KIERUNKOWE EFEKTY KSZTALCENIA

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

Efekty OPIS KIERUNKOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA Odniesienie
ksztatcenia na efektow
| stp,pnlu Po zakaczeniu studiow | stopnia na kierunkwtomatyka i ksztatcenia dia
studiow dla Robotyka, absolwent: obszaru nauk
kierunku AIR ' ' technicznych (T)
WIEDZA
K1AIR_WO01 | Ma podstawow wiedz w zakresie liczb zespolonych, wielomianow, P6U_W
rachunku macierzowego z zastosowaniem do rgamiania uktadow | P6S_WG
rownaa liniowych, geometrii analitycznej na ptaszémie i w P6S_WG_NT
przestrzeni oraz krzywych stkowych P6S WG IN
K1AIR_W02 | Ma podstawow wiedz w zakresie wihasrioi funkcji | P6U_W
(trygonometryczne, pegowe, wyktadnicze, logarytmiczneP6S_WG
cyklometryczne i odwrotne do nich), rachunkuzmézkowego il P6S WG _NT
catkowego funkcji jednej zmiennej oraz réwinadzniczkowych| P6S WG _IN
zwyczajnych
K1AIR_WO03 | Ma podstawow wiedz w zakresie rachunku zdiczkowego P6U_W
i catkowego funkcji wielu zmiennych, szeregow liorbych P6S WG
I potegowych, szeregu Fouriera, transformat Fouriergpidee’a P6S WG_NT
P6S WG _IN
K1AIR_WO04 | Ma podstawow wiedz w zakresie matematycznych podstaw modegliP6U_W
probabilistycznych (zmienne losowe, kwantyle i motye P6S WG
wielowymiarowe zmienne losowe agi zmiennych losowych), P6S_WG_NT
niezledng do zrozumienia zagadmig@robabilistycznych P6S WG IN
K1AIR_WO05 | Ma podstawow wiedz w zakresie mechaniki klasycznej, ruchu P6U_W
falowego, termodynamiki fenomenologicznej, fizykija atomu i P6S WG
fizyki fazy skondensowanej P6S_WG_NT
P6S WG_IN
K1AIR_WO06 | Zna podstawy technik informatycznych (w tym ustigc®wych) P6U_W
Zwigzanych z pozyskiwaniem, przetwarzaniem i prezentisva P6S WG
informacji Zna zasady opracowywania i odczytywato&umentacji | P6S_WG_NT
konstrukcyjno-technologicznej udzen elektronicznych. P6S WG IN
K1AIR_WO07 | Zna pogcie algorytmu oraz metody jego reprezentacji, pastve P6U W
konstrukcg jezykow algorytmicznych, pegie rekurencji, zasady P6S WG
programowania strukturalnego, podstawowe algorygoryowania P6S_WG_NT
I przeszukiwania danych, a takdynamiczne i ztmne struktury P6S WG _IN
danych.
K1AIR_WO08 | Zna podstawy isynierii i metodologii programowania obiektowego WP
P6S_WG
P6S_WG_NT
P6S WG IN
K1AIR_WO09 | Zna podstawy teorii systemow, wiasnppodstawowych struktur P6U_ W
systeméw oraz sposoby rozzywania prostych zadadentyfikaciji, P6S WG
rozpoznawania i sterowania P6S WG _NT

P6S_WG_IN.




K1AIR_ W10 | Zna podstawowe zagadnienia z zakresu teorii cyfgowezetwarzania P6U_W
sygnatow deterministycznych i losowych jakagniadéw informaciji, P6S_WG
w szczegOlnéci zadania prébkowania, kwantyzacji, detekcjitréitji | P6S WG _NT
P6S WG IN
K1AIR_ W11 | Zna struktug wewretrzng i metody programowania mikroprocesorowP6U_W
i mikrokontrolerow. P6S WG
P6S_WG_NT
P6S WG IN
K1AIR_W12 | Zna podstawy metrologii, teorii i techniki pomiardvielkosci P6U_ W
elektrycznych i nieelektrycznych P6S_WG
P6S_WG_NT
P6S WG IN
K1AIR_ W13 | Zna podstawy teoretyczne automatyki i robotykiarysdziatania P6U W
elementow automatyki przemystowej oraz elementgdddve robotéw] P6S WG
K1AIR_W14 | Zna podstawy telekomunikacji i definiuje podstawquegecia P6U_ W
z zakresu telekomunikacji P6S_WG
P6S_WG_NT
P6S WG IN
K1AIR_ W15 | Zna podstawowe pegia i metody statystyki matematycznej i ich P6U_ W
zastosowania w obszarach elektroniki, automatyiiormatyki. P6S WG
P6S_WG_NT
P6S WG IN
K1AIR_W16 | Zna podstawowe metody wnioskowania (ingjakdedukcja, P6S_ WK
abdukcja). Ma podstawaywiedz w zakresie spotecznych P6S_WK_NT
i flozoficznych uwarunkowa dziatalngci inzynierskiej. P6S WK_INZ
K1AIR_W17 | Ma podstawowwiedz niezledng do rozumienia etyczno-spotecznycR6U_W
uwarunkowa dziatalngci inzynierskiej. P6S WG
P6S WG _NT
P6S WG_IN
K1AIR_W18 | Znairozumie podstawowe poja i zasady z zakresu ochrony P6S_ WK
wiasnaci przemystowej i prawa autorskiego - umie korz§sta P6S WK _NT
z zasobow informacji patentowe;. P6S WK_INZ
K1AIR_W19 | Posiada podstawawiedz o procesach zagdzania. Zna funkcje, P6S_ WK
zasady i instrumenty zagdzania oraz identyfikuje podstawowe P6S_WK_NT
problemy zargdzania. Zna podstawowe poja z zakresu zagdzania | P6S_WK_INZ
jakoscia, rozumie istaf, cele i uwarunkowania procesu doskonalenia
jakaosci. Rozpoznaje i obfmia podstawowe metody i ngdzia
doskonalenia jalkiwi
K1AIR_W20 | Ma podstawowwiedz w zakresie rownarézniczkowych i uktadow | P6U_W
rownaa rozniczkowych zwyczajnych, réwmaéznicowych, P6S_WG
przeksztatcenia Z, matematyki dyskretnej (kombingdta, elementy | P6S_WG_NT
teorii graféw, grupy, ciata i kody) niezbng do zrozumienia zagadiie P6S_WG_IN.
matematycznych w naukach o charakterzgnierskim
K1AIR_W21 | Ma wiedz w zakresie fizyki ciata stalego nieghy do rozumienia P6U_W
dziatania wybranych uggdzer pétprzewodnikowych P6S WG
P6S WG _NT
P6S WG_IN
K1AIR_W22 | Zna metody analizy obwodéw elektrycznych w stasiglonym i P6S WG
nieustalonym P6S WG _NT
P6S WG IN
K1AIR_W23 | Zna podstawowe struktury uktadow elektronicznyabtr&éfi objani¢c | P6S_WG
ich dziatanie oraz opigach wiaciwosci. P6S WG _NT




P6S_WG_INZ

K1AIR_W24 | Zna r&ne formy opisu dynamiki obiektéw i metody badania P6S_WG

stabilngci liniowych uktadéw dynamicznych P6S WG_NT
P6S WG IN

K1AIR_W25 | Ma uporadkowana wiedze w zakresie metod mechaniki analiggz | P6S_WG
niezkedna do definiowania modeli matematycznych uktadow P6S_WG_NT
mechanicznychdulacych przedmiotem zainteresowania automatyki iP6S_WG_IN.
robotyki

K1AIR_W26 | Zna transformacje Laplace’a oraz Z. Zna opisy linjoh cztonow P6S WG
dynamicznych aigtych i dyskretnych, relacje pogazy nimi, P6S_WG_NT
charakterystyki czasowe i ggtotliwosciowe. Zna pajcie stabilngci P6S WG _IN
oraz kryteria numeryczne i gtotliwosciowe. Zna pajcia obiektu
regulacji i regulatora oraz ich rodzaje. Zna ulkdadomatycznej
regulacji i jego wlasngzi.

K1AIR_W27 | Jest w stanie definiowa opis& typowe kryteria jakéci sterowania, | P6S_WG
dobra& wiasciwy algorytm sterowania i wybéaodpowiednia struktgr | P6S_WG_NT
uktadu regulacji, opigadziatanie regulatoréw adaptacyjnych, P6S WG _IN
rozmytych i odpornych (o strukturze MFC) oraz dthich
sterownikOw procesamiqgtymi.

K1AIR_W28 | Zna zasady dziatania przemystowychaazen pomiarowych P6S WG
i wykonawczych, co pozwala dokahayboru sprztu automatyki P6S_WG_NT,
odpowiedniego do realizacji oktenego zadania sterowania. Zna | P6S_WG_IN.
podstawowe trendy rozwojowe tych sdze.

K1AIR_W29 | Zna budow, zasady dziatania oraz metody programowania P6S WG
I parametryzowania regulatoréw i sterownikow swatied P6S WG_NT
programowalnych P6S WG IN

K1AIR_W30 | Ma uporadkowana i podbudowana teoretycznie wiedze w zakresi| P6S_WG
uktadow interfejsowych stosowanych w uktadach auatiyki P6S_WG_NT
pomiedzy czujnikami pomiarowymi, elementami pomiarowymi P6S WG _IN
a mikroprocesorowymi systemami steaymi. Zna i rozumie
metodylk projektowania i stosowania uktadow interfejsowych
w komputerowych systemow automatyki.

K1AIR_W31 | Ma uporadkowana wiedze w zakresie kinematyki i dynamikiotgov | P6S_WG
manipulacyjnych i mobilnych niezldng do opisu ich wlasrii i P6S WG_NT
zachowania. P6S WG IN

K1AIR_W32 | Ma uporadkowarny wiedze w zakresie cyfrowego przetwarzania P6S WG
sygnatéw (w szczegoldoi obrazdéw) z wykorzystaniem metod P6S WG_NT
programowych i sprtowych, obejmujca problematyk akwizyciji, P6S WG _IN
filtracji, segmentacji i parametryzacji

K1AIR_W33 | Ma wiedze w zakresie podstawowych metod i algorytmo P6S WG
numerycznych stosowanych do rozwiazywania aadaynierskich P6S_WG_NT
w dziedzinie automatyki i robotyki. P6S WG IN

K1AIR_W34 | Zna modele matematyczneywane do opisu probleméw dyskretnychP6S WG
Zna doktadne i przybtbne metody optymalizacji dyskretnej. Zna | P6S_WG_NT
metody oceny jakii algorytmow. P6S WG IN

K1AIR_W35 | Zna struktury danych, algorytmy i metody sztucanggligencji P6S WG
stosowane w rozwiazywaniu probleméw optymalizacji P6S_WG_NT
kombinatoryczne;. P6S WG IN

K1AIR_W36 | Posiada upotgdkowana wiedze z zakresu projektowania, eksplaatadp6S_WG
I budowy rozlegtych i lokalnych sieci. Zna w&awosci oraz zadania | P6S_WG_NT
elementow i urzdzer wehodzcych w skiad sieci. P6S WG IN

K1AIR_W37 | Posiada upotgkowana wiedze z zakresu organizacji i budowy, ora6S_WG
mechanizmdw systemow operacyjnych, potrafi roaié wtasndci P6S WG _NT




I wymagania systemOw czasu rzeczywistego P6S WG IN

K1AIR_W38 | Ma wiedze z zakresu modelowania danych w systermazidanych,

projektowania baz danych oraz pozyskiwania infoljivatych baz.

P6S_WG
P6S_WG_NT
P6S WG _IN.

Osigga efekty w kategorii WIEDZA dla jednej z ngstijgcych
specjalnéci:
* Komputerowe sieci sterowania
* Robotyka
* Komputerowe systemy zadzania procesami przemystowym
e Technologie informacyjne w systemach automatyki
» Systemy informatyczne w automatyce

UMIEJ ETNOSCI

K1AIR_UO1

Potrafi poprawnie i efektywnie zastosawaiedz z algebry liniowej i
geometrii analitycznej do jakoiowej i ilosciowej analizy zagadnie
matematycznych.

P6S_UW

K1AIR_UO02

Potrafi poprawnie i efektywnie zastosawaiedz z rachunku
rézniczkowego i catkowego funkcji jednej zmiennejorawna
rézniczkowych zwyczajnych do jakoiowej i ilosciowej analizy
zagadnié@ matematycznych.

P6S_UW

K1AIR_UO3

Umie badazbieznos¢ typowych szeregow liczbowych oraz rozwija
funkcje w szereg pegowy przy wykorzystaniu rozwigt funkcji
elementarnych. Umie obliczgpochodne cistkowe, wyznacza
gradient i pochodpkierunkows oraz wyznaczaekstrema lokale i
warunkowe funkcji dwéch zmiennych. Umie obli¢zatki podwdjne
oraz wykorzystywé je do wyznaczania pol, afipsci oraz wybranych
wielkosci fizycznych.

P6S_UW

K1AIR_UO4

Potrafi poprawnie i efektywnie zastosawpoznane zasady i praw
fizyki do jakcsciowej iilosciowej analizy zagadnie fizycznych
o charakterze itynierskim

/®6S_UW

K1AIR_UOS

Potrafi planowé i bezpiecznie wykonywapomiary, opracowywaich
wyniki oraz szacowaniepewndci zmierzonych wartei wielkosci
pomiarowych

P6S_UW

K1AIR_ UO6

Umie postugiwasie edytorami tekstow, arkuszami kalkulacyjnymi,
wykona prezentag multimedialry, publikowa informacje w sieci
Umie stosowa podstawowe formy zapisu konstrukcji, technik
rzutowania oraz opisywamodel z zastosowaniemzarego typu
przekrojow

P6S_UW

K1AIR_ UO7

Umie zapisé algorytm w postaci schematu blokowego, goda
rozwigzanie prostych zadgprogramistycznych w postaci algorytmoy
oraz poda sposob ich testowania

P6S_UW

<

K1AIR_ UO8

Umie korzysté z srodowiska programistycznego oraz programéwa
uzyciem typow prostych, fa&cuchdéw znakowych, gbli, procedur i
funkciji.

P6U_U,
P6S_UW

K1AIR_ U09

Umie samodzielnie tworzyprogramy zorientowane obiektowo

P6U_U,
P6S_UW

K1AIR_U10

Posiada umigfnos¢ reprezentacji wiedzy eksperckiej i
eksperymentalnej w formie schematdéw blokowych, @rafzestawow
wyrazen logicznych, w szczegolsoi kreowania systemow Wagjiowo-
wyjsciowych i tworzenie ich modeli matematycznych

P6U_U,
P6S_UW

K1AIR_U11

Umie skonstruowauktad pomiarowy oraz wykokgomiary
przyrzadami analogowymi i cyfrowymi wielléei elektrycznych i

P6U_U,
P6S_UW




nieelektrycznych

K1AIR_U12 | Umie postugiwé sie metodami statystycznymi z wykorzystaniem | P6S_UW
specjalistycznych pakietdbw oprogramowania
K1AIR_U13 | Umie dokond analizy wiasnéci sygnatéw w dziedzinie czasoweji | P6U_U,
czestotliwaosciowej i syntezy filtrow cyfrowych z zyciem P6S_UW
dedykowanego oprogramowania P6S UWO01 NT
P6S UWO01 IN
K1AIR_U14 | Potrafi przygotowéi uruchomé oprogramowanie wykorzystge P6U_U,
struktug wewretrzng mikrokontroleréw P6S_UW
P6S_UWO1 _NT
P6S UWO01 IN
K1AIR_U15 Ma wiedz, umiegtnosci i kompetencje zgodne z wymaganiagni6S_ UK
okreslonymi  dla poziomu B2 ESOKJ; pozyskuje, rozumie
I interpretuje teksty specjalistyczne; stosuje wwieoi pismie srodki
jezykowe typowe dlacgyka akademickiego oragrodowiska pracy
inzyniera.
K1AIR _U16 | Ma wiedz, umiegtnosci i kompetencje zgodne z wymaganiani6S_ UK
okreslonymi dla poziomu C1 ESOKJgsledzi ze zrozumieniem
i formutuje wypowiedzi na tematy zw#ane ze studiowardyscyplirg
oraz prag zawodowy, stosugc srodki adekwatne do sytuacji; czyta,
interpretuje, ocenia i tworzy teksty o tematyce cgestyczneyj;
wykorzystuje sprawn@i jezykowe w kontaktach interpersonalnych
i w komunikacji w mégdzynarodowym srodowisku akademickim
I zawodowym.
K1AIR_U17 Ma przygotowanie niezbdne do pracy wrodowisku przemystowym | P6S_UO
oraz znajom& zasad bezpiecastwa zwgzanych ze stanowiskiem | P6S_UU
pracy P6S UWO06_NT
K1AIR_U18 Potrafi poprawnie i efektywnie zastosawsiedz z rowna P6S_UW
rézniczkowych zwyczajnych, rowmadznicowych, przeksztatcenia Z
I matematyki dyskretnej do jakcowej i ilosciowej analizy zagadnie
matematycznych w obszarze automatyki i robotyki.
K1AIR_U19 Potrafi wykorzysta zdobyt wiedz do analizy i oceny dziatania P6S_UW
elementow pétprzewodnikowych uktadow elektroniczmyc
K1AIR_U20 Umie rozwihzywat proste uktady metoda symboliczna i operatorowa _RAB
K1AIR_U21 Umie dokona podstawowych pomiarow uktaddw elektrycznych P6S_UWO1_NT
liniowych i nieliniowych oraz dokortainterpretaciji wynikow P6S UWO1 IN
K1AIR U22 Potrafi przeanalizowaschemat uktadu elektronicznego. Umie P6S_UWO2_NT
- wykona pomiary laboratoryjne parametrow i éavosci uktadu. P6S_UWO02_IN
Potrafi zaprojektowai uruchomé proste struktury uktadowe.
K1AIR_U23 Umie opracowai dokona& analizy modeli dynamiki wybranych P6S_UW
procesow fizycznych
K1AIR_U24 Umie bada wiasndgci dynamiczne modeli uktadoéw fizycznych P6S_UWO02_NT
metodami symulacji komputerowych P6S UWO02_ IN
K1AIR_U25 Potrafi formutow& modele uktadéw mechanicznych i analizéweh | P6S_UW
dziatanie
Potrafi wyznacz§ reakcje systemu dynamicznego na zadane P6S _UWO04 NT
K1AIR U26 wymuszenia. Umie postugiwasic réznymi opisami systemow P6S_UWO04_IN.

otwartych i zamkngtych. Potrafi ustadi czy system otwarty i
zamkngty jest stabilny. Potrafi zaprojektowatabilny uktad

automatycznej regulacji.




Potrafi obstugiwé na poziomie zaawansowanym program Matlab | P6S_UW
wraz z Simulink-iem, biegle postugiwaie funkcjami wybranych
K1AIR_U27 pakietow ,toolbox”, sporgdza: charakterystyki czasowe i
czestotliwosciowe obiektow, przeprowadéaymulacje systeméw o
ztozonej strukturze, zaprojektowaiaglty oraz dyskretny uktad
sterowania o padanych wiasngiach.
Potrafi podiczy¢ aparatug i urzadzenia wykonawcze zgodnie z P6S_UWO05 NT
dokumentacja, konfigurowaurzadzenia pomiarowe i przeksztatniki| P6S_UWO05_IN.
K1AIR_U28 o . o
- czestotliwaosci, realizowa proste systemy akwizycji danych. Zna
zasady bezpiecastwa zwgzane z wykorzystaniem wdzex
obiektowych.
Umie dokona strukturalizacji i parametryzacji regulatora, itddikuje | P6S_UWO06_NT
K1AIR_U29 obiekt regulacji i dobiera nastawy regulatora, panguje sterowniki | P6S_UWO06_IN.
swobodnie programowalne. Zna zasady bezpfete@a zwiyzane ze
sterowaniem naglami.
Potrafi sformutowé zatazenia projektowe, zaprojektowawykona: P6S_UWO02_NT
uktady elektroniczne interfejsow obiektowych zawijgce elementy | P6S_UWO02_IN.
K1AIR_U30 analogowe, cyfrowe i mikroprocesorowe, dedykowdaeudzndzen P6S UWO03 NT
automatyki. Umie postty¢ sic aparatug pomiarove dla uruchomienia| P6S_UWO03_IN.
I przetestowania wykonanego uktadu elektronicznego
oraz przeprowadgianaliz kosztow.
K1AIR_U31 Potrafi analizowakinematyk i dynamilke robotow, dobierai P6S_UWO5_NT
stosowa wybrane algorytmy planowania ruchu i sterowania. P6S UWO05_ IN
K1AIR_U32 Potrafi obstugiwag, programowaéi eksploatowa roboty przemystowe| P6S_UWO05 NT
i ustugowe oraz badach komponenty. P6S_UWO5_IN.
P6S_UWO06_NT
P6S UWO06_IN
K1AIR_U33 Potrafi opiséd komponenty robotéw manipulacyjnych i ustugowych | P6S_WG_NT
zna zasady ich dziatania. Potrafi oltrétrendy wspotczesnej robotykiP6S WG IN
K1AIR U34 Potrafi budowa ztozone procedury przetwarzania obrazéw z procefdB6S_UWO6_NT
- elementarnych (bibliotecznych), analizaweh dziatanie i stosowge | P6S_UWO06_IN.
do realizowania podstawowych zadsystemdw wizyjnych.
K1AIR U35 Potrafi przeprowadziobliczenia numeryczne potrzebne do P6S_UWO_NT
- rozwigzania podstawowych zag@lnzynierskich w dziedzinie P6S_UWO03_IN
automatyki i robotyki oraz oszacowech doktadnéc.
K1AIR U36 Potrafi przygotowéa algorytm oraz opracowauruchomé i P6S_UW
- przetestowaoprogramowanie wykorzystge struktug wewretrzng
mikrokontroleréw
K1AIR U37 Potrafi zaimplementowaalgorytmy rozwiazywania wybranych P6S_UWO2_NT
- zagadnié optymalizacji dyskretnej wygbujacych w systemach P6S_UWO02_IN
wytwarzania, w wybranynegyku programowania.
Potrafi konstruowawtasciwe algorytmy do rozwazania problemow | P6S_UK
K1AIR_U38 R : . :
- optymalizacji kombinatorycznej, korzysiajze struktur danych,
algorytméw i metod sztucznej inteligencji.
K1AIR U39 Potrafi administrowéi zaradza lokalna siegi komputerowa, P6S_UO
- skonfigurowa& urzadzenia sieciowe, zaimplementoéyaroste ustugi
sieciowe w ranych technologiach
Potrafi analizowéi budowa programy z wykorzystaniem ngdzi P6S_UW
K1AIR_U40 dostpnych w systemach operacyjnych, potrafi wykorzystyw
mechanizmy wspotbimosci, komunikacji i synchronizacji procesow
oraz wgtkow
K1AIR_U41 Umie wykorzysté systemy baz danych do przechowywania informag6S_UW

pochodacych z systemow automatyki, a takpozyskiwa te dane.




Osiaga efekty w kategorii UMIETNOSCI dla jednej z naspujacych
specjalnéci:
» Komputerowe sieci sterowania
* Robotyka
* Komputerowe systemy zadzania procesami przemystowym
e Technologie informacyjne w systemach automatyki
» Systemy informatyczne w automatyce

KOMPETENCJE

K1AIR_KO1

Ma swiadoma¢ waznaosci i zrozumienie humanistycznych aspektow
skutkéw dziatalnéci inzynierskiej. Poznaje

skutki wptywu dziatalnéci technicznej narodowisko, i zwjzarg z
tym odpowiedzialn& spoteczg nauki i techniki.

iP6U_K

P6S_KK

K1AIR_KO02

Prawidtowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy z@ane z
wykonywaniem zawodu; M&viadomac¢ roli spotecznej absolwenta
uczelni technicznej. Rozumie potrzdormutowania i przekazywania
spoteczéstwu informacji i opinii dotyczcych osagnig¢ techniki i
innych aspektéw dziataldoi inzyniera; Potrafi przekazaaks
informacg i opinie w sposob zrozumiaty, z uzasadnieniepmygh
punktéw widzenia.

P6U_K
P6S_KR

K1AIR_KO3

Rozumie prawne aspekty i skutki dziatadoionzynierskiej.

P6U_K
P6S_KR

K1AIR_KO04

Rozumie ide normalizaciji, certyfikaciji i integracji systemow
zarzdzania jakécia, ochromn srodowiska, bezpiecastwem pracy

| bezpieczéstwem informacji. Rozumie koncepgaradzania przez
jakaos¢. Identyfikuje podstawowe problemy zadzania jakécia, w
tym kosztéw jakéci oraz zasady ich rozedywania. Zna ogolne
zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej prgieliorczacci

P6U_K
P6S_KO

K1AIR_KO05

Ma s$wiadoma¢ niezlgdnasci aktywndci indywidualnych i
zespotowych wykraczagych poza dziatalnig inzyniersky

P6U_K

K1AIR_K06

Oshga efekty w kategorii KOMPETENCJE dla jednej z gpsjacych
specjalnéci:
» Komputerowe sieci sterowania
« Robotyka
* Komputerowe systemy zadzania procesami przemystowym
e Technologie informacyjne w systemach automatyki

» Systemy informatyczne w automatyce




ZAt ACZNIK 1

Efekty OPIS SPECJALNOSCIOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA Odniesienie
ksztatcenia na efektow
| stopniu Po zakaczeniu studiow | stopnia na kierunkwtomatyka i ksztalcenia dla
studiéw dla Robotyka, na specjalnéci Komputerowe sieci sterowania, obszaru nauk

kierunku AIR absolwent: technicznych (T)
WIEDZA

S1ARK_WO01 | Zna zasady konstrukcji, identyfikacji oraz badamiadeli obiektow | P6U_W
dynamicznych i uktadéw regulacjiagitej. Potrafi zaprojektowa P6S_WG
ukiad regulacji z optymalnym doborem regulatora.

S1ARK W02 | Zna podstawowe struktury i algorytmy uczenia srezironowych P6U W
oraz zastosowania sieci neuronowych w automatyce. P6S WG

S1ARK WO03 | Zna podstawy modulacji cyfrowej i kodowania dangcaz P6S WG_NT
techniczne rozwzania wykorzystywane w automatyce w P6S WG _IN
powszechnie stosowanych protokotach transmisjiooy#, takich jak
Modbus, 12C, 1-Wire czy CAN.

S1ARK_WO04 | Potrafi scharakteryzowastruktury i baz sprztows sieci P6S_WG_NT
przemystowych w systemach automatyzacji, onéqwotokoty P6S WG _IN
wybranych sieci przemystowych szeregowych i nad&thernetu,
wskaza problemy ich standaryzacji.

S1ARK_WO05 | Ma uporadkowary i podbudowana teoretycznie wiedze w zakresieP6S_WG_NT
architektury, standaryzacji i wiassw struktur systeméw automatyki,P6S_WG_IN.

w tym systemow typu SCADA, DDC, DCS. Zna i rozumietodyk
projektowania automatyzacjiggtych proceséw produkcyjnych.

S1ARK_WO06 | Ma wiedze z zakresu architektury i dziatania procés P6S_WG_NT
sygnatowych oraz organizacji i wykorzystania rdez generacji P6S WG _IN
kodu i uruchamiania procesoréw sygnatowych

S1ARK_WO07 | Ma uporadkowary wiedz i podstawy teoretyczne doty= idei P6S_WG_NT
inteligentnych budynkdw, architektury, funkcjonadobi wtasndaci P6S WG _IN
struktur systemow automatyki budynkowej, a w széhegjci
systeméw bezpiecastwa, systemow zarzadzania energia i
komfortem, systemdéw multimedialnych i informatyczhyoraz
magistral systemowych.

S1ARK_WO08 | Ma aktualna wiedze o trendach rozwojowych w obszarz P6S_WG_NT
komputerowych sieci sterowania P6S WG IN

S1ARK_WO09 | Zna og0lne zasady tworzenia i rozwoju form indyveibhe; P6S_WK_NT
przedsgbiorczaci, wykorzystujcej wiedze z dziedziny P6S WK_INZ
komputerowych sieci sterowania
UMIEJ ETNOSCI

S1ARK UO1 | Umie zaplanow& wykona schemat do symulacji i przeprowaglzi | P6U_U
podstawowe badania wkasimodynamicznych aigtych uktadow P6S_UW
regulacji z zastosowaniem programéw symulacyjnyetlab/Scilab | P6S_UWO01_NT

P6S UWO01 IN

S1ARK_UO02 | Potrafi zaprojektowatypowa siec neuronowa stosowana w P6U_U
modelowaniu, rozpoznawaniu i optymalizaciji. P6S UW

S1ARK_UO03 | Umie wybra protokot transmisji cyfrowej odpowiedni do P6S _UWO03 NT
wystepujacych potrzeb komunikacyjnych oraz oprograméwa P6S_UWO03_IN.
skonfigurowd& pofaczenie urzdzen cyfrowych za pomagtego
protokotu.

S1ARK U04 | Korzysta z sieci przemystowych przy pkogevaniu i eksploatacji P6S UWO04 NT|




systemoOw automatyzacji, posiada urtieps¢ doboru, P6S_UWO04_IN.
konfigurowania, uruchamiania wybranych sieci konkaji

szeregowej na bazie Ethernetu i rozwiazywania prabiv

diagnostyki.

S1ARK_UO05 | Potrafi zaproponowaogodlna struktuy systemu automatyki dla P6S_UWO05 NT
zadanego ggtego procesu technologicznego, z uwdgieniem P6S_UWO5_IN.
zadanych kryteriéw zytkowych oraz przygotowai przedstawd
krétka prezentacje paviecorg wynikom realizacji zadania
inzynierskiego.

S1ARK_UO06 | Umie opracowéa program realizujcy podstawowe algorytmy DSP n&@6S_UWO05_NT
procesorze sygnatowym oraz przeprowagwoces uruchamiania | P6S_UWO05_IN.
procesora sygnatowego wraz z peryferiami

S1ARK_UQ7 | Potrafi zaprojektowaogolna struktuy systemu automatyki P6S_UWO05 NT
budynkowej dla zadanego obiektu, z uwgglieniem zadanych P6S_UWO5_IN.
kryteriow uzytkowych oraz skonfigurowaprogram steragy P6S_UWO06_NT
budynkiem inteligentnym. P6S UWO06_IN

S1ARK_UO08 | Potrafi wykona przydzielone zadaniaignierskie w ramach P6S_UWO05 NT
realizacji zespotowego projektu (zmnego zadania itynierskiego) | P6S_UWO05 IN.
w obszarze komputerowych sieci sterowania, umiegravadz P6S_UWO06_NT
analiz ekonomiczna przedswziecia, potrafi opracow@astosown P6S_UWO06_IN.
dokumentacje

S1ARK_UQ9 | Potrafi przygotowé prezentacje zawiekgja wyniki pracy P6S_UWO1_NT
dyplomowej, uzasadéiw dyskusji sposob realizacji i agicte P6S_UWO1_IN
efekty projektu

S1ARK_U10 | Potrafi wykona prace dyplomowa w postaci projektuynierskiego | P6S_UWO05_ NT
w obszarze komputerowych systemoéw zarzadzania gaote P6S_UWO05_IN
przemystowymi i opracowastosowig dokumentagj, w tym: P6S_UWO06_NT

« potrafi pozyskiwa informacje z literatury, baz danych oraz| P6S_UWO06_IN.
innychzrodet,

» potrafi wykorzysté do formutowania i rozwiazywania zata
metody analityczne, symulacyjne i eksperymentalne,

e potrafi ocent przydatné¢ i mozliwos¢ wykorzystania
nowych technik i technologii,

» potrafi dokona identyfikacji i sformutowa specyfikacje
zada, w tym zada nietypowych, potrafi zgodnie z zadana
specyfikacy zaprojektowa oraz zrealizowaurzadzenie,
obiekt, system lub proces.

KOMPETENCJE

S1ARK_KO01 | Potrafi wspotpracowaz zespotem przy realizacji Zlonego zadania| P6S_KK

inzynierskiego petnjc powierzona role w zespole, potrafi wykéna | P6S_KO

przydzielone zadania zgodnie z harmonogramem prac




ZAt ACZNIK 2

Efekty ksztalcenia dla specjakod Robotyka (ARR).

Odniesienie do

Symbol charakterystyk
Po ukaczeniu studidéw pierwszego stopnia na kierunku studi Polskiej] Ramy
Automatyka i robotyka na specjaln&ci Robotyka absolwent: Kwalifikacyjnej
WIEDZA
S1ARR_WO01 | Ma wiedgzz zakresu tworzenia aplikacji $&sodowisku graficznym | P6U_W
pozwalajcych wizualizowa dane sensoryczne, zna konstrukcje | P6S_WG_NT
podstawowych sensorow
S1ARR_WO02 | Ma upordkowana wiedze na temat nedlzi komputerowych P6U_ W
stosowanych w robotyce, sposob ich doboru orazesakr P6S WG_NT
stosowalnéci, ma podstawowa wiedze na temat cyklu projektu, | P6S_WG_IN
narzdzi do sporzdzania jego harmonogramu i zarzadzania
projektem
S1ARR_WO03 | Znairozumie zasady dziatania uktad@itebnicznych P6S_WG_NT
stosowanych w sterownikach robotéw mikrokontrolerow P6S_WG_IN
czujnikéw, sterownikéw nagow elektrycznych, ukladow
komunikacyjnych) oraz techniki tworzenia oprogranaovea
wbudowanego dla mikrokontroleréw
S1ARR_WO04 | Ma podstawowa wiedze w zakresie konsfiraiiootow P6S WG _NT
mobilnych, ich systemoéw lokomocji, sterowania iilzasa, P6S WG _IN
autonomii robotow, systemow sterowania lokomogjeetod
nawigacji
S1ARR_WO05 | Ma wiedze z zakresu programowania uogoégo z P6S WG_NT
wykorzystaniemgzyka C i C++, zna niskopoziomowe P6S WG_IN
aspekty konstrukcji struktur danych wspigegich wspomniany typ
programowania
S1ARR_WO06 | Ma aktualna wiedze o trendach rozwojowyaibszarze P6S WG _NT
Robotyki P6S WG IN
S1ARR_WO07 | Zna zasady i nadzia wspotpracy zespotowej przy projektach z | P6S_WK_NT
dziedziny robotyki P6S WK_INZ
UMIEJ ETNOSCI
S1ARR_UO1 Potrafi tworzyaplikacje graficzne unitiwiajace wizualizacje P6S_UW,
danych sensorycznych, jest w stanie zinterpretayeme pomiarowe| P6S_UWO01_NT
podstawowych sensorow P6S UWO1 IN
S1ARR_UO02 Potrafi wykorzystywavspoéiczesne nagdzia programistyczne do | P6U_U
tworzenia oprogramowania wbudowanego dla mikrokaetdw P6S_UW
przeznaczonego do obstugi czujnikdw, ¢ddqw i uktadow P6S_UWO02_NT,
komunikacyjnych stosowanych w robotach P6S UWO02_ IN
S1ARR_UO3 Potrafi zaprojektowaktad elektroniczny (w szczegokw system | P6S_UWO03 _NT
mikroprocesorowy) przeznaczony do obstugi czujnikdagdéw i | P6S_UWO03_IN.
ukladéw komunikacyjnych stosowanych w robotach
S1ARR_UO04 | Potrafi projektowtgpodzespoty autonomicznego robota mobilnegoP6S_UWO03_NT
proste uktady sensoryczne, azakilgorytmy sterowania i nawigacji P6S_UWO03_IN.
robota mobilnego P6S UWO04 NT
P6S UWO04 IN
S1ARR_UO05 Potrafi wykorzystauktady sensoryczne do programowania P6S_UWO04 _NT
pozadanych zachowarobotéw manipulacyjnych i/lub mobilnych. | P6S_UWO04 IN
S1ARR_UO06 Potrafi wykorta przydzielone zadania ignierskie w ramachP6S_UWO05 NT
realizacji zespotowego projektu (zlmnego zadania iynierskiego)| P6S_UWO05_IN.

w obszarze robotyki, umie przeprowadzanaliz ekonomiczng

| P6S_UWO06 NT




przedsg¢wziecia, potrafi opracow@astosowna dokumentacje P6S UWOGZIN
S1ARR_UO7 Potrafi analizowalziatanie oraz struktematerialna i funkcjonalna] P6S_UWO05_NT
uktadow o ztaonej strukturze fizycznej: mechanicznej, P6S_UWO5_IN.
hydraulicznej, pneumatycznej, elektrycznej i elekicznej, potrafi | P6S_UWO06_NT
opracowa koncepcje dziatania, zamodelainiazaprojektowa proste | P6S_UWO06_IN.
uktady mechatroniczne korzysiajze standardowych systeméw
symulacyjnych
S1ARR_UO08 Potrafi tworzyaplikacje bazujce na paradygmacie programowaniaP6S_UW,
uogolnionego P6S_UWO04 _NT
P6S UWO04 IN
S1ARR_UQ09 Potrafi przygotowagrezentacje zawiergja wyniki pracy P6S_UWOL1_NT,
dyplomowej, uzasadéiw dyskusji sposob realizacji i aghicte P6S_UWO1_IN
efekty projektu
S1ARR_U10 Potrafi wykorzystazdobyt wiedz i umiejgtnosci do rozwazania P6S_UWO5 NT
inzynierskiego zadania projektowego z obszaru spewmjealnobotyka | P6S_UWO05_IN.
P6S_UWO06_NT
P6S UWO06 IN
S1ARR_U11 Potrafi wykoréa prag dyplomowy w postaci projektu P6S_UWO5_NT
inzynierskiego w obszarze robotyki i oprac@veiosown P6S _UWO_INL
dokumentacje, w tym: P6S_UWO6_NT
« potrafi pozyskiwé informacje z literatury, baz danych oraz| P6S_UWO06_IN.
innychzrédet, P6S_UU
» potrafi wykorzysté do formutowania i rozwiazywania zata
metody analityczne, symulacyjne i eksperymentalne,
» potrafi ocent przydatné¢ i mozliwos¢ wykorzystania
nowych technik i technologii,
» potrafi dokond identyfikacji i sformutowa specyfikacg
zada, w tym zada nietypowych,
» potrafi zgodnie z zadana specyfikazpprojektowa oraz
zrealizow& urzagdzenie, obiekt, system lub proces.
KOMPETENCJE
S1ARR_KO01 Potrafi wspétpracowa zespotem przy realizacji Zionego zadania| P6S_KK
inzynierskiego petnjc powierzona role w zespole, potrafi wykéna | P6S_KO

przydzielone zadania zgodnie z harmonogramem prac




ZAt ACZNIK 3

Efekty ksztalcenia dla specjakod Komputerowe systemy
zarzadzania procesami przemystowymi (ARS)

Odniesienie do
charakterystyk

Symbol Po ukaczeniu studiéw pierwszego stopnia na kierunku studi Polskiej Ramy
Automatyka i robotyka na specjalnici Komputerowe systemy Kwalifikacyjnej
zarzadzania procesami przemystowymabsolwent:
WIEDZA

S1ARS_WO01 | Zna podstawowe techniki wspomagania giezymwzgkdnieniem| P6U_W
wzajemnych powjzan, wymaganych zalen i wzajemnych P6S_WG_NT
powigzan. P6S WG IN

S1ARS_WO02 | Posiada wiedze o integracji systemowoeyfch z fizycznymi oraz | P6U_W
dynamicznym przetwarzaniu danych. Zna metodolog@zenia P6S_WG_NT
modutowych struktur,gczenia ich w sieci oraz podziatu funkcji P6S WG _IN
sterowania z wykorzystaniem internetu rzeczy.

S1ARS_WO03 | Zna pegia dotycace formatéw i standardéw plikow P6S WG_NT
multimedialnych przesytanych w sieci, elementy kogpafii ze| P6S_WG_IN
szczegOlnym uwzgtinieniem  szyfrowania symetrycznego | i
asymetrycznego oraz podpisow cyfrowych, orientigews zasadach
dziatania e-Bankingu oraz kwestiach bezpiésiea przesytania
danych.

S1ARS_WO04 | Ma podstawowa wiedze doyyezfilozofii oraz metodologii P6S WG_NT
programowania obiektowego wziykach Java i C# z wykorzystanienP6S_WG_IN,
MDA (Model Driven Architecture)

S1ARS_WO05 | Zna zasady zadzania przedswzigciami (czynndéci krytyczne,| P6S_WG_NT
sciezka krytyczna, model CPM, PERT). Potrafi stoséwa|P6S WG _IN
programowdé algorytmy wyznaczania najdiszych  oraz
najkrotszych drog w grafach. Potrafi wyznatzanaksymalny
przeptyw w sieci przeptywowe). Modeluje jednomasaye,
przeptywowe i gniazdowe problemy harmonogramowania.

S1ARS W06 | Zna podstawowe metody numeryczne optyacii P6S WG

P6S_WG_NT
P6S WG IN

S1ARS W07 | Zna zasadyiiodta poszukiwania informacji naukowo P6S_WG_NT
technicznej. Zna bardziej szczegotowo wybrane rezaviia P6S WG _IN
techniczne. Zna metodologie realizacji projektowzosposdb ich
dokumentowania.

S1ARS W08 | Ma aktualna wiedze o trendach rozwojowydabszarze P6S WG
komputerowych systeméw zarzadzania procesami priemymi P6S WG_NT

P6S WG IN

S1ARS_WO09 | Zna ogdlne zasady tworzenia i rozwojmfordywidualnej P6S WK _NT
przedsgbiorczaici, wykorzystujcej wiedz z dziedziny P6S WK_INZ
komputerowych systeméw zarzadzania procesami prziemymi

UMIEJ ETNOSCI

S1ARS UO01 Potrafi zrealizowaypowe elementy systemu wspomagania decyzjp6S_UWO04 NT
w postaci programu komputerowego. P6S UWO04 IN

S1ARS U02 Posiada umgtnos¢ tworzenia cyber - fizycznych systemow P6U_U
produkcyjnych w otoczeniu: sieci spoteczaowych, internetu P6S_UW
rzeczy, inteligentnych sieci oraz inteligentnyctufpokow. P6S_UWO02_NT

P6S UWO02 IN

S1ARS_UO03 Implementuje wybrane protokoty kryptogaie w zastosowaniu dd°6U_U

przesytania materiatbw multimedialnych w sieci. @mwvykorzysta | P6S_UW




pakiety szyfrujce pocz¢ elektroniczna oraz pgtzenia zdalneg

hP6S_UWO03_NT

dostpu. P6S UWO03_IN
S1ARS_U04 Programuje systemy szyfrowaniazwigku i obrazu przy P6U-U,
wykorzystaniu asymetrycznych metod szyfrowaniajctakak RSA| P6S UW,
oraz El Gamala. P6S UWO03 NT,
P6S UWO03 IN.
S1ARS_UO05 Samodzielnie formutuje i stosuje techgieldoudowy programéw | P6U_U
obliczeniowych zorientowanych obiektowo yzykach Java oraz C# P6S_UW
P6S_UWO03_NT
P6S UWO03_IN
S1ARS_UO06 Potrafi wykortgorzydzielone zadaniaignierskie w ramach P6S_UW
realizacji zespotowego projektu (zlmnego zadania itynierskiego) | P6S_UWO01 NT
w obszarze komputerowych systemow zarzadzania gaote P6S_UWO1_IN
przemystowymi, umie przeprowadznaliz ekonomiczna P6S_UWO3_NT
przeds¢wziecia, potrafi opracowastosowna dokumentacje P6S UWO03_IN
S1ARS _UQ7 Implementuje algorytmy wyznaczania nagaychsciezek w P6S_UWO5 NT
grafach (Bellmana-Forda, Dijkstry). Wyznaczaezki krytyczne dla | P6S_UWO5_IN.
przeptywowych i gniazdowych probleméw szeregowaaidan. P6S _UWO06_NT
P6S UWO06 IN
S1ARS UO08 Potrafi rozwzat typowe problemy optymalizacyjne wygptijace w | P6S_UWO05_NT
automatyzaciji proceséw zyciem profesjonalnego oprogramowani@6S_UWO05_IN.
P6S_UWO06_NT
P6S UWO06_IN
S1ARS UQ09 Potrafi przygotowarezentacje zawietgla wyniki pracy P6S _UWO1 NT
dyplomowej, uzasadéiw dyskusji sposob realizacji i aghicte P6S_UWO1_IN
efekty projektu
S1ARS U10 Potrafi wykortgprace dyplomowa w postaci projektuynierskiego | P6S_UWO05 NT
w obszarze komputerowych systeméw zarzadzania gaote P6S_UWO05_IN
przemystowymi i opracowastosowna dokumentacje, w tym: P6S_UWO06_NT
« potrafi pozyskiwa informacje z literatury, baz danych oraz| P6S_UWO06_IN.
innychzrédet,
» potrafi wykorzysté do formutowania i rozwiazywania zata
metody analityczne, symulacyjne i eksperymentalne,
e potrafi ocent przydatné¢ i mozliwos¢ wykorzystania
nowych technik i technologii,
» potrafi dokona identyfikacji i sformutowa specyfikacje
zada, w tym zada nietypowych,
e potrafi zgodnie z zadana specyfikacja zaprojektoaraz
zrealizowa urzagdzenie, obiekt, system lub proces.
KOMPETENCJE
S1ARS_KO01 Potrafi wspotpracowa zespotem przy realizacji zonego zadaniaP6S_KK

inzynierskiego petnic powierzon role w zespole, potrafi wykorta

P6S_KO

przydzielone zadania zgodnie z harmonogramem prac




ZAt ACZNIK 4

Efekty ksztalcenia dla specjakod Technologie informacyjne w
systemach automatyki

Odniesienie do
charakterystyk

Symbol Po ukaczeniu studiéw pierwszego stopnia na kierunku studi Polskiej Ramy
Automatyka i robotyka na specjalnci Technologie informacyjne | Kwalifikacyjnej
w systemach automatykiabsolwent:
WIEDZA

S1ART_WO01l | Ma upormkowary wiedz dotyczca architektury, funkcjonalniwi i | P6U_W
wiasnagci systemow wbudowanych dla potrzeb automatyki oraz | P6S_WG_NT
sposobéw ich programowania i komunikacji cyfrowe;. P6S WG IN

S1ART_WO02 | Zna podstawowe struktury i algorytmy ungaesieci neuronowych | P6U_W
stosowanych w automatyce, zwtaszcza w modelowasterowaniu | P6S_WG_NT
procesami. P6S WG_IN

S1ART_WO03 | Zna peria z zakresu zagdzania, rozumie zasady tworzenia P6U_W
réznych systemow wspomagaych podejmowanie decyzji, rozumieP6S_WG
idee tworzenia systeméw, role standardow i system@wztuczg P6S_WG_NT
inteligench oraz wie jakie przynosi to efekty. Wie jak zaberaiy¢ | P6S_WG_IN.
dane firmy oraz bezpiecznie przesykaformacije.

S1ART_WO04 | Zna podstawowe metody syntezy i analiggratmow P6S WG_NT
klasyfikacji i rozpoznawania oraz sposoby ich inmpéatacii. P6S WG IN

S1ART_WO05 | Zna podstawy, wady i zaleggykdéw programowania P6S WG_NT
opartych o wirtualne maszyny wykorzystywane w platfie NET | P6S_WG_IN.
oraz gzyk JAVA

S1ART_WO06 | Zna nowoczesne technologigwane do tworzenia stron WWW, | P6S_WG_NT
aplikacji webowych oraz ich zastosowania w rozpooszh P6S WG _IN
systemach automatyki, i zadzania produkcja.

S1ART_WO07 | Ma upormkowary wiedz i podstawy teoretyczne doty= idei P6S_WG_NT
inteligentnych budynkdw, architektury, funkcjonadobi wtasndaci P6S WG _IN
struktur systemow automatyki budynkowej, a w széhegjci
systeméw bezpiecastwa, systemow zagdzania energii
komfortem, systemdéw multimedialnych i informatyczhyoraz
magistral systemowych.

S1ART_WO08 | Zna pefria dotyczace formatow i standardéw plikdw P6S_WG_NT
multimedialnych przesytanych w sieci, elementy kogpafii ze P6S WG _IN
szczegolnym uwzgtnieniem szyfrowania symetrycznego
I asymetrycznego oraz podpisow cyfrowych, oriensiigav zasadach
dziatania e-Bankingu oraz kwestiach bezpiésiga przesytania
danych.

S1ART_WO09 | Ma aktualnwiedz o trendach rozwojowych w obszarze P6S WG
technologii informacyjnych w systemach automatyki P6S WG_NT

P6S WG IN

S1ART_W10 | Zna ogllne zasady tworzenia i rozwojmfandywidualnej P6S WK _NT
przedsgbiorczaci, wykorzystujcej wiedz dotyczca technologii P6S WK_INZ
informacyjnych w systemach automatyki

UMIEJ ETNOSCI

S1ART_UO1 Potrafi realizowtan zespole zigone projekty igynierskie z zakresul P6S_UWO02_NT
technologii informatycznych w automatyce P6S UWO02 IN

S1ART_UO02 Umie wykorzystaplatformy programistyczne .NET oraz JAVA do P6S_UWO02_NT
implementacji rozwjzan z zakresu automatyki i informatyki. P6S UWO02 IN

S1ART UO03 Umie korzystaz podstawowych nagdzi komputerowego P6S UWO02 NT




wspomagania zarzadzania prodygkiapchrony danych. P6S UW02 IN
S1ART _U04 Potrafi zaprojektowaraz przeprowadezibadania testowe P6S UWO01 NT
algorytméw rozpoznawania w oparciu 0 dane empirgaaaz z P6S_UWO1_IN
zastosowaniem technik symulacji komputerowej
S1ART_UO05 Potrafi zaprojektowaypowg sie¢ neuronovy stosowi P6S_UWO04_NT
w modelowaniu, diagnostyce i sterowaniu systemetonaatyki. P6S_UWO04_IN
P6S_UWO05_NT
P6S UWO05 IN
S1ART_UO06 Umie wykorzystaplatformy programistyczne .NET oraz JAVA do P6S_UWO04_NT
implementacji rozwjzan z zakresu automatyki i informatyki P6S_UWO04_IN
P6S_UWO05_NT
P6S UWO05 IN
S1ART_UO07 Programuje systemy szyfrowaniavidku i obrazu przy P6S_UWO04 _NT
wykorzystaniu asymetrycznych metod szyfrowaniaictafak RSA | P6S_UWO04_IN.
oraz El Gamala
S1ART_UO8 Potrafi przygotowgrezentagj na zadany temat z wykorzystaniemp P6S_UWO01_NT
nowoczesnych nagdzi informatycznych srodkéw audiowizualnych P6S_UWO01 IN
S1ART_UO9 Potrafi wykonaprzydzielone zadaniaignierskie w ramach P6S_UW
realizacji zespotowego projektu (zlmnego zadania ynierskiego) | P6S_UWO01 _NT
w obszarze technologii informacyjnych w systemadiomatyki, P6S_UWO01_IN
umie przeprowadzianaliz ekonomiczna przedswziecia, potrafi P6S_UWO03_NT
opracowa& stosown dokumentag P6S UWO03_IN
S1ART_U10 Potrafi przygotowgrezentagj zawieragca wyniki P6S_UWO1_NT
pracy dyplomowej, uzasadniv dyskusji sposob realizacji i P6S_UWO1_IN
osiagnicte efekty projektu
S1ART U1l Potrafi wykonaprace dyplomowa w postaci projektu P6S_UWO05 NT
inzynierskiego w obszarze technologii informacyjnych P6S_UWO05_IN.
w systemach automatyki i opracaivgtosown dokumentagj, w P6S_UWO06_NT
tym: P6S_UWO06_IN.
» potrafi pozyskiwd informacje z literatury, baz danych oraz| P6S_UU
innychzrédet,
» potrafi wykorzysté do formutowania i rozwiazywania zata
metody analityczne, symulacyjne i eksperymentalne,
e potrafi ocent przydatné¢ i maozliwos¢ wykorzystania
nowych technik i technologii,
» potrafi dokona identyfikacji i sformutowa specyfikacje
zada, w tym zada nietypowych,
» potrafi zgodnie z zadarspecyfikacy zaprojektowé oraz
zrealizowa urzagdzenie, obiekt, system lub proces.
KOMPETENCJE
S1ART_KO1 Potrafi wspétpracowa zespotem przy realizacji Zzionego zadania| P6S_KK
inzynierskiego petnjc powierzog role w zespole, potrafi wykoda | P6S_KO

przydzielone zadania zgodnie z harmonogramem prac




ZAL ACZNIK 5

Efekty ksztalcenia dla specjakod Systemy informatyczne w
automatyce (ASI)

Odniesienie do
charakterystyk

Symbol Po ukaczeniu studiéw pierwszego stopnia na kierunku studi Polskiej Ramy
Automatyka i robotyka na specjalngei Systemy informatyczne w| Kwalifikacyjnej
automatyceabsolwent:
WIEDZA

S1ASI_WO01 Zna i potrafi scharakteryzaiagorytmy przetwarzania P6U_W,
danych cyfrowych stigce do interpolacji, aproksymaciji, P6S WG_NT
redukcji zakidceé (regresiji), transformat ortogonalnych,
kodowania i kompres;ji

S1ASI_WO02 Zna sktadnie i semangy¢zyka Java. Posiada wiedze P6U_W
na temat wirtualnej maszyny i kodu bajtowego oraz P6S WG_NT
mozliwosci i cech klas nalcych do podstawowych P6S WG_IN
pakietow standardowej dystrybucji (Java SE)

S1ASI_WO03 Zna budoyvoraz charakterystyczne ograniczenia P6S WG
sprztowe uradzer mobilnych, platformy umdiwiajace P6S WG_NT
tworzenie oprogramowania dla gdzer mobilnych, P6S WG_IN
zasady projektowania responsywnego interfejsu
uzytkownika, obstug wbudowanych sensorow oraz
mobilnych baz danych.

S1ASI_WO04 Potrafi scharakteryzogvstruktury i baz sprztowa P6S_WG_NT
sieci przemystowych w systemach automatyzacji, P6S WG _IN
omowi¢ protokoty wybranych sieci przemystowych,
wskaza problemy ich standaryzacji

S1ASI_WO05 Ma wiedg w zakresie metodologii zarzadzania projektem P6S_WG_NT
(wieloosobowa grupa realiziga projekt) oraz P6S WG _IN
w realizacji nowych aplikacji i ugdzen automatyki i
robotyki.

S1ASI_WO06 Ma wiedg w zakresie modelowania i metod rozwiazywania P6S_WG_NT
praktycznych probleméw optymalizacyjnych. P6S WG IN

S1ASI_WO07 Posiada upgakowarny wiedz z zakresu specjalistycznych P6S WG_NT
mechanizméw systemoéw operacyjnych czasu rzeczygasteie jak | P6S_WG_IN,
formutowa wymagania
aplikacji czasu rzeczywistego oraz zdefiniévparametry
realizupgcych je procesow i ytkow

S1ASI_WO08 Ma wiedg w zakresie taksonomii, struktury i wtasco P6S_WG_NT
systeméw autonomicznych, zna metody rezania P6S WG _IN
typowych zada

S1ASI_WO09 Zna zasadyiddta poszukiwania informacji naukowo P6S WG_NT
technicznej. Zna bardziej szczeg6towo wybrane rezaviia P6S WG_IN
techniczne. Zna metodolegiealizacji projektow oraz sposob ich
dokumentowania.

S1ASI_W10 Ma aktualwiedz o trendach rozwojowych w obszarze P6S WG_NT
systemoOw informatycznych w automatyce P6S WG IN

S1ASI W11 Zna 0golne zasady tworzenia i rozwojufandywidualnej P6S WK _NT
przedsgbiorczaici, wykorzystujcej wiedz z dziedziny systeméw | P6S_WK_INZ
informatycznych w automatyce

UMIEJ ETNOSCI

S1ASI_U01 Potrafi zaprojektowa zaimplementowaalgorytm P6U_U

interpolacji, aproksymaciji i filtrowania (wygtadza P6S UW




danych. Potrafi dobtaalgorytmy kodowania, transformaciji i P6S_UWO02_NT
kompresiji zalenie od typu przetwarzanych danych P6S UWO02_ IN
S1ASI_U02 Potrafi tworzyproste, wielowtkowe aplikacje wgzyku P6S_UWO03_NT
Java oraz uruchandige w konsoli terminala lub P6S_UWO_ IN.
w kontelécie graficznym, wykorzystgg techniki programowania | P6S_UWO04 NT
obiektowego i proceduralnego P6S UWO04 IN
S1ASI_UO03 Potrafi zaprojektowa zaimplementowaaplikacje P6S_UWO03_NT
dla wybranych platform mobilnych, postugajsi dedykowanymi | P6S_UWO03_IN.
dla nichsrodowiskami programistycznymi. Potrafi oprogramoéwa | P6S_UWO04_NT
mobilng baz danych oraz obstggvbudowanych sensoréw. Umie | P6S_UWO04_IN.
przygotowa proces dystrybucji wytworzonego oprogramowania za
paosrednictwem witryny typu App Store
S1ASI_U04 Potrafi korzyséaz sieci przemystowych przy projektowaniu i P6S _UWO03_NT
eksploatacji systeméw automatyzacji. Posiada utmiej¢ doboru, P6S_UWO03_IN.
konfigurowania i uruchamiania wybranych sieci komkag;i P6S_UWO04_NT
szeregowej oraz na bazie Ethernetu P6S UWO04 IN
S1ASI_U05 Potrafi wykonaprzydzielone zadaniaignierskie w P6S_UWO05 NT
ramach realizacji zespotowego projektu ¢ooego zadania P6S_UWO5_IN.
inzynierskiego) w obszarze systeméw informatycznych w P6S_UWO06_NT
automatyce, umie przeprowadznaliz ekonomicznp P6S_UWO06_IN.
przeds¢wziecia, potrafi opracowastosowr dokumentag
S1ASI_UO06 Potrafi analizowa budowa aplikacje czasu rzeczywistego z P6S _UWO05 NT
uzyciem mechanizmoéw komunikacii i synchronizacji gséw oraz | P6S_UWO05_IN.
watkow, wsrodowisku wybranego systemu operacyjnego czasu | P6S_UWO06_NT
rzeczywistego P6S UWO06_IN
S1ASI_U07 Potrafi zastosow@oznane metody i algorytmy do P6S_UWO5_NT
rozwiazywania zadamodelowani&grodowiska, lokalizaciji i P6S_UWO5_IN.
planowania dziakasystemoéw autonomicznych na przyktadzie P6S_UWO06_NT
robotéw mobilnych P6S_UWO06_IN
S1ASI_UO08 Potrafi przygotowgrezentagj zawieragca wyniki P6S_UWO1_NT
pracy dyplomowej, uzasadniv dyskusji sposob realizacji i P6S_UWO1_IN
osiagnicte efekty projektu
S1ASI_UQ09 Potrafi wykonaprace dyplomowa w postaci projektu P6S _UWO05 NT
inzynierskiego w obszarze systemow informatycznych P6S_UWO5_IN.
w automatyce i opracowatosowr dokumentagj, w P6S_UWO06_NT
tym: P6S_UWO06_IN.
» potrafi pozyskiwd informacje z literatury, baz danych oraz| P6S_UU
innychzrodet,
» potrafi wykorzysté do formutowania i rozwiazywania zata
metody analityczne, symulacyjne i eksperymentalne,
» potrafi ocent przydatné¢ i mozliwos¢ wykorzystania
nowych technik i technologii,
« potrafi dokona identyfikacji i sformutowd specyfikacje
zada, w tym zada nietypowych,
» potrafi zgodnie z zadana specyfikazpprojektowa oraz
zrealizowa urzagdzenie, obiekt, system lub proces.
KOMPETENCJE
S1ASI_KO01 Potrafi wspotpracowa zespotem przy realizacji Zionego zadania| P6S_KK
inzynierskiego petnic powierzog role w zespole, potrafi wykoda | P6S_KO

przydzielone zadania

zgodnie z harmonogramem prac




