoéw
technicznych, a w szczegolnosci
obwodéw elektrycznych, elementow
elektronicznych i systemow
automatyki i robotyki

P6U W

P6S WG
P6S_KK

P6S WG

KARIA_ W02

ma wiedze w zakresie mechaniki
klasycznej, termodynamiki, fizyki
ciala stalego, optyki, fizyki jadrowej,
elektrycznoscei i magnetyzmu, w tym
wiedze niezbedna do zrozumienia
podstawowych zjawisk
wystepujacych w systemach
automatyki i robotyki i ich otoczeniu

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KARIA_WO03

ma wiedze dotyczaca budowy i
dziatania sprzetu komputerowego,
programowania klasycznego i
obiektowego; programowej obslugi
urzadzen w czasie rzeczy wistym;
stosowania baz danych i technik
komputerowych w dziatalnosci
inzynierskiej

P6U W

P6S_ WG
P6S KK

P6S WG

KARIA W04

ma wiedze w zakresie numerycznego
rozwigzywania réwnan
algebraicznych i rézniczkowych;

P6U W

P6S_WG
P6S KK

P6S WG

12 ki
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stosowania algorytmow
numerycznych i narzedzi
informatycznych w technice

KARIA W05

zna ukiady automatyki, regulacji i
sterowania, przetwarzania sygnalow;
rozumie problemy stabilnosci w
uktadach dynamicznych i zna metody
ich opisu

P6U W

P6S_ WG
P6S_KK

P6S WG

KARIA W06

ma elementarna wiedze w zakresie
podstaw robotyki, ma wiedze
dotyczaca projektowania prostych
robotéw, skfadanych ze
standardowych podzespotow,
implementacji podstawowego
oprogramowania sterujacego
robotami; projektowania prostych
ukladéw sterowania robotami

P6U_W

P6S_WG
P6S_KK

P6S WG

KARIA W07

zna zasady przedstawiania
graficznego elementéw i urzadzen
automatyki, obwodoéw i ich potaczen;
projektowania komputerowego;
czytania dokumentacji techniczne;j

P6U_ W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KARIA W08

zna szczegdlowo teorig obwodow
pradu stalego i przemiennego oraz
podstawowe prawa elektrotechniki,
rozumie wystepowanie standw
ustalonych i nieustalonych, zna
wiasciwosci elementow obwodow

elektrycznych

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_ WG

KARIA_ W09

ma wiedze dotyczaca opisu i analizy
algorytméw przetwarzania sygnalow
cigglych i dyskretnych w czasie;
opisywania systemow liniowych;
analizy transmisji sygnalow przez
systemy liniowe

P6U W

P6S_ WG
P6S_KK

P6S WG

KARIA W10

ma szczegdlowa wiedzg dotyczaca
budowy mikroprocesorow i
mikrokontroleréw oraz zasad
programowania w jezykach niskiego
i wysokiego poziomu

P6U_W

P6S WG
P6S_KK

P6S WG

KARIA W11

ma uporzadkowana wiedz¢ z zakresu
zasad projektowania eksperymentu i
przeprowadzania badan,
dokumentowania wynikéw pomiaréw
oraz obliczania niepewnosci
uzyskanych wynikow, jednostek
miar, a takze zna zasady stosowania
aparatury pomiarowej oraz
wiasciwoscei podstawowych
przyrzadéw pomiarowych,

P6U_W

P6S WG
P6S_KK

P6S WG




funkcjonowania systemow
pomiarowych oraz metody
komunikacji przyrzadow i
oprogramowania systemow

KARIA W12

zna podstawy teoretyczne dzialania
elementdw elektronicznych,
sterowanych i niesterowanych
elementow energoelektronicznych,
analogowych i cyfrowych uktadow
elektronicznych, uktadéw scalonych

P6U_W

P6S WG
P6S_KK

P6S WG

KARIA W13

zna teoretyczne podstawy dziatania
transformatoréw, maszyn
elektrycznych i urzadzen
napedowych, zna zasady
projektowania i modelowania
ukladéw napedowych i ich aplikacji
przemystowych

P6U_ W

P6S WG
P6S KK

P6S WG

KARIA W14

ma wiedze w zakresie modelowania i
analizy urzadzeni mechatronicznych
pod katem ich budowy i rodzaju
sprzgzen wewngtrznych;
optymalnego doboru parametrow
geometrycznych urzadzen
mechatronicznych i mechanicznych
w kontekscie zalozonej
wytrzymatos$ci oraz trwatosci ich
konstrukeji

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KARIA W15

orientuje si¢ w obecnym stanie oraz
najnowszych trendach rozwojowych
automatyki i robotyki

P6U W

P6S_WG
P6S KK

P6S_WG

KARIA W16

ma elementarna wiedzg na temat
cyklu zycia maszyn, urzadzen i
systemow elektrycznych

P6U_W

P6S_ WG
P6S KK

P6S_WG

KARIA W17

zna budowe i zasady funkcjonowania
urzadzen elektrotechnologicznych

P6U_W

P6S_WG
P6S_KK

P6S WG

KARIA W18

ma podstawowa wiedze niezbedna do
rozumienia pozatechnicznych
uwarunkowan dziatalnosci
inzynierskiej; zna podstawowe
zasady bezpieczenstwa i higieny
pracy obowigzujace w przemysle
elektrotechnicznym; zna problem
wplywu energii elektromagnetycznej
i urzadzen elektrycznych na
infrastrukture oraz srodowisko

P6U W

P6S_WK
P6S_KK
P6S_KR

P6S_WK

KARIA WI9

ma elementarng wiedze w zakresie
zarzadzania, w tym zarzadzania
jakoscia, i prowadzenia dzialalnosci
gospodarczej

P6U_W

P6S_WK
P6S KK

P6S_WK
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KARIA W20

ma elementarng wiedzg w zakresie
prawa autorskiego i ochrony
wiasnosci intelektualnej oraz prawa
patentowego

P6U W

P6S_WK
P6S_KK
P6S_KR

P6S_WK

KARIA W21

posiada podstawowa wiedzg
dotyczaca tworzenia i rozwoju form
indywidualnej przedsigbiorczosci z
uwzglednieniem uwarunkowan
dzialalnodci inzynierskiej

P6U_W

P6S_WK
P6S_KK
P6S_KO

P6S WK

w zakresie umieje¢tnosci

KARIA UO1

potrafi pozyskiwac¢ informacje z
literatury, baz danych oraz innych
zrodet (w wersji drukowane;j i
elektronicznej), takze w jezyku
angielskim w zakresie
elektrotechniki; potrafi integrowaé
uzyskane informacje, dokonywac ich
interpretacji, a takze wyciagaé
wnioski oraz formutowac i uzasadnic¢

opinie

P6U U

P6S_UW
P6S_UK

P6S_UW

KARIA U02

potrafi porozumiewac si¢ przy uzyciu
roznych technik w srodowisku
zawodowym zwiazanym z
automatyka i robotyka oraz w innych
srodowiskach, w tym potrafi
korzysta¢ z réznych narzedzi
komunikacji elektronicznej,
efektywnie wykorzystywac
platformy, fora i panele dyskusyjne
do porozumiewania si¢, wyrazania
swoich opinii 1 uwag

P6U U

P6S_UW
P6S_UK

P6S_UW

KARIA_U03

potrafi przygotowac (w jezyku
polskim i angielskim) dobrze
udokumentowane opracowanie
probleméw z zakresu realizacji
zadania inzynierskiego

P6U U

P6S UW
P6S_UK

P6S UW

KARI1A_U04

potrafi przygotowac i przedstawié
prezentacjg ustng poswigcona
zagadnieniom zwigzanym z realizacja
zadania inzynierskiego

P6U U

P6S_UW
P6S_UK
P6S_UO

P6S_UW

KARIA_UO5

ma umiejetnosci samoksztalcenia si¢
w celu podnoszenia swoich
kompetencji

P6U U

P6S_UW
P6S_UU

P6S_UW

KARIA U06

ma umiejetnoscei postugiwania sie
jezykiem angielskim w stopniu
umozliwiajacym porozumiewanie sie,
a takze czytanie ze zrozumieniem
dokumentacji technicznej, kart
katalogowych, instrukcji obstugi
urzadzen automatyki i robotyki

P6U U

P6S_UW
P6S_UK

P6S_UW




KARIA_UO07

potrafi zastosowa¢ réwnania
rozniczkowe i catkowe oraz liczby
zespolone do opisu zjawisk w
automatyce 1 robotyce oraz
analitycznie rozwiazywac rownania
algebraiczne i rézniczkowe w celu
przeprowadzenia analizy dzialania
ukladow automatyki

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA UO08

potrafi zastosowa¢ metody
numeryczne do rozwiazania zadania
z zakresu dziatania obwodu lub
uktadu automatyki i robotyki oraz
wykorzysta¢ odpowiednie narzedzie
informatyczne

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA U09

potrafi planowac i przeprowadza¢
eksperymenty, w tym pomiary
symulacyjne komputerowe,
interpretowac uzyskane wyniki i
wyciaga¢ wnioski

P6U U

P6S_ UW
P6S_UO

P6S UW

KARIA_U10

potrafi analizowa¢ dzialanie
elementéw stosowanych w systemach
automatyki i robotyki

P6U U

P6S UW
P6S UO

P6S_UW

KARIA Ull

potrafi zamodelowac (przy
wykorzystaniu narzedzi
informatycznych) i zaprojektowac
system automatyki, dobra¢
odpowiednie elementy i
przeprowadzi¢ badania jego
funkcjonowania, umie formutowac
zadania optymalizacyjne, postugiwac
sie wybranymi algorytmami; analizy
i interpretacji rozwigzan

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S UW

KARIA Ul2

umie zaprojektowac uktad prostego
robota, ztozonego ze standardowych
podzespotéw, oraz dokonac
implementacji podstawowego
oprogramowania sterujacego
robotami wraz z zaprojektowaniem
prostych uktadéw sterowania
robotami

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA U13

potrafi przeprowadzi¢ analize
funkcjonowania systemu automatyki
oraz wykona¢ obliczenia wydajnosci
systemu w warunkach
eksploatacyjnych

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA _Ul4

potrafi dokona¢ analizy
ekonomicznej zaprojektowanego
systemu automatyki

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A U15

potrafi dobrac i zestawic¢ aparaturg
pomiarowo-sterujaca do wykonania

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S UW




okreslonego badania, opracowaé
wyniki pomiaréw i przeprowadzié
analize uzyskanych wynikéw, w tym
oszacowac niepewno$é

KARIA Ul6

potrafi zestawié¢ system pomiarowo-
sterujacy zlozony z kontrolera
(komputera), przyrzadéw i uktadow
akwizycji, potrafi wykorzystac
zintegrowane $rodowisko
programistyczne do przygotowania
aplikacji do akwizycji, wizualizacji i
analizy uzyskanych wynikéw

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA U17

potrafi zaprojektowac uklad
napedowy z wykorzystaniem
przeksztaltnikéw, z uwzglednieniem
zadanych kryteriow uzytkowych i
ekonomicznych

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_ UW

KARIA Ul8

potrafi dobrac i obstugiwaé maszyny
elektryczne i transformatory, jako
elementy systeméw automatyki przy
zachowaniu zasad bezpieczenstwa

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA U19

potrafi przeprowadzi¢ analizg
funkcjonowania
elektroenergetycznych uktadow
zasilania systemow automatyki oraz
wykonac obliczenia jego wydajnosci
w warunkach eksploatacyjnych

P6U_ U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA_U20

potrafi dokona¢ doboru
mikroprocesorow 1 mikrokontrolerow
dla potrzeb automatyki i robotyki;
projektowania ukladow
mikroprocesorowych pod katem
zastosowan przemystowych

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S UW

KARIA U21

potrafi zaprojektowac system
mikroprocesorowy do zadan z
zakresu sterowania, kontroli lub
pomiardéw i napisa¢ prosta aplikacje

P6U U

P6S UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA U22

potrafi - przy formulowaniu i
rozwigzywaniu zadan obejmujacych
projektowanie uktadow i systemow
automatyki - dostrzegac ich aspekty
pozatechniczne, w tym
srodowiskowe, ekonomiczne i
prawne

P6U U

P6S_UW
P6S_UO
P6S_KO

P6S_UW

KARIA U23

stosuje zasady bezpieczenstwa i
higieny pracy

P6U U

P6S_UW
P6S_KO

P6S_UW

KARIA U24

potrafi opracowac i zrealizowac
rozwiazanie inzynieryjno-techniczne
skierowane na stworzenie
wysokoefektywnego i

P6U U

P6S_UW
P6S_UO




ekonomicznego ukladu sterowania

KARIA_U25

potrafi sprawdzi¢ konfiguracje
systeméw 1 ukladéw automatyki i
dziatania zabezpieczen

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KARIA U26

potrafi zaprojektowac i dobrac
urzadzenia w systemach automatyki i
robotyki

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S UW

KARIA _U27

potrafi rozwiazywac problemy
dotyczace gospodarki
elektroenergetycznej w tym w
zakresie odnawialnych zrédet energii

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A U28

potrafi konfigurowac i obstugiwac
urzadzenia i systemy pomiarowo —
sterujace i zabezpieczen w procesach
przemystowych

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S UW

w zakresie kompetencji spolecznych

KARIA K01

rozumie potrzebe uczenia si¢ przez
cate zycie; potrafi inspirowac i
organizowac proces uczenia sie
innych oséb

P6U K

P6S_KK
P6S_KO

KARIA K02

ma $§wiadomos$¢ waznosci i
zrozumienie pozatechnicznych
aspektow i skutkéw dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej wplywu na
srodowisko, i zwiazanej z tym
odpowiedzialno$ci za podejmowane
decyzje

P6U K

P6S_KO
P6S KR

KARIA KO3

potrafi wspoldziata¢ i pracowaé w
grupie, przyjmujac w niej rézne role

P6U K

P6S_KO
P6S_KR

KARIA K04

potrafi odpowiednio okresli¢
priorytety stuzace realizacji
okreélonego przez siebie lub innych
zadania

P6U K

P6S_KO
P6S_KR

KARIA K05

prawidtowo identyfikuje i rozstrzyga
dylematy zwigzane z wykonywaniem
zawodu

P6U K

P6S_KO
P6S KR

KARIA K06

potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposéb
przedsigbiorczy

P6U K

P6S KO
P6S_KR

KARIA K07

ma $wiadomosé roli spotecznej
absolwenta uczelni technicznej, a
zwlaszcza rozumie potrzebg
formutowania i przekazywania
spofeczenstwu, w szczegdlnosci
poprzez srodki masowego przekazu,
informacji i opinii dotyczacych
osiagnie¢ techniki i innych aspektow
dziatalnosci inzynierskiej; podejmuje
starania, aby przekazac takie
informacje i opinie w sposéb
powszechnie zrozumialy

P6U K

P6S_KO
P6S_KR
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*) Symbol uniwersalnej charakterystyki pierwszego stopnia dla poziomu 6, zawartej
w zalaczniku do Ustawy z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie
Kwalifikacji (t.j. Dz.U. z 2018 r. poz. 2153, z pdzn. zm.).

**) Symbol charakterystyki drugiego stopnia efektow uczenia si¢ dla kwalifikacji na
poziomie 6, zawartej w zalaczniku do Rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa
Wyzszego z dnia 14 listopada 2018 r. w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektow
uczenia sie¢ dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacji
(Dz. U. z 2018 r. poz. 2218).

**%) Dotyczy wylgcznie kierunkow studidow umozliwiajacych uzyskanie kompetencji
inzynierskich — symbol charakterystyki drugiego stopnia efektow uczenia si¢ dla
kwalifikacji umozliwiajacych uzyskanie kompetencji inzynierskich, zawartej w zalaczniku
do Rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018 r.
w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektéw uczenia si¢ dla kwalifikacji na
poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacji (Dz.U. z 2018 r. poz. 2218).

7. Warunki ukonczenia studiow

- Laczna liczba punktéw ECTS, konieczna do ukonczenia studiow: 210 ECTS
- Obrona pracy dyplomowej: TAK

ROREKTORdsN\NAUCZANIA
‘L\ r
prof. dr hab. (inz. Tofnasz Poplawski
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