KIERUNKOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Wydziat: ELEKTRONIKA
Kierunek studiow: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
Stopien studidw: Il (stacjonarne i niestacjonarne)

Efekty OPIS KIERUNKOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA Odniesienie
ksztatcenia na efektow
Il stopniu Po zakaiczeniu studiow Il stopnia na kierunku ksztatcenia
studiow dla |AUTOMATYKA | ROBOTYKA absolwent: dla obszaru
kierunku AIR nauk
technicznych
(M,
WIEDZA
K2AIR_WO01 |Ma poszerzomi pogkbiong wiedz w zakresie wybranych | T2A_WO01
MAP3032 dziatbw matematyki nieziolng do rozumienia zagadriev
zakresie studiowanej dyscypliny naukowej
K2AIR_WO02 |Ma poszerzomi pogkbiong wiedz w zakresie fizyki T2A W01
FZP1075 niezledng do rozumienia zjawisk fizycznych zakresie
studiowanej dyscypliny naukowej
K2AIR_WO04 |Ma aktualm wiedz o trendach rozwojowych i T2A_WO05
Kod najistotniejszych nowych aginieciach w obszarze
seminarium |studiowanej dyscypliny naukowej
specjalnéciow
ego
K2AIR_ W05 |Zna metody modelowania matematycznego uktadow
(AREUO1) sterowania w przestrzeni stanu, kryteria sterowéino T2A_WO05
lub obserwowalnéci, stabilng¢ uktadow nieliniowych i metody
(ARKKO03) sterowania optymalnego
K2AIR_ W06 |Zna metody komputerowego modelowasnadowiska T2A W03
(AREUO02) losowego oraz parametryczne i nieparametryczne gy
lub syntezy modeli systeméw liniowych i nieliniowych na
(ARKKO01) podstawie niepewnych danych oraz ich realizacje
komputerowe.
K2AIR_ W07 |Zna programowanie liniowe, warunki optymaop metody |T2A_WO04
(AREUO03) nieliniowej optymalizacji lokalnej bez ogranicziez
lub ograniczeniami, algorytmy optymalizacji globalnefyiskretnej
(ARKKO02) oraz metody podziatu i ograniaze
K2AIR_WO08 |ma zaawansowagn wiedz w zakresie pe@f i metod T2A_WO02
(AREUO04) analitycznych i geometrycznych stegmych w automatyce T2A_WO05
lub robotyce, niezédng do formutowania modeli, opisan
(ARKKO04) wiasndci i zaproponowania algorytmow sterowania ukiag
(ARKKO05) automatyki i robotyki
K2AIR_WO09 | Ma aktuala wiedz o trendach rozwojowych i T2A_WO09
najistotniejszych nowych aginieciach w obszarze T2A W10
Automatyki i robotyki T2A W11




K2AIR_W10 |Osigga efekty w kategorii WIEDZA dla jednej z ngstijgcych
specjalnéci:
» Komputerowe sieci sterowania (ARK) (zetnik 1)
* Komputerowe systemy zadzania procesami
przemystowymi (ARS) (zgtznik 2)
» Robotyka (ARR) (zalcznik 3)
* Systemy automatyki i robotykAUR) (zakcznik 4)
» Systemy informatyczne w automatyce (A$akcznik 5)
* Technologie informacyjne w systemach automatyki TAR
(zakcznik 6)
oraz w trybie niestacjonarnym
* Systemy automatyki i robotykNUN) (zakcznik 7)
» Systemy informatyczne w automatyce i robotyce (ASU)
(zakcznik 8)
K2AIR_W10 |ma wiedze w zakresie tworzenia lub rozwoju form T2A_ W10
Nowy kurs indywidualnej przedsgbiorczaci w obszarze wkciwym dla | T2A W11
(Przedsgbior- |studiowanego kierunku studiow, ma wiedzzakresu ochrony
CZGiC) wlasnaci przemystowej i prawa autorskiego.
UMIEJ ETNOSCI
K2AIR_UO1 |Potrafi projektowa stabilne uklady sterowania ze sgreniem T2A_UO07
(AREUO0O01) zwrotnym, obserwatory stanu oraz optymalne regoyjat
lub(ARKKO03)
K2AIR_UO2 |potrafi postugiwé sic metodami symulacji komputerowej dg T2A_UO7
(AREU001)  |oceny przebiegéw proceséw w ukladach sterowania
lub(ARKKO04)
K2AIR_ U03 |Potrafi wykorzystywé dane pomiarowe do budowy i T2A _U08
(AREU02) testowania modeli systemow liniowych i nieliniowyptzy
lub(ARKKO1) |[roznej wiedzy wstpnej oraz do prognozowania sygnatow,
umie prowadz badania eksperymentalne i korzysta
dedykowanego oprogramowania.
K2AIR_U04 |Potrafi stosowaalgorytmy optymalizacji doktadne i T2A _U10
(AREUO03) przyblizone do zadaciagtych i dyskretnych bez ograniczez
lub(ARKKO02) |ograniczeniami oraz wykorzystatandardowe procedury
numeryczne
K2AIR_UO5 |Potrafi definiowg i analizowg modele matematyczrT2A UO1
(AREUO04) ukladéw, wykorzystyw& metody matematyczne T2A U1l
lub (ARKKO4) |zaprojektowania algorytmow sterowania, a zt@ak jes{T2A U12
przygotowany do korzystania ze specjalistycznegrditury
przedmiotu
K2AIR_U06 |Potrafi referowé poszczegolne fazy realizacji pracy T2A_UO1,
Kod dyplomowej, przygotowaprezentagj zawieragca wyniki T2A UO02,
seminarium  |koncowe pracy, uzasadnwnioski i konkluzje. Zna reguty | T2A_U04,
dyplomowego |kreatywnej dyskusiji T2A UO05
K2AIR_UO7 |Ma wiedz, umige¢tnosci i kompetencje zgodne |T2A _UO1,
Jezyk obcy wymaganiami okrdonymi dla poziomu dodatkowego B]T2A_UQ02,
B2+ ESOKJ w zakresiegiyka naukowaechnicznego zwizanegd T2A_U03,
T2A_U06

ze studiowag dyscyplirg i pokrewnymi zagadnieniami.




K2AIR_ UO8
Jezyk obcy Al

Ma wiedz, umiegtnosci i kompetencje zgodne
wymaganiami okrdonymi dla poziomu A1l ESOKdjzywa w
elementarnym stopniu podstawowych sprasengezykowych;
zna podstawowe stownictwo i struktury gramatyczne
zakresie tematOw zycia codziennego i podstawgeh
zachowa interkulturowych.

T2A_U01
T2A_UO3

K2AIR_UO09
Kod kursu
praca
dyplomowa

Potrafi samodzielnie zrealizowayplomowy magistersk
zawieragca aspekty badawcze, w tym:

potrafi pozyskiwa informacje z literatury, baz danych
oraz innychzrodet, integrowé je, dokonywa ich
interpretacji i krytycznej oceny

potrafi planowa i przeprowadzaeksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretéwa
uzyskane wyniki i wyggac wnioski

potrafi wykorzysté do formutowania i rozwizywania
problemow metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne

potrafi formutowd i testowd hipotezy zwgzane z
problemami badawczymi

potrafi integrowé wiedz z r&nych dziedzin i
dyscyplin oraz zastosowgodefcie systemowe,
uwzgkdniajgce take aspekty pozatechniczne
potrafi ocent przydatné¢ i mozliwos¢ wykorzystania
nowych osignie¢ (technik i technologii) w
reprezentowanej dyscyplinie

potrafi zaproponowaulepszenia/usprawnienia
istniejgcych rozwgzan technicznych

potrafi interpretowé uzyskane wyniki bada wyciagac
stosowne wnioski i formutowarekomendacje

potrafi zredagowaprac magistersk zgodnie z
wymogami formalnymi

T2A_UO1
T2A_UO3
T2A_UO8
T2A_UO09
T2A_U10
T2A_U11
T2A_U12
T2A_U15
T2A_U16
T2A_U18

K2AIR_U10

Osiga efekty w kategorii UMBTNOSCI dla jednej z

nastpujacych specjaln€i:

» Komputerowe sieci sterowania (ARK) (zetnik 1)

* Komputerowe systemy zadzania procesami
przemystowymi (ARS) (zgtznik 2)

* Robotyka (ARR) (zalcznik 3)

* Systemy automatyki i robotykAUR) (zakcznik 4)

» Systemy informatyczne w automatyce (ASI) §gzhik 5)

» Technologie informacyjne w systemach automatyki TAR
(zahcznik 6)
oraz w trybie niestacjonarnym

* Systemy automatyki i robotykUN) (zakcznik 7)

e Systemy informatyczne w automatyce i robotyce (ASU)
(zakcznik 8)

K2AIR_U11
Komunikacja
spoteczna

potrafi myle¢ krytycznie i argumentowaswoje stanowisko

T2A_U07




KOMPETENCJE

K2AIR_KO1
Kod kursu
praca dyplom

Mysle¢ i dziata& w spos6b kreatywny. Potrafi odpowied
okresli¢ priorytety shigce realizacji okrdonego zadania

T2A_K04
T2A_KO7

K2AIR_K02
Komunikacja
spoteczna

Ma swiadoma¢ spotecznych skutkéw dziatalém
inzynierskiej i zwgzanej z tym odpowiedzialdoi za
podejmowane decyzje. Rozumie potrz@bzekazywania
spoteczéstwu informacji i opinii dotyczcych osagnigc
techniki i innych aspektow dziatalé@ absolwenta uczelni
technicznej. Rozumie r@krodkbw masowego przekazu

T2A_KO1
T2A_KO02
T2A_KO5
T2A_KO8

K2AIR_KO03

Oshga efekty w kategorii KOMPETENCJE dla jednej z

nastpujacych specjaln€i:

» Komputerowe sieci sterowania (ARK) (zetnik 1)

* Komputerowe systemy zadzania procesami

przemystowymi (ARS) (zgatznik 2)

» Robotyka (ARR) (zalcznik 3)

* Systemy automatyki i robotykAUR) (zakcznik 4)

» Systemy informatyczne w automatyce (ASI) §gahik 5)

» Technologie informacyjne w systemach automatyki TAR
(zakcznik 6)
oraz w trybie niestacjonarnym

* Systemy automatyki i robotykUN) (zakcznik 7)

» Systemy informatyczne w automatyce i robotyce (ASU)
(zakcznik 8)

K2AIR_K04
Zajecia
sportowe

Ma swiadoma¢ niezlgdnych aktywnéci indywidualnych i
zespotowych wykraczagych poza dziatalng inzyniersk,
dostrzega problem zagmn cywilizacyjnych i zapobiega mu
poprzez stosowanie oraz promowanie zasad zdrowglgo s
zycia w swoimsrodowisku.

T2A_KO4,
T2A_KO3

K2AIR_KO05
Przedstbior-
Cczas¢

Potrafi myle¢ i dziata® w sposob kreatywny i przegbiorczy.

T2A_KO06




Zalgcznik 4

EFEKTY KSZTALCENIA DLA SPECJALNO SCI

Wydziat: ELEKTRONIKI

Kierunek studiow: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
Stopien studiéw: Il (stacjonarne/ niestacjonarne)
Specjalna¢: Systemy automatyki i robotyki (AUR)

Efekty OPIS KIERUNKOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA Odniesienie
ksztatcenia efektow
na Il stopniu | Po zakaiczeniu studiow Il stopnia na kierunku ksztalcenia
studiow dla | AUTOMATYKA | ROBOTYKA w ramach specjalno $ci dla obszaru
specjalnaci: |, Systemy automatyki i robotyki” absolwent: nauk
AUR technicznych
(M),
WIEDZA
S2AUR_WO01| Zna typowe kryteria jakai sterowania, zasady doboru T2A W01
(AREU505) | algorytmu sterowania i uktadu regulacji, dziatarggulatorow | T2A_WO04
adaptacyjnych, rozmytych i odpornych (o struktuvi#eC) T2A_WO05
oraz dyskretnych sterownikOw procesamigymi.
S2AUR_WO02| Zna gtdbwne struktury systemoOw sterowania, zasathtatdaa | T2A_WO06
(AREU509) | wybranych urgdzen pomiarowych, sterggych, T2A_ W07
wykonawczych oraz sieci przemystowych i metody dabo
nastaw regulatora.
S2AUR_WO03| Zna podstawowe zadania robotyki dla manipulatorowT2A_WO01
(AREU501) | robotéw mobilnych, metody ich rozgzdania, zalety i wady T2A_ W02
metod. T2A W03
S2AUR_WO04| Ma uporadkowary wiedz w zakresie przetwarzania obrazowr2A_Wo01
(AREU510) | isygnatéw, podbudowarznajomdciag metod
matematycznych stosowanych w tej dziedzinie
S2AUR_WO05| Zna podstawowe metody stosowane w diagnostyce gdace | T2A_W02
(AREU503) | w szczegolnéxi kart kontrolnych i zieonych systemow T2A_WO08
decyzyjnych. T2A W09
S2AUR_WO06| Jest w stanie objaiac filozofie oraz metodologi T2A_W02
(AREU504) | programowania obiektowego wziykach Java i C# z
wykorzystaniem MDA (Model Driven Architecture).
S2AUR_WO7| Zna podstawowe algorytmy rozygujace problemy T2A_WO01
(AREU506) | harmonogramowania zatlarodukcyjnych dla wybranych $§2_w88

modeli systemow wytwarzania. Zna metody konstruoavan
algorytméw heurystycznych dla zionych systeméw
produkcyjnych.




Zalgcznik 4

S2AUR_W10 | Znairozumie podstawowe goja z zakresu prawa T2A W10
(AREU305) autorskiego. Zna ogolne zasady tworzenia i rozviajon T2A W11
indywidualnej przedsbiorczagci
UMIEJ ETNOSCI
S2AUR_UO01 | Potrafi obstugiwé na poziomie zaawansowanym program | T2A_UO08
(AREU505) | Matlab wraz z Simulinkiem, biegle postugiévsic funkcjami | T2A_UQ9
wybranych pakietéw ,toolbox”, spagdza charakterystyki | T2A_U10
czasowe i ogstotliwosciowe obiektow, przeprowadéa T2A _U16
symulacje systemow o ztonej strukturze, zaprojektowa T2A _U17
ciagty oraz dyskretny uktad sterowania azpdanych
wiasndgciach.
S2AUR_UO02 | Potrafi uruchamiéuktady regulacji z regulatorem PID oraz | T2A_UQ07
(AREU509) | dobiera nastawy regulatora, programaiyaobstugiwa T2A U10
sterowniki swobodnie programowalne, konfiguréwa T2A_U13
wykorzystywa& komputerowe sieci przemystowe. T2A U19
S2AUR_UO03 | Potrafi przygotowai przeprowadz badania wybranych T2A_U16
(AREU501) | robotéw i uradzen je wspomagagych (obstuga,
programowanie), opracowa zinterpretowa wyniki.
S2AUR_UO04 | Potrafi korzysta z nabytej wiedzy i literatury przedmiotu do| T2A_U19
(AREU501) | rozwigzania postawionych zaflakrytycznie analizowaich
wyniki oraz analizowateoretycznie konstrukcje robotow
spotykane w praktyce.
S2AUR_UO05 | Potrafi implementow@algorytmy przetwarzania obrazéw i | T2A_UQ07
(AREU510) | bad& ich wtasndci z wykorzystaniem odpowiednich nadzi | T2A_U18
programistycznych.
S2AUR_UO0G6 | Potrafi zastosowatypowe karty kontrolne oraz zaprojektaiva T2A U111
(AREU503) | typowe elementy systemu diagnostycznego. T2A Ul4
S2AUR_UOQ7 | Potrafi przedstawiw syntetycznej formie wiedzz zadanego | T2A_U04
(AREU511) | zakresu tematycznego. T2A_UO05
S2AUR_UO08 | Potrafi opracowakrytycznie konkretne zagadnienie T2A UO1
(AREUS07) | specjalistyczne korzystgy z tradycyjnych i elektronicznych | T2A_U03
zrodet informacji (w ¢zyku polskim i angielskim),
zaprezentowawyniki w zwartej i uporadkowanej formie,
przeprowad4i i koordynow& merytoryczig dyskusg z
uczestnikami prezentaciji.
S2AUR_UOQ09 | Umie rozpoznaproblem praktyczny i opigago w sposob T2A UO1
(AREU508) | formalny, dokon& wyszukania literatury z wykorzystaniem | T2A_UO03
dostpnych bibliotek cyfrowych, opracowatosowne T2A U12
oprogramowanie, spagdzi¢ profesjonalny raport z wykonanej
pracy, z wykorzystaniem edytora tekstu, przygotowa
prezentag opracowania i zaprezentowvavyniki na stronie
WWW.
S2AUR_U10 | Umie samodzielnie formutowa stosowa technologg T2A_U07
(AREU504) | budowy programéw obliczeniowych zorientowanych T2A U18
obiektowo w ¢zykach Java oraz C#.
S2AUR_U11 | Potrafi opracowakoncepcg, projekt oraz sposoby realizacji | T2A_U03
(AREU515) | konkretnego systemu automatyki. T2A_U15




Zalgcznik 4

S2AUR_U12 | Potrafi zaimplementowgpodstawowe algorytmy rozgdujgce | T2A_U14
(AREU506) | podstawowe problemy harmonogramowanie aa@atrafi T2A _U16
zaprojektowad i zaimplementowaalgorytmy heurystyczne | T2A_U17
wspomagajce harmonogramowanie w ztinych systemach
produkcyjnych.
KOMPETENCJE
S2AUR_KO1 | Potrafi myle¢ i dziata: kreatywnie T2A K06
(AURO508)
S2AUR_KO02 | Potrafi wiaciwie okreli¢ priorytety w celu realizacji zadania T2A_KO04
(AURO0508) | inzynierskiego. T2A K05




Zalgcznik 8

EFEKTY KSZTALCENIA DLA SPECJALNO SCI

Wydziat: ELEKTRONIKI

Kierunek studiow: AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Stopien studiéw: Il ( w trybie niestacjonarnym)

Specjalna¢: Systemy informatyczne w automatyce i robotyc@ASU)

Efekty OPIS KIERUNKOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA Odniesienie
ksztatcenia efektow
na Il stopniu | Po zakaaczeniu studiow Il stopnia na kierunku ksztatcenia
studiow dla | AUTOMATYKA | ROBOTYKA w ramach specjalno $ci | dla obszaru
specjalngci: |, Systemy informatyczne w automatyce i robotyceabsolwent: | nauk
ASU technicznych
(M),
WIEDZA
S2ASU_WO01| Zna gtdbwne struktury systeméw sterowania, zasatatna | T2A_WO06
(ARKS105) | wybranych urgdzen pomiarowych, sterggych, T2A W07
wykonawczych oraz sieci przemystowych i metody dabo
nastaw regulatora.
S2ASU_WO02| Zna sposoby projektowania algorytmow sterowania dla | T2A_WO01
(ARKS110) | réznych robotow wykorzystygge r@ny stopigéh znajomdci T2A_WO02
ich dynamiki i ograniczewystkpujacych w ruchu T2A W03
S2ASU_WO03| Zna kluczowe zadania dla robotow manipulacyjnych i T2A_WO01
(ARKS101) | mobilnych; definiuje problemy sktadowe zadaobiera ich | T2A_ W02
rozwiagzanie i zna wtasrigi proponowanych rozwran T2A W03
S2ASU_WO04| Zna podstawyegzyka UML , podstawowe cyklgycia T2A W07
(ARKS103) | oprogramowania, zasady zaazania projektami T2A W10
programistycznymi oraz obiektowe metody analizy i T2A W11
projektowania oprogramowania
S2ASU_WO05| Zna filozofie podegcia obiektowego oraz podstawy T2A W07
(ARKS104) | metodologii programowania obiektowego z wykorzystam | T2A_W10
jezyka UML. T2A_W11
S2ASU_WO06| Zna podstawowe algorytmy przetwarzania sygnatow i T2A_WO01
(ARKS106) | obrazow cyfrowych oraz zasady rozméania, doboru,
rozpoznawania, odtwarzania i transmisji obrazowghstow
cyfrowych.
S2ASU_WO07| Ma wiedz na temat podstawowych metod stosowanych WI2A_WO02
(ARKS102) | diagnostyce proceséw , w szczeg@ébiokart kontrolnych. | T2A_WO08
T2A_ W09
S2ASU_WO08| Posiada wiedzna temat metodologii projektowania sieci | T2A_WO07
(ARKS109) | neuronowych i systemow rozmytych stosowanych w
automatyce.
S2ASU_WO09| Zna podstawy matematyki dyskretnej: grafy, komlongta, | T2A_WO01
(ARKS100) | macierze, wielomiany, teoria liczb oraz zna podstaey T2A W08
algorytmy rozwazujace problemy optymalizacji dyskretnej{ T2A_WO09
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UMIEJ ETNOSCI

S2ASU_UO01 | Potrafi uruchamiauktady regulacji z regulatorem PID oraz T2A_UO07
(ARKS105) | dobiera nastawy regulatora, programaiyvaobstugiwa T2A _U10
sterowniki swobodnie programowalne, konfiguréwa T2A _U13
wykorzystywa& komputerowe sieci przemystowe. T2A U19
S2ASU_UO02 | Potrafi zaprojektow@algorytm sterowania dla wybranego | T2A_U16
(ARKS110) | robota manipulacyjnego lub mobilnego w Zalesci od
posiadanej wiedzy na temat jego dynamiki i ograaficz
wystepujacych w ruchu
S2ASU_UO03 | Potrafi rozwgzywat zadania planowania ruchu i sterowaniaT2A_U16
(ARKS101) | robotéw, dobieraalgorytmy do stawianych zaglaocenia
proponowane rozwrzania
S2ASU_U04 | Potrafi wytkowat roboty przemystowe, korzysta T2A U16
(ARKS101) | oprogramowania wspomagaggo obstug manipulatorow
oraz wdraa¢ i weryfikowat algorytmy sterowania i
planowania ruchu robotow
S2ASU_UO05 | Umie zaprojektowasystem informatyczny na potrzeby T2A U12
(ARKS103) | automatyki i robotyki z wykorzystaniem notacji UML
S2ASU_U06 | Umie formutowd, sporadza i stosowaé technologs T2A U12
(ARKS104) | budowy programow obliczeniowych zorientowanych
obiektowo w wybranynsrodowisku.
S2ASU_UQ7 | Umie analizowd, ocenia i interpretowé dziatanie T2A _UO7
(ARKS106) | algorytmow przetwarzania sygnatéw i obrazéw cyfrotvy | T2A U18
S2ASU_UO08 | Potrafi zastosowatypowe karty kontrolne w diagnostyce | T2A Ull
(ARKS102) | procesu cgtego i dyskretnego. T2A _Ul14
T2A_U15
S2ASU_UQ9 | Potrafi przeprowadziproces uczenia sieci neuronowej orazlT2A_U12
(ARKS109) | neuronowo-rozmytej modehgej obiekt dynamiczny. Potrafi
zaprojektowd prosty neurosterownik oraz sterownik
rozmyty.
S2ASU_U10 | Potrafi sformutowa problem praktyczny jako zadanie T2A _U14
(ARKS100) | matematyczne oraz rozyzia¢ je uzywajgc znanych T2A U16
algorytmoéw. T2A U17
S2ASU_U12 | Umie rozpoznaproblem praktyczny i opigago w sposéb | T2A_UO03
(ARKS107) | formalny, dokon& wyszukania literatury z wykorzystaniem T2A_UQ5
dostpnych bibliotek cyfrowych, opracowatosowne T2A U15
oprogramowanie, spagdzi¢ profesjonalny raport z
wykonanej pracy, z wykorzystaniem edytora tekstu,
przygotowd prezentagj opracowania i zaprezentogva
wyniki na stronie WWW.
KOMPETENCJE
S2ASU_KO01 | Potrafi mysle¢ i dziata: kreatywnie T2A K06

(ARKS107)




