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WIEDZA

K1AIR_WO1
(MAP3046)

Ma podstawow wiedz w zakresie liczb
zespolonych, wielomiandw, rachunku
macierzowego z zastosowaniem do rezywania
uktadow réwna liniowych, geometrii analityczne
na ptaszczinie i w przestrzeni oraz krzywych
stazkowych

T1A_WO1

K1IAIR_WO02
(MAP3045)

Ma podstawow wiedz w zakresie wiasrigi
funkcji (trygonometryczne, pegowe,
wyktadnicze, logarytmiczne, cyklometryczne
odwrotne do nich), rachunku diczkowego i
catkowego funkcji jednej zmiennej oraz réwin
rézniczkowych zwyczajnych

T1A_WO1
i

a

K1IAIR_WO03
(MAP1149)

Ma podstawow wiedz w zakresie rachunku
rézniczkowego i catkowego funkcji wielu
zmiennych, szeregow liczbowych i pgbwych,
szeregu Fouriera, transformat Fouriera i Laplace

T1A_WO1

a

K1AIR_WO04
(MAP1151)

Ma podstawow wiedz w zakresie
matematycznych podstaw modeli
probabilistycznych (zmienne losowe, kwantyle i
momenty, wielowymiarowe zmienne losoweygsi
zmiennych losowych), niegddng do zrozumienia
zagadnié probabilistycznych

T1A_WO1

K1AIR_WO05
(MAP3018)

Ma podstawow wiedz w zakresie rowna
rozniczkowych i uktadow réwnardézniczkowych
zwyczajnych, rownardoznicowych, przeksztatceni
Z, matematyki dyskretnej (kombinatoryka,
elementy teorii graféw, grupy, ciata i kody)
niezledng do zrozumienia zagadmie
matematycznych w naukach o charakterze
inzynierskim

T1A_WO1

a

K1AIR_WO06
FZP1060

Ma podstawow wiedz w zakresie mechanik
klasycznej, ruchu falowego,
fenomenologicznej, fizykigdra atomu i fizyki fazy
skondensowanej

iTIA_WO01

termodynamiki

K1AIR_WO7
FZP2081

Ma wiedz w zakresie fizyki ciata statego
niezledng do rozumienia dziatania wybranych

T1A_WO1




urzadzen potprzewodnikowych

K1AIR_ W08 Zna podstawy metrologii, teorii i techniki T1A W02
ETEWO001 pomiarow wielkdci elektrycznych i T1A W07
nieelektrycznych InzZWO02
K1AIR_ W09 Zna pogcie algorytmu oraz metody jego T1A_ W07
INEWO001 reprezentacji, podstawowe konstrukjgjzykow InzZW02
algorytmicznych, pajcie rekurencji, zasady
programowania strukturalnego, podstawowe
algorytmy sortowania i przeszukiwania danych, a
takze dynamiczne i ztmone struktury danych.
K1AIR_ W10 Zna zasady opracowywania i odczytywania T1A WO7
ETEWO003 dokumentaciji konstrukcyjno-technologicznej InzZW02
urzadzen elektronicznych.
K1AIR_ W11 Zna podstawy teoretyczne automatyki i robotyki, T1A_WO03
AREWO001 zasady dziatania elementéw automatyki InZWO05
przemystowej oraz elementy sktadowe robotow
K1AIR_ W12 Zna podstawy teorii systemow, wiasob T1A W03
ETEWO008 podstawowych struktur systeméw oraz sposoby| InzWO05
rozwigzywania prostych zadadentyfikacji,
rozpoznawania i sterowania
K1AIR_ W13 Zna podstawy izynierii i metodologii T1A_ WO07
INEWO002 programowania obiektowego InzZW02
K1AIR_W14 Zna podstawy telekomunikacji i definiuje T1A W02
ETEWO004 podstawowe pefia z zakresu telekomunikaciji
K1AIR_ W15 Zna podstawowe zagadnienia z zakresu teorii | TLA_WO03
ETEWO005 cyfrowego przetwarzania sygnatow InZWO05
deterministycznych i losowych jako srokow
informacji, w szczegolniei zadania prébkowania,
kwantyzacji, detekcji i filtracji
K1AIR_ W16 Zna podstawowe pegia i metody statystyki T1A W01
ETEWO009 matematycznej i ich zastosowania w obszarach
elektroniki, automatyki i informatyki.
K1AIR_ W17 Zna struktug wewretrzng i metody programowania T1A_WO03
ETEWO006 mikroprocesoréw i mikrokontrolerow. InZWO05
K1AIR_ W18 Zna podstawy technik informatycznych (w tym | TLA_WO07
ETEWO0O07 ustug sieciowych) zvgzanych z pozyskiwaniem, | InzZW02
przetwarzaniem i prezentowaniem informacji
K1AIR_ W19 Zna metody analizy obwodéw elektrycznychw | TIA_WO02
(AREKO03) stanie ustalonym i nieustalonym
K1AIR_W20 Zna podstawowe struktury uktadéw T1A W02
(AREKO05) elektronicznych. Potrafi objaic ich dziatanie oraz
opisa ich wiasciwosci.
K1AIR_ W21 Zna ré&ne formy opisu dynamiki obiektow i T1A W03
(AREKO1) metody badania stabiléai liniowych uktadow InzZW05
dynamicznych
K1AIR_ W22 Ma uporzdkowary wiedz w zakresie metod T1A W04
(AREKO02) mechaniki analitycznej, niegdng do definiowania
modeli matematycznych uktadéw mechanicznych
bedacych przedmiotem zainteresowania automatyki




i robotyki

KIAIR_ W23
(AREKO08)

Zna transformagjLaplace’a oraZ. Zna opisy
liniowych cztonéw dynamicznych ggtych i
dyskretnych, relacje pogdzy nimi,
charakterystyki czasowe igztotliwosciowe. Zna
pojecie stabilndci oraz kryteria numeryczne i
czestotliwosciowe. Zna pajcia obiektu regulacji i
regulatora oraz ich rodzaje. Zna uktad
automatycznej regulacji i jego wiasion

T1A_WO04

K1AIR_ W24
(AREK13)

Jest w stanie definiowa opisa typowe kryteria
jakaosci sterowania, dobtawtasciwy algorytm
sterowania i wybr@odpowiedmn struktug uktadu
regulacji, opisé& dziatanie regulatorow
adaptacyjnych, rozmytych i odpornych (o
strukturze MFC) oraz dyskretnych sterownikow
procesami cigtymi.

T1A W04
T1A W07
InzZWO02

K1AIR_ W25
(AREK04)

Zna zasady dziatania przemystowychagizen
pomiarowych i wykonawczych, co pozwala
dokona wyboru sprztu auto- matyki
odpowiedniego do realizacji oktenego zadania
ste-rowania. Zna podstawowe trendy rozwojowe
tych uradzen.

T1A_WO03
T1A_WO5

K1AIR_ W26
(AREK17)

Zna budow, zasady dziatania oraz metody
programowania i parametryzowania regulatoréw
sterownikow swobodnie programowalnych

T1A_WO04
iT1A_WO07
InZW02

K1AIR_ W27
(AREK14)

Ma uporadkowary i podbudowag teoretycznie
wiedz w zakresie uktadow interfejsowych
stosowanych w uktadach automatyki peday
czujnikami pomiarowymi, elementami
pomiarowymi a mikroprocesorowymi systemami
sterugcymi. Zna i rozumie metodyk
projektowania i stosowania uktadow interfejsowy
w komputerowych systemow automatyki.

T1A_WO03
InZWO05

ch

KIAIR_ W28
(AREK11)

Ma uporadkowary wiedz w zakresie kinematyki
dynamiki robotow manipulacyjnych i mobilnych
niezlbedng do opisu ich wiasrii i zachowania.
Zna gtéwne trendy rozwojowe robotyki.

T1A_WO04
T1A_WO05

KIAIR_ W29
(AREKO09)

Ma uporadkowary wiedz w zakresie cyfrowego
przetwarzania sygnatow (w szczegdicioobrazow)
z wykorzystaniem metod programowych i
sprztowych,

obejmupca problematyk akwizycji, filtracji,
segmentaciji i parametryzacji

T1A_WO04

KIAIR_ W30
(AREK10)

Ma wiedz w zakresie podstawowych metod i
algorytméw numerycznych stosowanych do
rozwigzywania zada inzynierskich w dziedzinie
automatyki i robotyki.

T1A_WO03
InZWO05

K1AIR_ W31
(AREK19)

Zna modele matematyczneywane do opisu

problemow dyskretnych. Zna doktadne i

przyblizone metody optymalizacji dyskretnej. Zna

T1A_WO04




metody oceny jakai algorytmow.

K1AIR_ W32 Zna struktury danych, algorytmy i metody T1A WO04
(AREKOQ7) sztucznej inteligencji stosowane w rozagywaniu
probleméw optymalizacji kombinatorycznej.
K1AIR_ W33 Posiada upogdkowarny wiedz z zakresu T1A W02
(AREKO06) projektowania, eksploatacji i budowy rozlegtych | TLA_WO07
lokalnych sieci. Zna wkziwosci oraz zadania InzZW02
elementow i urgdzer wchodzcych w skiad sieci.
K1AIR_W34 Posiada upogtkowarny wiedz z zakresu T1A W04
(AREK15) organizacji i budowy, oraz mechanizmow
systeméw operacyjnych, potrafi rozrva¢
wlasndaci i wymagania systemow czasu
rzeczywistego
K1AIR_ W35 Ma wiedz z zakresu modelowania danych w T1A W02
(AREK18) systemach baz danych, projektowania baz danycilA_WO07
oraz pozyskiwania informacji z tych baz. InzZWO02
K1AIR_W36 Zna podstawowe metody wnioskowania (indukcj T1A_WO02,
FLEWO0O01 dedukcja, abdukcja). Ma podstawpwiedz w T1A W08
Filozofia zakresie spotecznych i filozoficznych InZWO03
uwarunkowa dziatalngci inzynierskiej.
K1AIR_W37 Ma podstawow wiedz niezledng do rozumienia | TLA_ W08
Etyka inzynierska| etyczno-spotecznych uwarunkofieziatalngci InzZW03
PSEWO001 inzynierskie;.
K1AIR_W38 Zna i rozumie podstawowe pgja i zasady z
Wiasndaci zakresu ochrony wiassa przemystowej i prawa | TIA_W10
intelektualna i autorskiego - umie korzysta zasobow informacji
prawo autorskie | patentowe.
PREWO002
K1AIR_W39 Posiada podstawaywiedz o procesach T1A W09
ZMZ0340 zarzdzania. Zna funkcje, zasady i instrumenty | InzZW04
Zarzdzanie zarzdzania oraz identyfikuje podstawowe
jakaoscig problemy zargdzania. Zna podstawowe goja z
zakresu zarglzania jakécia, rozumie istag, cele i
uwarunkowania procesu doskonalenia fako
Rozpoznaje i obfaia podstawowe metody
I narzdzia doskonalenia jakoi.
K1AIR_W40 Osigga efekty w kategorii WIEDZA dla jednej z

nastpujacych specjalngci:

» Komputerowe sieci sterowania (ARK) (zetnik
1)

» Komputerowe systemy zadzania procesami
przemystowymi (ARS) (zatznik 2)

* Robotyka (ARR) (zaicznik 3)

» Systemy informatyczne w automatyce (ASI)
(zakcznik 4)

» Technologie informacyjne w systemach

automatyki (ART) (zalcznik 5)




UMIEJ ETNOSCI

K1AIR_UO1 Potrafi poprawnie i efektywnie zastosawaiedz | T1IA U09
(MAP3046) z algebry liniowej i geometrii analitycznej do InzU02
jakosciowej i ilosciowej analizy zagadnie
matematycznych w obszarze automatyki i robotyki.
K1AIR_UO02 Potrafi poprawnie i efektywnie zastosawaiedz | TIA U09
(MAP3045) z rachunku réniczkowego i catkowego funkcji InzU02
jednej zmiennej oraz réwnadzniczkowych
zwyczajnych do jakeciowej i ilosciowej analizy
zagadnié@ matematycznych w obszarze automatyki
I robotyki.
K1AIR_UO3 Potrafi poprawnie i efektywnie zastosawaiedz | TIA U09
(MAP3018) Z réwna rozniczkowych zwyczajnych, réwma InzU02
réznicowych, przeksztatcenia Z i matematyki
dyskretnej do jak&iowej i ilosciowej analizy
zagadnié@ matematycznych w obszarze automatyki
I robotyki.
Potrafi poprawnie i efektywnie zastosawaoznang T1A U09
K1AIR_U04 : o L AL : .
zasady i prawa fizyki do jakoiowej i ilosciowej | InzU02
(FZP1060) : .
analizy zagadnie fizycznych o charakterze
inzynierskim
Potrafi planowé i bezpiecznie wykonywa T1A UO08
K1AIR_UO05 . b o .
pomiary, opracowywaich wyniki oraz szacowa | InzUO1
(FZP2079) . R L .
niepewndci zmierzonych wartai wielkosci
pomiarowych
K1AIR_UO6 Potrafi wykorzysté zdobyt wiedz do analizy if TLA _U08
(FZP2081) oceny dziatania elementéw potprzewodnikowydhzU02
uktadow elektronicznych
K1AIR_UQ7 Umie skonstruowauktad pomiarowy oraz T1A UO08
ETEWO002 wykona pomiary przyradami analogowymi i InzU02
cyfrowymi wielkosci elektrycznych i
nieelektrycznych
K1AIR_UO08 Umie zapisé algorytm w postaci schematu T1A UO7
INEWO0O01 blokowego, podarozwigzanie prostych zada
programistycznych w postaci algorytmow oraz
pod& sposbb ich testowania
K1AIR_ U09 Umie korzysta z srodowiska programistycznego | T1IA _UO07
INEWO001 oraz programow@z wzyciem typow prostych,
tancuchéw znakowych, gbli, procedur i funkciji.
K1AIR_U10 Umie stosowé podstawowe formy zapisu T1A UO7
ETEWO003 konstrukcji, technik rzutowania oraz opisyta
model z zastosowaniemariego typu przekrojow
K1AIR_ U1l Umie postugiwa siec oprogramowaniem T1A UO7
AREWO001 wykorzystywanym w automatyce i robotyce
K1AIR_U12 Posiada umigfnos¢ reprezentacji wiedzy T1A U10
ETEWO008 eksperckiej i eksperymentalnej w formie InzUO03

schematow blokowych, grafow, zestawow veyaa

logicznych, w szczegdlnoi kreowania systemow




wejsciowo-wyijsciowych i tworzenie ich modeli
matematycznych

K1AIR_U13 Umie samodzielnie tworzyprogramy T1A UO7
INEWO002 zorientowane obiektowo
K1AIR_U14 Umie dokona analizy wtasnéci sygnatow w T1A U09
ETEWO005 dziedzinie czasowej i egtotliwaosciowej i syntezy | InzUQ2
filtrow cyfrowych z wyciem dedykowanego
oprogramowania
K1AIR_U15 Umie postugiwa sie metodami statystycznymi z | TLIA _U09
ETEWO009 wykorzystaniem specjalistycznych pakietow InzU02
oprogramowania
K1AIR_U16 Potrafi przygotowé&i uruchomé oprogramowanie | TLIA_U16
ETEWO006 wykorzystupce struktug wewretrzng InzUO8
mikrokontroleréw
K1AIR_U17 Umie postugiwa si¢ edytorami tekstow, arkuszamiT1A _UO07
ETEWO0O07 kalkulacyjnymi, wykona prezentagj
multimedialry, publikowa informacje w sieci
K1AIR_U18 Umie rozwizywat proste uktady metead T1A UO09
(AREKO03) symboliczry i operatorowy InzUQ02
K1AIR_U19 Umie dokona podstawowych pomiaréw uktadéw| T1A U08
(AREKO03) elektrycznych liniowych i nieliniowych oraz InzUO01
dokond interpretacji wynikow
K1AIR_ U20 Potrafi przeanalizowaschemat uktadu T1A UO08
(AREKO05) elektronicznego. Umie wykodgomiary InzUO1
laboratoryjne parametréw i wii@wosci ukfadu. T1A U16
Potrafi zaprojektow@i uruchomé proste struktury | InzU08
uktadowe.
K1AIR_U21 Umie opracowa i dokon& analizy modeli T1A UO08
(AREKO001) dynamiki wybranych proceséw fizycznych InzU02
K1AIR_U22 Umie bada wlasndgci dynamiczne modeli uktadowT1A U08
(AREKO001) fizycznych metodami symulacji komputerowych | InzU02
K1AIR_U23 Potrafi formutowa modele uktadéw T1A UQ09
(AREKO02) mechanicznych i analizowach dziatanie InzU02
K1AIR_U24 Potrafi wyznaczy reakcg systemu dynamicznego| T1A _U08
(AREKO08) na zadane wymuszenia. Umie postudgisg InzU02
réznymi opisami systemow otwartych i T1A U13
zamkngtych. Potrafi ustadi czy system otwarty i | InzUQO5
zamkngty jest stabilny. Potrafi zaprojektowa
stabilny uktad automatycznej regulaciji.
K1AIR_U25 Potrafi obstugiwé na poziomie zaawansowanym| T1A U16
program Matlab wraz z Simulink-iem, biegle InzU08
(AREK13) postugiwa sie funkcjami wybranych pakietéw
»toolbox”, sporzdza charakterystyki czasowe i
czestotliwosciowe obiektow, przeprowadéa
symulacje systemoOw o ztonej strukturze,
zaprojektowa ciaggly oraz dyskretny uktad
sterowania o padanych wiasngiach.
K1AIR_U26 Potrafi podjczy¢ aparatug i urzadzenia T1A UO08
(AREKO4) wykonawcze zgodnie z dokumentgcj InzU02

konfigurowa urzzdzenia pomiarowe i




przeksztattniki cgstotliwosci, realizowa proste
systemy akwizycji danych. Zna zasady
bezpieczéstwa zwizane z wykorzystaniem
urzadzen obiektowych.

K1AIR_ U27
(AREK17)

Umie dokona strukturalizacji i parametryzacji
regulatora, identyfikuje obiekt regulacji i dobiera
nastawy regulatora, programuje sterowniki
swobodnie programowalne. Zna zasady
bezpieczéstwa zwigzane ze sterowaniem
nagdami.

T1A U13
InzUO5
T1A_U16

K1AIR_ U28
(AREK14)

Potrafi sformutowa zatazenia projektowe,
zaprojektowa i wykona uktady elektroniczne
interfejséw obiektowych zawiergje elementy
analogowe, cyfrowe i mikroprocesorowe, dedykowan
dla urzdzen automatyki. Umie poshy¢ sie aparatug
pomiarowy dla uruchomienia i przetestowania
wykonanego ukfadu elektronicznego oraz
przeprowadz analiz kosztow.

T1A U09
InzU02

e

K1AIR_ U29
(AREK11)

Potrafi analizow& kinematyk i dynamik
robotébw, dobier& i stosowé algorytmy
planowania ruchu i sterowania, a zaekocenia
zachowanie robotow

T1A_U09
InzU02

K1AIR_ U30
(AREK12)

Potrafi obstugiwé, programowa i eksploatowa
roboty przemystowe i ustugowe, stosa@wa
algorytmy planowania ruchu i sterowania roboto
I wykorzystywa uktady sensoryczne do
zdobywania informacji o otoczeniu robota

T1A_U09
InzU02
N’

K1AIR_ U31
(AREK09)

Potrafi budowa ztozone procedury przetwarzania
obrazéw z procedur elementarnych
(bibliotecznych), analizowaich dziatanie i
stosowa je do realizowania podstawowych zada
systemow wizyjnych.

T1A U16
InzUO8

K1AIR_ U32
(AREK10)

Potrafi przeprowadziobliczenia numeryczne
potrzebne do rozwrania podstawowych zafla
inzynierskich w dziedzinie automatyki i robotyki
oraz oszacowaich doktadnéc.

T1A U15
InzUO7

K1AIR_ U33
(AREK16)

Potrafi przygotowéaalgorytm oraz opracowa
uruchomé i przetestowé& oprogramowanie
wykorzystupce struktug wewretrzng
mikrokontroleréw

T1A_UO1
T1A_U16
InzUO8

K1AIR_U34
(AREK19)

Potrafi zaimplementowaalgorytmy
rozwigzywania wybranych zagadmi@ptymalizaciji
dyskretnej wystpujacych w systemach
wytwarzania, w wybranynegyku programowania.

T1A U16
InzUO8

K1AIR_ U35
(AREK07)

Potrafi konstruowawtasciwe algorytmy do
rozwigzania problemow optymalizaciji
kombinatorycznej, korzystgg ze struktur danych,
algorytmow i metod sztucznej inteligenciji.

T1A_UO7

K1AIR_ U36
(AREK06)

Potrafi administrowai zarzdza lokalmng siech
komputerowd, skonfigurowd urzadzenia sieciowe,

T1A U11




zaimplementowaproste ustugi sieciowe w xdych
technologiach

K1AIR_U37 Potrafi analizowéi budowa programy z T1A U15
(AREK15) wykorzystaniem nakgizi dos¢pnych w systemach
operacyjnych, potrafi wykorzystywanechanizmy
wspotbieznosci, komunikacii i synchronizacii
procesOw oraz ytkow
K1AIR_U38 Umie wykorzysté systemy baz danych do T1A UO1
(AREK18) przechowywania informacji pochogtz/ch z
systemoOw automatyki, a tad pozyskiwa te dane.
K1AIR_U40 Ma wiedz, umiegtnosci i kompetencje zgodne | T1IA_UO1
Blok 1 jezyk wymaganiami okrdonymi dla poziomu BZ T1A_U06
Blok 2 jezyk ESOKJ; pozyskuje, rozumie i interpretuje tek
specjalistyczne; stosuje w mowie isipiie srodki
jezykowe typowe dlacggyka akademickiego ord
srodowiska pracy izyniera.
K1AIR _U41 Ma wiedz, umiegtnosci i kompetencje zgodne | TIA_UO02
Blok 3 jezyk wymaganiami okrdonymi dla poziomu CJ T1A_UO3
Blok 4 jezyk ESOKJ; sledzi ze zrozumieniem i formutuj TIA_UO4
wypowiedzi na tematy zwzane ze studiowan T1A_U06
dyscyplip oraz prag zawodowy, stosugc srodki
adekwatne do sytuacji; czyta, interpretuje, ocer
tworzy teksty o tematyce specjalistyczn
wykorzystuje sprawn@i jezykowe w kontaktack
interpersonalnych i w  komunikaciji
migedzynarodowym srodowisku akademickim
zawodowym.
K1AIR_U44 Ma przygotowanie niezigine do pracy w T1A U1l
Praktyka srodowisku przemystowym oraz znajost@asad
AREPO001 bezpieczéstwa zwizanych ze stanowiskiem pragy
K1AIR_U45 Osiga efekty w kategorii UMIBTNOSCI dla

jednej z naspujacych specjalngi:

» Komputerowe sieci sterowania (ARK) (zetnik
1)

» Komputerowe systemy zadzania procesami
przemystowymi (ARS) (zatznik 2)

* Robotyka (ARR) (zaicznik 3)

» Systemy informatyczne w automatyce (ASI)
(zahcznik 4)

» Technologie informacyjne w systemach
automatyki (ART) (zajcznik 5)

KOMPETENCJE




K1AIR_KO1 Ma swiadoma¢ waznosci | zrozumienie
Filozofia humanistycznych aspektow i skutkdw dziatglrio T1A_KO1
Flew001 inzynierskiej. Poznaje
skutki wptywu dziatalnéci technicznej na
srodowisko, i zwgzary z tym odpowiedzialng
spoteczy nauki i techniki.
K1AIR_KO02 Prawidtowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy
Etyka zwigzane z wykonywaniem zawodu; Ma T1A_KO5
swiadoma¢ roli spotecznej absolwenta uczelni T1A KO8
technicznej. Rozumie potrzebormutowania i
przekazywania spotecastwu informaciji i opinii
dotyczcych osignig¢ techniki i innych aspektow
dziatalngci inzyniera; Potrafi przekazaaka
informacg i opinie w sposob zrozumiaty, z
uzasadnieniem piych punktéw widzenia.
K1AIR_KO03 Rozumie prawne aspekty i skutki dziataloio T1A_KO05
Wiasna¢ inzynierskie;. T1A K06
intelektualna i
prawo autorskie
K1AIR_KO04 Rozumie ide normalizacji, certyfikacji i integracji T1A_KO02
Zarzgdzanie systemoéw zargdzania jakécia, ochromn T1A K06
jakaoscia srodowiska, bezpiecastwem pracy InzK01
ZMZ0340 I bezpieczéstwem informacji. Rozumie koncepcj InzK02
zarzmdzania przez jakg. Identyfikuje podstawowe
problemy zargdzania jakécig, w tym kosztow
jakosci oraz zasady ich rozedgywania. Zna ogolne
zasady tworzenia i rozwoju form indywidualne;j
przedsgbiorczaci
K1AIR_KO05 Ma swiadoma@¢  niezlzgdnaosci  aktywndaci T1A K02
Zajecia sportowe | indywidualnych i zespotowych wykracaaych T1A_KO04
poza dziataln& inzyniersky InzK01
K1AIR_KO06 Potrafi harmonogramowaealizacf zadania i T1A_KO04
(AREK20) okresla¢ wiasciwie priorytety umaliwiajace
realizacg zadania
K1AIR_KO7 Osigga efekty w kategorii KOMPETENCJE dla

jednej z naspujacych specjalngi:

» Komputerowe sieci sterowania (ARK) (zetnik
1)

» Komputerowe systemy zadzania procesami
przemystowymi (ARS) (zatznik 2)

* Robotyka (ARR) (zaicznik 3)

» Systemy informatyczne w automatyce (ASI)
(zahcznik 4)

» Technologie informacyjne w systemach

automatyki (ART) (zajcznik 5)




Zatgcznik 1

EFEKTY KSZTALCENIA DLA SPECJALNO SCI

Wydziat: ELEKTRONIKI

Kierunek studiow: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
Stopien studiow: | (stacjonarne)

Specjalna¢: Komputerowe sieci sterowania (ARK)

Efekty OPIS KIERUNKOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA Odniesienie
ksztatcenia na efektow
| stopniu Po zakaiczeniu studiow | stopnia na kierunku ksztatcenia
studiow dla Automatyka i Robotyka w ramach specjalndci dla obszaru
specjalncci: | ,Komputerowe sieci sterowania”’ absolwent: nauk
ARK technicznych
(M),
WIEDZA
S1ARK_WO01 | Zna zasady konstrukcji, identyfikacji oraz badamiadeli T1A W02
(ARES401) obiektow dynamicznych i uktadow regulacjagtej. Potrafi T1A W03
zaprojektowd uktad regulacji z optymalnym doborem InzZWO05
regulatora. T1A W04
S1ARK_WO02 | Zna podstawowe struktury i algorytmy uczenia sieci T1A W07
(ARES402) neuronowych oraz zastosowania sieci neuronowych w InzZW02
automatyce. T1A_WO05
T1A_ W04
S1ARK_WO03 | Zna podstawy modulacji cyfrowej i kodowania danycaz T1A W07
(ARES403) techniczne rozwzania wykorzystywane w automatyce w InzZW02
powszechnie stosowanych protokotach transmisjiooyj, T1A W05
takich jak Modbus, 12C, 1-Wire czy CAN. T1A W03
InzZWO05
S1ARK_WO04 | Potrafi scharakteryzowsastruktury i baz sprztows sieci T1A W07
(ARES404) przemystowych w systemach automatyzacji, onéowi InzZW02
protokoty wybranych sieci przemystowych szeregowyoh | T1A W05
bazie Ethernetu, wskazaroblemy ich standaryzacji.
S1ARK_WO05 | Ma uporadkowary i podbudowan teoretycznie wiedzw | T1A W05
(ARES408) zakresie: architektury, standaryzacji i wiastiostruktur| T1A W06
systeméw automatyki, w tym systemow typu SCADA, InzZW01
DDC, DCS. Zna i rozumie metodyk projektowania T1A_WO0O7
automatyzacji aigtych procesow produkcyjnych. InzZW02
S1ARK_WO06 | Ma wiedz z zakresu architektury i dziatania procesorow | T1A W07
(ARES407) sygnatowych oraz organizacji i wykorzystania rdw InzZW02
generacji kodu i uruchamiania procesorow sygnatbwyc | T1A WO05
S1ARK_WO07 | Ma uporadkowary wiedz i podstawy teoretyczne T1A W07
(ARES509) dotyczce idei inteligentnych budynkow, architektury, InzZW02
funkcjonalndci i wkasndci struktur systeméw automatyki | T1A_ WO05
budynkowej, a w szczegolim systemow bezpiecastwa, T1A W08
systemow zarglzania energii komfortem, systemow InzZWO03

multimedialnych i informatycznych oraz magistral
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systemowych.
S1ARK_WO08 | Ma aktualm wiedz o trendach rozwojowych w obszarze | T1A W05
(ARES409) | komputerowych sieci sterowania
S1ARK_WO09 | Zna ogolne zasady tworzenia i rozwoju form indyveibhe) T1A_W11
(ARES405) przedsgbiorczaci, wykorzystujcej wiedz z dziedziny
komputerowych sieci sterowania
UMIEJ ETNOSCI
S1ARK_UO1 | Umie zaplanowg wykona schemat do symulaciji i T1A U1l
(ARES401) przeprowadz podstawowe badania wiasico T1A_UO09
dynamicznych eigtych uktadow regulacji z zastosowaniem InzU02
programow symulacyjnych Matlab/Scilab T1A _U10
InzU03
S1ARK_UO02 | Potrafi zaprojektowa typowg sie¢ neuronow stosowaaw | T1A U1l +
(ARES402) modelowaniu, rozpoznawaniu i optymalizaciji. +T1A _U13
InzU04
InzU05
S1ARK _UO03 | Umie wybra& protokot transmisji cyfrowej odpowiedni do | T1A _U15
(ARES403) wystepujacych potrzeb komunikacyjnych oraz InzUQ7
oprogramowai skonfigurowa polgczenie urzdzea
cyfrowych za pomagtego protokotu.
S1ARK_U04 | Korzysta z sieci przemystowych przy projektowaniu i T1A U15
(ARES404) | eksploatacji systemow automatyzacji, posiada witmejc¢ InzU07
doboru, konfigurowania, uruchamiania wybranychisiec T1A U16
komunikacji szeregowej na bazie Ethernetu i razywvania InzUO8
problemdéw diagnostyki.
S1ARK_UO05 | Potrafi zaprojektowd ogolmg struktue systemu automatyki T1A U16
(ARES4509) |dla zadanego sggtego procesu technologicznego, | z InzU08
uwzgkdnieniem zadanych kryteriow zytkowych orazl T1A UO03
przygotowa& i przedstawd krotka prezentag poswigcomn
wynikom realizacji zadania iynierskiego.
S1ARK_UO06 | Umie opracowéprogram realizugcy podstawowe T1A U16
(ARES407) algorytmy DSP na procesorze sygnatowym oraz InzUO08
przeprowadz proces uruchamiania procesora sygnatowego
wraz z peryferiami
S1ARK _UOQ7 | Potrafi zaprojektowa ogllng struktug systemu automatyki T1A U14
(ARES408) budynkowej dla zadanego obiektu, z uwgglieniem InzUO6
zadanych kryteribw aytkowych oraz skonfigurowla] T1A U15
program sterucy budynkiem inteligentnym. InzUQ7
S1ARK_UO08 | Potrafi sformutowé zatazenia projektowe, zaprojektowa | T1A UO05
(ARES411) dobr& system automatyki dla zadanego obiektu, ZI'1A U16
uwzgkdnieniem zadanych kryteriow zytkowych orazl InzU08

wykona szczegotow dokumentagj projektows.
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S1ARK_UQ9 | Potrafi wykon& przydzielone zadaniagnierskie w T1A U12,
(ARES405) ramach realizacji zespotowego projektu ¢ooego zadania InzU04
Proj.zespoto- | inzynierskiego) w obszarze komputerowych sieci T1A U10,
wy sterowania, umie przeprowadanaliz ekonomiczy InzUO3
przeds¢wziecia, potrafi opracow@astosowrg dokumentag T1A U14,
InzU06
T1A_U16
InzU08
S1ARK_U10 | Potrafi przygotowéa prezentagj zawieragca wyniki pracy T1A_UO1,
(ARES409) dyplomowej, uzasadéiw dyskusji sposob realizacji i T1A UO04,
Sem.dypl. osiagnicte efekty projektu T1A UOQO7
S1ARK U11 | Potrafi wykon& prae dyplomows w postaci projektu T1A UO1,
(AREKO_ZO) inzynierskiego w obszarzekomputerowych systemow T1A UO09,
zarzdzania procesami przemystowymi opracowd InzU02
stosown dokumentagj, w tym: T1A U13
» potrafi pozyskiwa informacje z literatury, baz InzUQ5
danych oraz innychrodet, T1A U14,
» potrafi wykorzysta do formutowania i InzUO6
rozwigzywania zada metody analityczne, T1A_U16
symulacyjne i eksperymentalne, InzU08
e potrafi ocent przydatné¢ i mozliwosé
wykorzystania nowych technik i technologii,
» potrafi dokona identyfikacji i sformutowa
specyfikacg zada, w tym zada nietypowych,
potrafi zgodnie z zadarspecyfikacy zaprojektowa oraz
zrealizowa urzadzenie, obiekt, system lub proces.
KOMPETENCJ E
S1ARK_KO01 | Dostrzega konieczié stosowania metod T1A_KO1,
(ARK411) statystycznych do opisu zbieranych danych T1A K05
S1ARK K02 | Potrafi wspOtpracowaz zespotem przy realizacji zionego| T1A KO02,
(ARES 405) | zadania inynierskiego petnic powierzon role w zespole InzKO1
Proj.zesp. potrafi wykon& przydzielone zadania zgodnie |z T1A KO3,
harmonogramem prac T1A_KO4




Zalgcznik 4

EFEKTY KSZTALCENIA DLA SPECJALNO SCI

Wydziat: ELEKTRONIKI

Kierunek studiow: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
Stopien studiéw: | (stacjonarne)

Specjalna¢: Systemy informatyczne w automatyce (ASI)

Efekty OPIS KIERUNKOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA Odniesienie
ksztatcenia efektow
na | stopniu | Po zakaiczeniu studidw | stopnia na kierunku ksztatcenia
studiow dla | AUTOMATYKA | ROBOTYKA w ramach specjalno sci | dla obszaru
specjalnagci: | ,Systemy informatyczne w automatyce” absolwent: nauk
ASI technicznych
(M),
WIEDZA
S1ASI_WO01 | Zna i potrafi scharakteryzowalgorytmy przetwarzania T1A W04
(ARES201) | danych cyfrowych styce do interpolacji, aproksymacii, T1A_WO05
redukcji zaktoce (regresji), transformat ortogonalnych,
kodowania i kompres;ji
S1ASI_WO02 | Zna skfadng i semantyk jezyka Java. Posiada wisglza T1A_WO04
(ARES202) | temat wirtualnej maszyny i kodu bajtowego orazlmesci T1A W05
i cech klas nalegcych do podstawowych pakietow
standardowej dystrybucji (Java SE)
S1ASI_WO03 | Ma uporadkowarny wiedz w zakresie elementow i zatda T1A W03
(ARES203) | robotéw przemystowych, potrafi dobiéralementy InzZWO05
sensoryczne i wykonawcze robotéw do postawionydaza T1A W05
I zaproponowé metody rozwgzania typowych zada T1 A_WO6
robotéw manipulacyjnych i mobilnych INZWO1
S1ASI_WO04 | Potrafi scharakteryzowsstruktury i baz sprztows sieci T1A W02
(ARES204) | przemystowych w systemach automatyzacji, ongowi T1A W05
protokoty wybranych sieci przemystowych, wskéaza
problemy ich standaryzaciji
S1ASI_W5 | Ma wiedz w zakresie metodologii zagdzania projektem T1A_ WO07
(ARES205) | (wieloosobow grup realizujca projekt) oraz w realizacji InzZW02
nowych aplikacji i uragdzen automatyki i robotyki.
S1ASI_W6 | Ma wiedz w zakresie modelowania i metod rozmgwania T1A_WO03
(ARES206) | praktycznych problemow optymalizacyjnych. InzZWQ05
T1A_WO07
InzZWO02
S1ASI_W7 | Posiada upogdkowary wiedz z zakresu specjalistycznych T1A W04
(ARES207) | mechanizméw systemow operacyjnych T1A_WO07
czasu rzeczywistego, wie jak formutatmaymagania InzZW02
aplikacji czasu rzeczywistego oraz zdefiniévparametry
realizupgcych je procesow i gtkow
S1ASI_W8 Ma wiedgz w zakresie taksonomii, struktury i wtasop T1A_ W02
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(ARES208) | systemOw autonomicznych, zna metody rgzamia T1A W07
typowych zada InzZW02
S1ASI_W9 | Zna zasady trédta poszukiwania informacji naukowo T1A W04
(ARES210) | technicznej. Zna bardziej szczegotowo wybrane rezania
techniczne. Zna metodolegiealizacji projektéw oraz
sposoOb ich dokumentowania.
S1ASI_W10 | Ma wiedz w zakresie metodologii zagdzania projektem T1A_WO04
(ARES211) | programistycznych (informatycznym). T1A_ W09
InzZW04
S1AS| W11 | Ma aktualn wiedz o trendach rozwojowych w obszarze T1A W05
(ARES_209) systemoéw informatycznych w automatyce
S1ASI_W12 | Zna ogolne zasady tworzenia i rozwoju form indyveithe| T1A W11
(ARES205) | przedsgbiorczaici, wykorzystugcej wiedz z dziedziny
systemoOw informatycznych w automatyce
UMIEJ ETNOSCI
S1ASI_UO1 | Potrafi zaprojektowai zaimplementowaalgorytm T1A_UO7
(ARES201) | interpolacji, aproksymaciii filtrowania (wygtadzap T1A U11
danych. Potrafi dobtaalgorytmy kodowania, transformacjii 11a y14
kompresji zalenie od typu przetwarzanych danych In2U06
S1ASI_UO02 | Potrafi tworzy proste, wielowtkowe aplikacje wgzyku T1A_UO7
(ARES202) |Javaoraz uruchantige w konsoli terminala lub w T1A U11
kontelgécie graficznym, wykorzystgg techniki T1A U14
programowania obiektowego i proceduralnego In2U06
S1ASI_UO03 | Potrafi obstugiwé przyktadowe roboty manipulacyjne i T1A_U13
(ARES203) | mobilne oraz wykorzystywatypowe uktady sensoryczne InzU05
robotéw T1A Ul14
InzU06
T1A_U16
InzU08
S1ASI_U04 | Potrafi korzysta z sieci przemystowych przy projektowanju T1A_U12
(ARES204) | i eksploatacji systeméw automatyzacji. Posiada jetmiesc InzU04
doboru, konfigurowania i uruchamiania wybranyctcsie T1A U15
komunikacji szeregowej oraz na bazie Ethernetu InzUQ7
T1A U16
InzUO08
S1ASI_UO5 | Potrafi wykona przydzielone zadaniagnierskie w T1A_U12
(ARES205) | ramach realizacji zespotowego projektu ¢zinego zadania InzU04
inzynierskiego) w obszarze systeméw informatycznych w ~ T1A_U10,
automatyce, umie przeprowadznaliz; ekonomiczn T1A_U14,
przedsgwziecia, potrafi opracowastosown dokumentag InzU06
T1A U16
InzU08
S1ASI_U06 | Potrafi analizowai budowa aplikacje czasu rzeczywistego T1A U13
(ARES207) | Z wyciem mechanizméw komunikacji i synchronizacii InzUQO5
procesow oraz ytkow, wsrodowisku wybranego systemu| T1A U14
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operacyjnego czasu rzeczywistego InzUOG6
S1ASI _U07 | Potrafi zastosowgpoznane metody i algorytmy do T1A_U13
(ARES208) | rozwigzywania zada modelowanigrodowiska, lokalizacji i InzU05
planowania dzialasystemow autonomicznych na T1A U14
przykiadzie robotéw mobilnych InzUO6
T1A_U16
InzU08
S1ASI_US8 Potrafi samodzielnie zaprojektodarealizowa i T1A_UO05
(ARES211) | dokumentowa aplikack. T1A UO8
InzUO1
T1A Ul4
InzU06
T1A U16
InzU08
S1ASI_U09 | Potrafi przygotowéa prezentagj zawierajca wyniki pracy T1A_UO01,
(ARES209) | dyplomowej, uzasadéiw dyskusji sposéb realizacji i T1A_UO04,
osignicte efekty projektu T1A_U0O7
S1AS| U10 | Potrafi wykona prae dyplomows w postaci projektu T1A UO1L,
(AREK_OZO) inzynierskiego w obszarzeysteméw informatycznych w T1A _UQ9,
automatyce opracowa stosowl dokumentagj, w tym: InzU02
« potrafi pozyskiwa informacje z literatury, baz T1A_U13,
danych oraz innychrodet, InzUQO5
 potrafi wykorzysta do formutowania i T1A_U14,
rozwigzywania zada metody analityczne, InzU06
symulacyjne i eksperymentalne, T1A_U16
« potrafi ocent przydatnéé i mozliwosé InzU08
wykorzystania nowych technik i technologii,
» potrafi dokona identyfikacji i sformutowa
specyfikac zada, w tym zada nietypowych,
potrafi zgodnie z zadarspecyfikacy zaprojektowa oraz
zrealizowa urzagdzenie, obiekt, system lub proces.
KOMPETENCJ E
S1ASI_KO01 | Potrafi wspOtpracowaz zespotem przy realizacji zionego | T1A_KO02,
zadania inynierskiego petnic powierzon role w zespole, InzK01
potrafi wykona przydzielone zadania zgodnie z T1A KO3,
harmonogramem prac T1A_KO04
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EFEKTY KSZTALCENIA DLA SPECJALNO SCI

Wydziat: ELEKTRONIKI

Kierunek studiow: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
Stopien studiéw: | (stacjonarne)

Specjalna¢: Komputerowe systemy zaradzania procesami przemystowymi (ARS)

Efekty OPIS KIERUNKOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA Odniesienie
ksztatcenia efektow
na | stopniu | Po zakaiczeniu studidw | stopnia na kierunku ksztatcenia
studiow dla | AUTOMATYKA | ROBOTYKA w ramach specjalno $ci dla obszaru
specjalnaci: | ,Komputerowe systemy zarzdzania procesami nauk
ARS przemystowymi” absolwent: technicznych
(M)
WIEDZA
S1ARS_WO01 | Zna podstawowe techniki wspomagania decyzji z uydrgeniem T1A_WO03
(ARES301) | Wzajemnych powizan, wymaganych zalen i wzajemnych InzZW05
powigzan. T1A_WO5
T1A_WO07
InzZWO02
T1A W09
InzZW04
S1ARS_WO02 | Posiada wiedzo budowie sieciowych systeméw operacyjnych. Zna TTA_W04
(ARES302) | podstawowe protokoly komunikacyjne, zasady budoplikacii T1A_WO05
sieciowych, interfejs do ustug systemu operacyjnego T1A_WO7
InzZWO02
S1ARS_WO03 | Zna pogcia dotycace formatéw i standardéw plikow T1A_WO04
(ARES303) | multimedialnych przesytanych w sieci, elementy kogpafii ze T1A_WO05
szczeg6lnym uwzgtinieniem szyfrowania symetrycznego i T1A_WO7
asymetrycznego oraz podpisow cyfrowych, orientigens InzZW02
zasadach dziatania e-Bankingu oraz kwestiach bezpistwa
przesytania danych.
S1ARS_WO04 | Ma podstawow wiedz dotyczca filozofii oraz metodologii T1A_WO03
(ARES304) | programowania obiektowego wzykach Java i C# z InzZW05
wykorzystaniem MDA (Model Driven Architecture) T1A_WO04
T1A_WO05
T1A_WO07
InzZWO02
S1ARS_WO05 | Ma podstawow wiedz o komputerowych systemach T1A_WO02
(ARES306) | wspomagajcych wytwarzanie w systemach produkcyjnych. T1A_WO05
Posiada wiedgzdotyczaca syntezy modeli sterowania produkcj
elastyczn.
S1ARS_WO06 | Zna zasady zasdzania przedsivzieciami (czynndci krytyczne, T1A_WO03
(ARES307) | Sciezka krytyczna, model CPM, PERT). Potrafi stoséwa InzZW05
programowa algorytmy wyznaczania najdiszych oraz T1A_WO04
najkrétszych drog w grafach. Potrafi wyznacpsaksymalny T1A_WO05
przeptyw w sieci przeptywowej. Modeluje jednomasaye, T1A_WO7
przeptywowe i gniazdowe problemy harmonogramowania. InzZWO02
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S1ARS_WO07 | Zna podstawowe metody numeryczne optymalizacii. T1A_WO03
(ARES308) InZWO05
T1A_WO5
T1A_WO07
InzZW02
S1ARS_WO08 | Zna zasady irodta poszukiwania informacji naukowo T1A_WO04
(ARES310) | technicznej. Zna bardziej szczegotowo wybrane rezaviia
techniczne. Zna metodolaegiealizacji projektow oraz sposob
ich dokumentowania.
S1ARS WO09| Ma aktualn wiedz o trendach rozwojowych w obszarze T1A W05
(ARESS’_OQ) komputerowych systemow zadzania procesami T1A W06
przemystowymi InzZWO01
S1ARS_W10| Zna ogo6lne zasady tworzenia i rozwoju form indyveithe| T1A W11
(ARES305) | przedsgbiorczaci, wykorzystugcej wiedz z dziedziny
komputerowych systeméw zadzania procesami
przemystowymi
UMIEJ ETNOSCI
S1ARS U1l | Potrafi zrealizowatypowe elementy systemu wspomagania T1A_UO8
(ARES301) | decyzji w postaci programu komputerowego. InzUO1
T1A_U09
InzUO02
T1A U1l
S1ARS U2 | Posiada umiejnos¢ tworzenia aplikacji sktadagych sé z wielu T1A_UO8
(ARES302) | proceséw dziatapych wsrodowisku sieciowego systemu InzUO1
operacyjnego. Potrafiy¢ podstawowych metod komunikacji i T1A_U13
synchronizacji midzyprocesowe;j. InzUO05
S1ARS U3 | Implementuje wybrane protokoly kryptograficzne vstzasowaniu T1A_U10
(ARES303) do przesytania materiatow multimedialnych w si&omnie InzUO3
wykorzysta pakiety szyfrujce pocz elektroniczi oraz T1A_U13
polaczenia zdalnego dagiu. InzUO5
S1ARS U4 | Programuje systemy szyfrowaniandeku i obrazu przy T1A_U10
(ARES303) wykorzystaniu asymetrycznych metod szyfrowaniaictajak RSA InzUO3
oraz El Gamala. T1A_U13
InzUO5
S1ARS U5 | Samodzielnie formutuje i stosuje technotpbidowy programéw T1A_UO8
(ARES304) | obliczeniowych zorientowanych obiektowo gzykach Java oraz InzUO1
c# T1A_U13
InzUO5
S1ARS_U6 | Potrafi wykona przydzielone zadaniagnierskie w ramach| T1A_U12,
(ARES305) | realizacji zespotowego projektu (ztunego zadania InzU04
inzynierskiego) w obszarze komputerowych systeméw T1A_U10,
zarzdzania procesami przemystowymi, umie przeprowadzi  [NzU03
analiz ekonomiczg przeds¢wziecia, potrafi opracowa TllA_U%?,
Nz

stosown dokumentagj

T1A_U16
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InzUO08
S1ARS U7 | Potrafi dokona krytycznej analizy sposobu funkcjonowania T1A U1l
(ARES306) | Procesu wytwérczego. Ma podstawowe przygotowanie do T1A_U13
zarzdzania logilg produkcji w elastycznych systemach InzUO5
produkcyjnych.
S1ARS U8 | Zna zasady redagowania publikacji naukowej orazypra T1A_UO8
(ARES311) | zespotowej. Implementuje wybrane metody i algorymayzdzania InzUO1
procesami przemystowymi. T1A U15
InzUQ7
S1ARS U9 | Implementuje algorytmy wyznaczania najkrotszyciezek w T1A_UO8
(ARES307) | grafach (Bellmana-Forda, Dijkstry). Wyznaczaeiki krytyczne InzUO1
dla przeptywowych i gniazdowych probleméw szereguaaada. T1A_U09
InzU02
S1ARS_U10 | Potrafi rozwazat typowe problemy optymalizacyjne wyptijace w|  T1A_UOS
(ARES308) | automatyzacji proceséw zyciem profesjonalnego T1A_U08
oprogramowania . InzUO1
T1A U09
InzUO02
S1ARS_U11 | Potrafi przygotowé prezentagj zawierajca wyniki pracy T1A_U01,
(ARES309) | dyplomowej, uzasadéiw dyskusji sposéb realizacji i T1A_UO04,
osignicte efekty projektu T1A_U07
S1ARS U12 | Potrafi wykon@ prag dyplomows w postaci projekty T1A_UOL,
(AREK020) | inzynierskiego w obszarzekomputerowych systemoyw TI1A_UQ9,
zarzmdzania procesami przemystowynopracowg stosown InzU02
dokumentagj, w tym: T1A U13,
» potrafi pozyskiwa informacje z literatury, baz danych  InzUO05
oraz innychzrédet, T1A _U14,
» potrafi wykorzysta do formutowania i rozvezywania InzUO6
zada metody analityczne, symulacyjne i T1A_U16
eksperymentalne, InzU08
» potrafi ocent przydatnéc i mozliwos¢ wykorzystania
nowych technik i technologii,
» potrafi dokona identyfikacji i sformutowa
specyfikacg zada, w tym zada nietypowych,
potrafi zgodnie z zadarspecyfikacy zaprojektowa oraz
zrealizowa urzadzenie, obiekt, system lub proces.
KOMPETENCJE
S1ARS_KO01 | Potrafi wspotpracowaz zespotem przy realizacji zionego T1A K02,
(ARES305) | zadania inynierskiego petnic powierzog role w zespole, InzKO1
potrafi wykona przydzielone zadania zgodnie z T1A KO3,
harmonogramem prac T1A K04




Zatgcznik 5

EFEKTY KSZTALCENIA DLA SPECJALNO SCI

Wydziat: ELEKTRONIKI

Kierunek studiow: AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Stopien studiow: | (stacjonarne)

Specjalng¢: Technologie informacyjne w systemach automatyKiART)

Efekty OPIS KIERUNKOWYCH EFEKTOW Odniesienie
ksztatcenia na| KSZTALCENIA efektow
| stopniu ksztatcenia
studiow dla Po zakaiczeniu studiow | stopnia na kierunku dla obszaru
specjalnagci: | AUTOMATYKA | ROBOTYKA w ramach specjalno $ci | nauk
ART »rechnologie informacyjne w systemach automatyki” | technicznych
absolwent: (T)
WIEDZA
S1ART W01 | Ma uporadkowary wiedz  dotycaca  architektury, T1A W06
(ARES500) funkcjonalndci i wlasnaci systemow wbudowanych dla |nz\W01
potrzeb automatyki oraz sposobow ich programowania T1A W04
komunikaciji cyfrowe;j. -
S1ART_WO02 | Zna podstawowe struktury i algorytmy uczeniaisie T1A W03
(ARES501) neuronowych stosowanych w automatyce, zwtaszcza w InzZW05
modelowaniu i sterowaniu procesami. T1A_WO05
T1A_WO7
InZW02
S1ART_WO03 | Zna pogcia z zakresu zagdzania, rozumie zasady tworzenia T1A_WO04
(ARES502) | réznych systeméw wspomagaych podejmowanie decyzji, T1A_WO7
rozumie ide tworzenia systemow, role standardéw i systemow |nz\W02
ze sztucza inteligency oraz wie jakie przynosi to efekty. Wie T1A WO09
jak zabezpieczy dane firmy oraz bezpiecznie przesyfa |nz\W04
informacije.
S1ART W4 Zna podstawowe metody syntezy i analizy algorytmow T1A W04
(ARES00503)| klasyfikacji i rozpoznawania oraz sposoby ich innpéatacii.
S1ART_WO05 | Zna podstawy, wady i zaletyzykow programowania opartychh  T1A W04
(ARES504) 0 wirtualne maszyny wykorzystywane w platformie TN&raz T1A W05
jezyk JAVA T1A_WO7
InZW02
S1ART_WO06 | Zna nowoczesne technologigywane do tworzenia stron T1A_WO04
(ARES508) WWW, aplikacji webowych oraz ich zastosowania w T1A_WO07
rozproszonych systemach automatyki, i zdrania produkej. InzZW0?2
S1ART_WO7 | Ma uporadkowary wiedz i podstawy teoretyczne T1A W05
(ARES509) | dotyczce idei inteligentnych budynkow, architektury, T1A W06
funkcjonalndci i wlasndci struktur systemow automatyki  InzWO01
budynkowej, a w szczegolim systemow bezpiecastwa,
systeméw zamdzania energii komfortem, systemow
multimedialnych i informatycznych oraz magistral
systemowych.
S1ART_WO08 | Zna pogcia dotycace formatéw i standardéw plikéw T1A_WO05
(ARES510) | multimedialnych przesytanych w sieci, elementy kogpafii ze T1A_WO08
szczegolnym uwzgtinieniem szyfrowania symetrycznego i InzZWO03




Zatgcznik 5

asymetrycznego oraz podpisow cyfrowych, orientigens
zasadach dziatania e-Bankingu oraz kwestiach bezgigtwa
przesytania danych.

S1ART_WO09 | Ma aktualm wiedz o trendach rozwojowych w obszarze T1A W05
(ARES511) | technologii informacyjnych w systemach automatyki
S1ART_W10 | Zna ogolne zasady tworzenia i rozwoju form T1A_ W11
(ARES505) indywidualnej przedgbiorczaci, wykorzystugcej wiedz
dotyczca technologii informacyjnych w systemach
automatyki
UMIEJ ETNOSCI
S1ART_Ul | Potrafi realizowa w zespole zlzone projekty igynierskie z T1A_U14
(ARESO00505) zakresu technologii informatycznych w automatyce InzUO6
T1A U15
InzUQ7
S1ART_U2 Umie wykorzysta platformy programistyczne .NET oraz JAVA T1A_U15
(ARESO00504)| do implementacji rozwizan z zakresu automatyki i informatyki.  InzUO07
T1A U16
InzU08
S1ART_U3 Umie korzystd z podstawowych nagdzi komputerowego T1A_U15
(ARESO00502)| wspomagania zagdzania produkeji ochrony danych. InzUQ7
T1A U16
InzU08
SIART_U4 | potrafi zaprojektow@oraz przeprowadgibadania testowe  T1A_U03
(ARES00503)| algorytméw rozpoznawania w oparciu o dane empirgczn ~ InzU01
oraz z zastosowaniem technik symulacji komputerowej T|1AD%29
nz
S1ART_US Potrafi zaprojektowatypowa sié neuronow stosows w T1A U1l
(ARESO00507)| modelowaniu, diagnostyce i sterowaniu systememraaityki. T1A U12
InzUO04
T1A U13
InzU05
S1ART_U7 Umie wykorzysté platformy programistyczne .NET oraz JAVA T1A_U15
(ARES00504)| do implementacji rozvgzaa z zakresu automatyki i informatyk InzUQ7
T1A U16
InzU08
S1ART_US8 Potrafi samodzielnie zaprojektodvaystem automatyki lub jegg T1A_Ul4
(ARESO00506)| istotrg czesé, korzystagc z technologii informatycznych InzUO6
T1A U15
InzUQ7
S1ART_U9 Programuje systemy szyfrowaniandeku i obrazu przy T1A _U15
(ARES00510)| wykorzystaniu asymetrycznych metod szyfrowaniaictajak InzUO7
RSA oraz El Gamala T1A_Ul6
InzU08
S1ART_U10 | potrafi przygotowa prezentagj na zadany temat z T1A_UO1
(ARES00509) wykorzystaniem nowoczesnych nedlzi informatycznych| T1A_U02
i srodkow audiowizualnych T1A_UO3
S1ART_U11l | potrafi wykona przydzielone zadaniadgnierskie w T1A_U05,
(ARES00505)| ramach realizacji zespotowego projektu ¢zioego T1A_U10,

InzUO3
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zadania inynierskiego) w obszarze technologii T1A U12,
informacyjnych w systemach automatyki, umie InzUO4
przeprowad# analiz ekonomiczyg przedstwziccia, T1A U14
potrafi opracowé stosown dokumentagj InzUO6
T1A U16
InzU08
SIART_U12 | potrafi przygotowa prezentaej zawierajca wyniki pracy | T1A_UO1,
(ARES005xx)| dyplomowej, uzasadéiw dyskusji sposéb realizacji i T1A_U04,
Sem.dypl.. osignicte efekty projektu T1A_U07
S1ART_U13 | Potrafi wykong& prae dyplomows w postaci projektu T1A UOL,
(AREKO020) | inzynierskiego w obszarztechnologii informacyjnych w T1A _UQ9,
systemach automatyki I opracow& stosown InzU02
dokumentagj, w tym: T1A U13,
» potrafi pozyskiwé informacje z literatury, baz InzUO5
danych oraz innychrédet, T1A U14,
« potrafi wykorzysta do formutowania i InzU06
rozwiagzywania zada metody analityczne, T1A_U16
symulacyjne i eksperymentalne, InzU08
» potrafi ocent przydatné¢ i mozliwosé
wykorzystania nowych technik i technologii,
» potrafi dokona identyfikacji i sformutowa
specyfikacg zada, w tym zada nietypowych,
potrafi zgodnie z zadarspecyfikacy zaprojektowa oraz
zrealizowd& urzagdzenie, obiekt, system lub proces.
KOMPETENCJ E
S1ART_KO1 | Potrafi wspoétpracowa z zespotem przy realizagji T1A K02,
(ARESO0505) | ztozonego zadania #ynierskiego petnic powierzog role InzKO1
w zespole, potrafi wykorigprzydzielone zadania zgodnie z T1A_ K03,
harmonogramem prac T1A K04




Zatgcznik 3

EFEKTY KSZTALCENIA DLA SPECJALNO SCI

Wydziat: ELEKTRONIKI

Kierunek studiow: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
Stopien studiow: | (stacjonarne)

Specjalna¢: Robotyka (ARR)

Efekty OPIS KIERUNKOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA Odniesienie
ksztatcenia na efektow
| stopniu Po zakaiczeniu studiow | stopnia na kierunku ksztatcenia
studiow dla AUTOMATYKA | ROBOTYKA w ramach specjalno sci | dla obszaru
specjalnaci: | ,Robotyka” absolwent: nauk
ARR technicznych
(M)
WIEDZA
S1ARR_WO01 | Ma wiedz z zakresu tworzenia aplikacji #sodowisku T1A W03
(ARES101) graficznym pozwalacych wizualizowa dane sensoryczne, T1A WO04
zna konstrukej podstawowych sensorow
S1ARR_ W02 | Ma uporadkowary wiedz na temat nagdzi T1A_WO04
(ARES102) komputerowych stosowanych w robotyce, sposob iddodo| T1A WO07
oraz zakresu stosowakw, ma podstawowwiedz na
temat cyklu projektu, naedzi do sporzdzania jego
harmonogramu i zagdzania projektem
S1ARR_WO03 | Zna i rozumie zasady dziatania uktadow elektronycin T1A W02
(ARES103) stosowanych w sterownikach robotéw (mikrokontrokerd T1A W03
czujnikéw, sterownikéw naglow elektrycznych, uktadow | T1A_ WO07
komunikacyjnych) oraz techniki tworzenia oprogranaova
wbudowanego dla mikrokontrolerow
S1ARR_ W04 | Ma podstawowa wiedzw zakresie konstrukcji robotow T1A WO03
(ARES104) mobilnych, ich systemow lokomocji, sterowania iilzasa,
autonomii robotéw, systemow sterowania lokomacj
metod nawigacji
S1ARR_WO05 | Zna i rozumie na czym polega integracja klasycznych T1A W02
(ARES107) maszyn i urgdzer mechanicznych (hydraulicznych, T1A W04
pneumatycznych, cieplnych itp.) ze sterowaniem T1A_ WO07
mikroprocesorowym, a tak podstawowe metodyki
modelowania i projektowania prostych uktadow
mechatronicznych realizagych okrélone funkcje
techniczne
S1ARR_WO06 | Ma wiedz z zakresu programowania uogolnionego z T1A W03
(ARES108) wykorzystaniemgzyka C i C++, zna niskopoziomowe T1A W04
aspekty konstrukcji struktur danych wspigcgich
wspomniany typ programowania
S1ARR_ W07 | Ma wiedz z zakresu projektowania, modelowania, T1A W03
(ARES109) konfigurowania i eksploatacji zrobotyzowanych staisk T1A W05
produkcyjnych, ma podstawawviedz w zakresie T1A W06

planowania i sterowania zrobotyzovagorodukcg w
aspekcie technicznym i ekonomicznym
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S1ARR_WO08 | Ma aktualm wiedz o trendach rozwojowych w obszarze | T1A W05
(ARES110) robotyki
S1ARR_WOQ09 | Zna ogolne zasady tworzenia i rozwoju form indyvelthe] T1A W11
(ARES106) przedsgbiorczaci, wykorzystujcej wiedz z dziedziny
robotyki
UMIEJ ETNOSCI
S1ARR_UO1 | Potrafi tworzy aplikacje graficzne unitiwiajace T1A UO1
(ARES101) wizualizacg danych sensorycznych, jest w stanie T1A _UQ7
zinterpretowa dane pomiarowe podstawowych sensorow, T1A U16
S1ARR_UO02 | Potrafi wykorzystywé wspoétczesne nagdzia T1A_UO7
(ARES103) programistyczne do tworzenia T1A UO8
oprogramowania wbudowanego dla mikrokontroleréw T1A _U15
przeznaczonego do obstugi czujnikow, ¢@gw i uktadow
komunikacyjnych stosowanych w robotach
S1ARR_UO03 | Potrafi zaprojektowauktad elektroniczny (w szczegokm T1A UO1
(ARES103) system mikroprocesorowy) przeznaczony do obstugi T1A _UO7
czujnikéw, napdow i uktadoéw komunikacyjnych T1A _U16
stosowanych w robotach
S1ARR_UO4 | Potrafi projektowa podzespoty autonomicznego robota T1A UO1
(ARES104) mobilnego, proste ukfady sensoryczne, a¢akigorytmy T1A _UO7
sterowania i nawigacji robota mobilnego T1A U16
S1ARR_ UO5 | Potrafi uruchond i przetestowaalgorytmy sterowania i T1A UO7
(ARES105) nawigacji robota mobilnego i zaplanoveksperyment T1A_U15
weryfikujacy mazliwosci dziatania robota
S1ARR_UO6 | Potrafi wykon& przydzielone zadaniagnierskie w T1A _U12,
(ARES106) ramach realizacji zespotowego projektu ¢ooego zadania| T1A_U10,
inzynierskiego) w obszarze robotyki, umie przeprowadzi| T1A_U14,
analiz ekonomiczg przedstwziecia, potrafi opracow@a T1A U16
stosown dokumentagj
S1ARR_UOQ7 | Potrafi analizowadziatanie oraz struktemmaterialm i T1A U14
(ARES107) funkcjonalry uktadéw o ztaonej strukturze fizycznej: T1A_U15
mechanicznej, hydraulicznej, pneumatycznej, elekingj i T1A U16
elektronicznej, potrafi opracowd&oncepa} dziatania,
zamodelowé i zaprojektowa proste uktady mechatroniczne
korzystajc ze standardowych systemow symulacyjnych
S1ARR_ UO08 | Potrafi tworzy aplikacje bazujce na paradygmacie T1A UO7
(ARES108) programowania uogolnionego T1A U15
S1ARR_ UQ9 | Potrafi zastosowametody i algorytmy modelowania i T1A UO7
(ARES109) optymalizacji stanowisk zrobotyzowanych, posiada T1A_Ul11
umiejtnosci oceny efektow technicznych i ekonomicznychT1A U13
robotyzacji proceséw produkcyjnych, potrafi stoséwa T1A _U15
zapewnia przestrzeganie wymogow bezpietgiva w
zrobotyzowanych procesach produkcji
S1ARR_U10 | Potrafi przygotowa prezentagj zawierajca wyniki pracy T1A UO01,
(ARES110) dyplomowej, uzasadéiw dyskusji sposéb realizacji i T1A _U04,
osiggnicte efekty projektu T1A UO7
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S1ARR_U11 | Potrafi wykorzysté zdobyt wiedz i umiejgtnosci do T1A UO1
(ARES112) rozwigzania irrynierskiego zadania projektowego z obszaru T1A_UO05
specjalnéci robotyka T1A UO7
T1A_UO08
T1A_U09
T1A _U16
S1ARR_U12 | Potrafi wykon& prag dyplomows w postaci projektu T1A UO1,
(AREKO020) inzynierskiego w obszarze robotyki i opracawstosowrg | T1A_UQ9,
dokumentagj, w tym: T1A_U13,
» potrafi pozyskiwa informacje z literatury, baz T1A U14,
danych oraz innychrodet, T1A U16
e potrafi wykorzystéa do formutowania i
rozwigzywania zada metody analityczne,
symulacyjne i eksperymentalne,
e potrafi ocent przydatné¢ i mozliwosé
wykorzystania nowych technik i technologii,
» potrafi dokona identyfikacji i sformutowa
specyfikacg zada, w tym zada nietypowych,
potrafi zgodnie z zadanspecyfikacy zaprojektowa oraz
zrealizowa& urzadzenie, obiekt, system lub proces.
KOMPETENCJ E
S1ARR_KO1 | Potrafi wspoOtpracowaz zespotem przy realizacji Zonego| T1A K02,
(ARES 106) | zadania inynierskiego petnic powierzon role w zespole| T1A_ KO3,
Proj.zesp. potrafi wykon& przydzielone zadania zgodnie |z T1A K04

harmonogramem prac




