Zalacznik nr 3 do ZW 121/2020

Zalacznik nr 1 do programu studiéw

ZAKELADANE EFEKTY UCZENIA SIE
Wydziat: Elektroniki
Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka
Poziom studiéw: studia I-go stopnia
Profil: ogélnoakademicki

Umiejscowienie kierunku

Dziedzina nauki: nauki inzynieryjno-techniczne

Dyscyplina/dyscypliny w przypadku kilku dyscyplin prosze wskazaé dyscypline wiodaca)
Automatyka, elektronika i elektrotechnika

Objasnienie oznaczen:

P6U — charakterystyki uniwersalne odpowiadajace ksztalceniu na studiach pierwszego stopnia - 6 poziom PRK*

P7U — charakterystyki uniwersalne odpowiadajace ksztalceniu na studiach drugiego stopnia - 7 poziom PRK*

P6S — charakterystyki drugiego stopnia odpowiadajace ksztalceniu na studiach pierwszego stopnia studiéw - 6 poziom PRK *

P7S — charakterystyki drugiego stopnia odpowiadajace ksztalceniu na studiach drugiego stopnia/ jednolitych magisterskich — 7 poziom PRK*

W — kategoria ,,wiedza”
U — kategoria ,umiejetnosci”
K — kategoria ,kompetencje spoteczne”

K(symbol kierunku) W1, K(symbol kierunku)-W2, K(symbol kierunku) W3, ...- efekty kierunkowe dot. kategorii ,wiedza”

K(symbol kierunku)_ U1, K(symbol kierunku)_ U2, K(symbol kierunku)_U3, ...- efekty kierunkowe dot. kategorii ,umiejetnosci”

K(symbol kierunku) K1, K(symbol kierunku)_K2, K(symbol kierunku) K3, ...- efekty kierunkowe dot. kategorii ,kompetencje spoleczne”
S(symbol specjalnosci) W. .., S(symbol specjalnosci) W. .., S(symbol specjalnosci) W..., ...- efekty specjalnosciowe dot. kategorii ,wiedza”
S(symbol specjalnosci)_U. .., S(symbol specjalnosci)_U..., S(symbol specjalnosci) U..., ...- efekty specjalnosciowe dot. kategorii ,umiejetnosci”

S(symbol specjalnosci) K. .., S(symbol specjalnosci) K. .., S(symbol specjalnosci) K. .., ...- efekty specjalnosciowe dot. kategorii ,kompetencje spoleczne”

.....inz — efekty uczenia sie umozliwiajace uzyskanie kompetencji inzynierskich

*niepotrzebne usunaé



Kierunkowe efekty uczenia sie

Odniesienie do charakterystyk PRK

Charakterystyki drugiego
stopnia typowe dla kwalifikacji

Symbol Opis efektéw uczenia sie dla kierunku studiéw uzyskiwanych w ramach
kierunkowych . Uniwersalne szkolnictwa wyzszego (S
efektéw uczenia Automatyka i Robotyka charakterystyki | Charakterystyki Charakgegystyki
si¢ Po ukoticzeniu kierunku studiéw absolwent: pierwszego dla  kwalifikacji | dla kwalifikacji na
stopnia (U) na poziomach | poziomach 6 i 7
6/7* PRK PRK, umozliwia-
jacych uzyskanie
kompetencji
inzynierskich
WIEDZA
K1AIR_-WO01 Ma podstawowa wiedze w zakresie algebry liniowej, analizy matematycznej, réwnan rézniczkowych | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
i réznicowych, przeksztalcenia Laplace’a i Z, podstaw matematyki dyskretnej, metody probabili-
styczne, statystyki oraz metod numerycznych.
K1AIR_-W02 Zna elementy mechaniki klasycznej, podstawowe prawa elektrodynamiki i magnetyzmu, elektrycz- | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
nosci, optyki i akustyki oraz mechaniki kwantowe;j.
K1AIR_WO03 Ma podstawowa wiedze w zakresie algorytméw i struktury danych, architektury komputeréow | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
i systeméw operacyjnych, sieci komputerowych, baz danych, metod sztucznej inteligencji. Zna
podstowawy jezykdw programowania
K1AIR_-W04 Zna reprezentacje sygnaléw: ciagltych, dyskretnych i okresowych, algorytmy przetwarzania sygna- | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
6w oraz podstawy transmisji sygnalow.
K1ATR_-W05 Ma podstawowa wiedze w zakresie rodzajow i struktur ukladow sterowania, elementéw ukltadu | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
regulacji, modeli ukladéw dynamicznych i sposoby ich analizy, transmitancji operatorowej i wid-
mowej. Zna metody badania stabilnosci uktadéw, projektowanie liniowych uktadow regulacji w
dziedzinie czestotliwosci oraz dobdr nastaw w regulatorze PID
KI1AIR-W06 Ma uporzadkowana wiedz¢ w zakresie kinematyki i dynamiki robotéw manipulacyjnych i mobil- | P6U_W P6S_-WG P6S_-WG_INZ
nych niezbedna do opisu ich wtasnosci i zachowania.
K1ATR_-WO07 Ma podstawowa wiedze w zakresie miernictwa, teorii obwodéw, prosteych uktadéow analogowych i | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
cyfrowych. Ma podstawowa wiedze dotyczaca przetwornikéw A/C i C/A i techniki mikroproceso-
rowe;j.
K1ATR_-W08 Ma uporzadkowana wiedze w zakresie metod mechaniki analitycznej, niezbedna do definiowania | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
modeli matematycznych uktadéw mechanicznych bedacych przedmiotem zainteresowania automa-
tyki i robotyki
K1ATR_-W09 Jest w stanie definiowaé i opisaé typowe kryteria jakosci sterowania, dobra¢ wlasciwy algorytm | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
sterowania i wybra¢ odpowiednia strukture ukladu regulacji, opisa¢ dzialanie regulatoréw adap-
tacyjnych, rozmytych i odpornych (o strukturze MFC) oraz dyskretnych sterownikéw procesami
ciaglymi.
K1ATR_-W10 Zna modele matematyczne uzywane do opisu probleméw dyskretnych (grafowe, kombinatoryczne, | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ

programowania dyskretnego). Zna dokladne i przyblizone metody optymalizacji dyskretnej. Zna
metody oceny jakosci algorytméw.




KIAIR-W11

Ma podstawowa wiedze zzakresu systeméw czasu rzeczywistego, systemow operacyjnych czasu
rzeczywistego oraz sieci informatycznych.

P6UW

P6S_-WG

P6S_-WG_INZ

K1AIR-W12

Zna podstawy teorii systemow, wlasnosci podstawowych struktur systeméw oraz sposoby rozwia-
zywania prostych zadan identyfikacji, rozpoznawania i sterowania

P6U_W

P6S_-WG

P6S_-WG_INZ

KI1AIR_-W13

Posiada wiedze w zakresie odpowiedzialnosci zawodowej i etycznej. Kodeksy etyczne i kodeksy
postepowania. Ryzyko i odpowiedzialnodé zwiazane z systemami automatyki i robotyki. Problemy
i zagadnienia prawne dotyczace wlasnosci intelektualnej. System patentowy i prawne podstawy
ochrony prywatnosci.

P6U_W

P6S_-WK

P6S_WK_INZ

Osiaga efekty w kategorii WIEDZA dla jednej z nastepujacych specjalnosci:

e Komputerowe sieci sterowania

Robotyka

o Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemystowymi

Technologie informacyjne w systemach automatyki

Systemy informatyczne w automatyce

Przemyst 4.0

Elektroniczne Systemy Automatyki

UMIEJETNOSCI

KI1AIR-U0O1

posiada umiejetnos$é rozwiazywania zagadnien formulowanych w postaci opiséw algebraicznych,
stosowania opisu matematycznego do proceséw dynamicznych, ciagltych i dyskretnych; formulowa-
nia opiséw niepewnosci; postugiwania sie procedurami numerycznymi.

P6U_U

P6S_-UW

P6S_UW_INZ

KI1AIR_-U02

Potrafi poprawnie zmierzy¢ podstawowe wielkosci fizyczne, analizowaé zjawiska fizyczne, rozwia-
zywaé zagadnia z zakresu techniki w oparciu o prawa fizyki.

P6U_U

P6S_-UW

P6S_UW_INZ

K1AIR_UO3

posiada umiejetnosé programowania proceduralnego i obiektowego, rozumienia struktury i zasady
dziatania komputera;, rozumienia podstawowych mechanizméw systeméw operacyjnych, korzysta-
nia z sieci komputerowych; korzystania z baz danych, korzystania z metod sztucznej inteligencji.

P6U_U

P6S_-UW

P6S_UW_INZ

KI1AIR_U04

Umie analizowaé¢ i przetwarzaé sygnaly ciagle i dyskretne w czasie, opisywaé systemy liniowe,
analizowaé¢ transmisje sygnaléw przez systemy liniowe.

P6U_U

P6S_-UW

P6S_UW_INZ

K1AIR_U05

posiada umiejetnos$¢ rozumienia podstawowych struktur uktadow sterowania, opisu i analizy li-
niowego uktadu dynamicznego w dziedzinie czasu i zmiennej zespolonej, badania stabilnosci, pro-
jektowania prostego ukltadu regulacji metodami czestotliwo$ciowymi, doboru nastaw regulatora
PID.

P6U_U

P6S_.UW

P6S_UW_INZ

K1AIR_U06

Potrafi analizowaé¢ kinematyke i dynamike robotéw, dobieraé i stosowaé wybrane algorytmy pla-
nowania ruchu i sterowania. Potrafi obstugiwaé, programowac i eksploatowaé roboty przemystowe
i ustugowe oraz badaé¢ ich komponenty. Potrafi opisa¢ komponenty robotéw manipulacyjnych i
ustugowych i zna zasady ich dzialania. Potrafi okresli¢ trendy wspoltczesnej robotyki.

P6U_U

P6S_.UW

P6S_UW_INZ

K1AIR_UO7

potrafi analizowa¢ i projektowaé proste uklady elektroniczne, projektowaé uklady cyfrowe i mi-
kroprocesorowe.

P6U_U

P6S_-UW

P6S_UW_INZ




KI1AIR_UO0S8

Potrafi formutowaé¢ modele ukladéw mechanicznych i analizowaé ich dzialanie

P6U_U

P6S_.UW

P6S_UW_INZ

K1AIR_U09

Umie projektowaé ciagle i dyskretne uktady regulacji procesami ciagltymi ze sprzezeniem od wyj-
$cia lub stanu.

P6U_U

P6S_.UW

P6S_UW_INZ

K1AIR_U10

Potrafi zaimplementowaé algorytmy rozwiazywania wybranych zagadnien optymalizacji dyskretne;j
wystepujacych w systemach wytwarzania, w wybranym jezyku programowania.

P6U_U

P6S_.UW

P6S_UW_INZ

K1AIR_U11

Potrafi administrowac i zarzadzaé lokalna siecig komputerowa, skonfigurowa¢ urzadzenia sieciowe,
zaimplementowaé proste ustugi sieciowe w réznych technologiach. Potrafi analizowa¢ i budowaé
programy z wykorzystaniem narzedzi dostepnych w systemach operacyjnych, potrafi wykorzysty-
waé mechanizmy wspoélbieznosci, komunikacji i synchronizacji proceséow oraz watkéw

P6U_U

P6S_.UW

P6S_UW_INZ

KI1AIR.U12

Posiada umiejetnos¢ reprezentacji wiedzy eksperckiej i eksperymentalnej w formie schematéw
blokowych, graféw, zestawow wyrazen logicznych, w szczegélnosci kreowania systemdow wejsciowo-
wyjsciowych i tworzenie ich modeli matematycznych

P6U_U

P6S_.UW

P6S_UW_INZ

K1AIR_U13

Potrafi wykonaé przydzielone zadania inzynierskie w ramach realizacji zespolowego projektu (zlo-
zonego zadania inzynierskiego) w obszarze komputerowych sieci sterowania, umie przeprowadzié
analize ekonomiczna przedsigwziecia, potrafi opracowaé stosowna dokumentacje

P6U_U

P6S_UO
P6S_UU

K1AIR_U14

Potrafi przygotowac prezentacje zawierajaca wyniki pracy dyplomowej, uzasadni¢ w dyskusji spo-
sOb realizacji i osiagniete efekty projektu

P6U_U

P6S_UK

KI1AIR_U15

Potrafi wykonaé prace dyplomowa w postaci projektu inzynierskiego w obszarze inforamtycznych
systemow automatyki i opracowaé stosowna dokumentacje, w tym:

e potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych oraz innych Zrodet,

e potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwiazywania zadan metody analityczne, symulacyjne
i eksperymentalne,

e potrafi oceni¢ przydatnosé¢ i mozliwosé wykorzystania nowych technik i technologii,

e potrafi dokonaé¢ identyfikacji i sformutowaé specyfikacje zadan, w tym zadan nie typowych,
potrafi zgodnie z zadana specyfikacja zaprojektowaé oraz zrealizowa¢ urzadzenie, obiekt,
system lub proces.

P6U_U

P6S_.UW
P6S_UU
P6S_UO

P6S_UW_INZ

K1AIR_U16

Potrafi postugiwac sig¢ jezykiem obcym na poziomie C1 ESOKJ; §ledzi ze zrozumieniem i formutuje

wypowiedzi na tematy zwigzane ze studiowang dyscypling oraz praca zawodowa, stosujac $rodki
adekwatne do sytuacji; czyta, interpretuje, ocenia i tworzy teksty o tematyce specjalistycznej;
wykorzystuje sprawnosci jezykowe w kontaktach interpersonalnych i w komunikacji w miedzyna-
rodowym $rodowisku akademickim i zawodowym.

P6U_U

P6S_UK

KI1AIR_U17

Ma przygotowanie niezbedne do pracy w $rodowisku przemystowym oraz znajomosé zasad bez-
pieczenstwa zwiazanych ze stanowiskiem pracy

P6U_U

P6S_.UW
P6S_-UO




Osiaga efekty w kategorii UMIEJETNOSCI dla jednej z nastepujacych specjalno$ci:
e Komputerowe sieci sterowania
e Robotyka
e Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemystowymi
e Technologie informacyjne w systemach automatyki
e Systemy informatyczne w automatyce
e Przemyst 4.0

e FElektroniczne Systemy Automatyki

KOMPETENCJE

K1AIR_KO1

Ma $wiadomo$¢ waznosci i zrozumienie humanistycznych aspektéw i skutkéw dziatalnosci inzy-
nierskiej. Poznaje skutki wplywu dziatalnosci technicznej na srodowisko, i zwiazana z tym odpo-
wiedzialno$¢ spoteczna nauki i techniki.

P6U_K

P6S_KK

KI1AIR_KO02

Prawidlowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwiazane z wykonywaniem zawodu. Ma $wiadomosé

roli spolecznej absolwenta uczelni technicznej. Rozumie potrzebe formulowania i przekazywania
spoleczenstwu informacji i opinii dotyczacych osiggnie¢ techniki i innych aspektéw dziatalnosci
inzyniera. Potrafi przekaza¢ taka informacje i opinie w sposob zrozumialy, z uzasadnieniem réznych
punktéw widzenia.

P6U_K

P6S_KR

K1AIR_K03

Rozumie prawne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskie;j.

P6U_K

P6S_KR

KI1AIR_-K04

Rozumie ide¢ normalizacji, certyfikacji i integracji systeméw zarzadzania jakoscia, ochrona $rodo-
wiska, bezpieczenstwem pracy i bezpieczenstwem informacji. Rozumie koncepcje zarzadzania przez
jako$é. Identyfikuje podstawowe problemy zarzadzania jakos$cia, w tym kosztow jakosci oraz zasady
ich rozwiazywania. Zna ogoélne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej przedsigbiorczosci

P6UK

P6S_KO

K1AIR_KO05

Ma $wiadomos$é niezbednosci aktywnoéci indywidualnych i zespotowych wykraczajacych poza
dziatalnosé inzynierska

P6U_K

K1AIR_K06

Potrafi wspolpracowac z zespotem przy realizacji zlozonego zadania inzynierskiego pelniac powie-
rzona role w zespole, potrafi wykonaé przydzielone zadania zgodnie z harmonogramem prac

P6U_K

P6S_KK
P6S_KO




Wydzial: Elektroniki
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Specjalno$é: Komputerowe sieci sterowania (ARK)

Zalacznik 1

Symbol specjal-

Opis efektéw uczenia sie dla specjalnosci

Odniesienie do charakterystyk PRK

Charakterystyki drugiego
stopnia typowe dla kwalifikacji
uzyskiwanych w ramach

nosciowych . . Uniwersalne szkolnictwa wyzszego (S
efektdw nczenia Komputerowe sieci sterowania (ARK) charakterystyki | Charakterystyki YChaikEer)ystyki
si¢ Po ukonczeniu kierunku studiéw absolwent: pierwszego dla kwalifikacji | dla kwalifikacji na
stopnia (U) na poziomach poziomach 6 i 7
6/7* PRK PRK, umozliwia-
jacych uzyskanie
kompetencji
inzynierskich
WIEDZA
SIARK_WO01 Zna zasady konstrukeji, identyfikacji oraz badania modeli obiektéw dynamicznych i uktadéw regu- | P6U_W P6S-WG P6S_-WG_INZ
lacji cigglej. Potrafi zaprojektowaé uklad regulacji z optymalnym doborem regulatora.
SIARK_W02 Zna podstawowe struktury i algorytmy uczenia sieci neuronowych oraz zastosowania sieci neuro- | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
nowych w automatyce.
STARK_WO03 Zmna podstawy modulacji cyfrowej i kodowania danych oraz techniczne rozwiazania wykorzystywane | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
w automatyce w powszechnie stosowanych protokotach transmisji cyfrowej, takich jak Modbus, 12C,
1-Wire czy CAN.
STIARK_ W04 Potrafi scharakteryzowaé struktury i baze sprzetowa sieci przemystowych w systemach automaty- | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
zacji, oméwié protokoty wybranych sieci przemystowych szeregowych i na bazie Ethernetu, wskazaé
problemy ich standaryzacji.
STIARK_WO05 Ma uporzadkowang i podbudowana teoretycznie wiedze w zakresie: architektury, standaryzacji | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
i wlasnosci struktur systemoéw automatyki, w tym systeméw typu SCADA, DDC, DCS. Zna i
rozumie metodyke projektowania automatyzacji ciagtych proceséw produkcyjnych.
S1IARK_W06 Ma wiedze z zakresu architektury i dziatania procesoréw sygnalowych oraz organizacji i wykorzy- | P6U_W P6S_-WG P6S_-WG_INZ
stania narzedzi generacji kodu i uruchamiania procesoréw sygnatowych
UMIEJETNOSCI
STIARK_UO01 Umie zaplanowaé, wykona¢ schemat do symulacji i przeprowadzi¢ podstawowe badania wtasno- | P6U_U P6S_UW P6S_UW_INZ
$ci dynamicznych ciaglych ukladéw regulacji z zastosowaniem programoéw symulacyjnych Ma- P6S_UO
tlab/Scilab
SIARK_U02 Potrafi zaprojektowaé typowa siec neuronowa stosowana w modelowaniu, rozpoznawaniu i opty- | P6U_U P6S_UW P6S_UW_NZ
malizacji. P6S_UO
S1ARK_U03 Umie wybraé¢ protokél transmisji cyfrowej odpowiedni do wystepujacych potrzeb komunikacyjnych | P6U_U P6S_UW P6S_UW_INZ
oraz oprogramowac i skonfigurowaé potaczenie urzadzen cyfrowych za pomoca tego protokotu. P6S_UO




SIARK_U04 Korzysta z sieci przemystowych przy projektowaniu i eksploatacji systeméw automatyzacji, posia- | P6U_U P6S_.UW P6S_UW_INZ
da umiejetnosé doboru, konfigurowania, uruchamiania wybranych sieci komunikacji szeregowej na P6S_UO
bazie Ethernetu i rozwiazywania probleméw diagnostyki.

SIARK_U05 Potrafi zaproponowaé¢ ogdlna strukture systemu automatyki dla zadanego ciaglego procesu tech- | P6U_U P6S_.UW P6S_UW_INZ
nologicznego, z uwzglednieniem zadanych kryteriow uzytkowych oraz przygotowaé i przedstawic P6S_UO
krétka prezentacje poswiecona wynikom realizacji zadania inzynierskiego.

S1IARK_U06 Umie opracowaé program realizujacy podstawowe algorytmy DSP na procesorze sygnalowym oraz | P6U_U P6S_.UW P6S_UW_INZ
przeprowadzi¢ proces uruchamiania procesora sygnalowego wraz z peryferiami P6S_UO

S1IARK_U07 Potrafi zaprojektowaé ogélna strukture systemu automatyki budynkowej dla zadanego obiektu, z | P6U_U P6S_UW P6S_UW_NZ
uwzglednieniem zadanych kryteriéw uzytkowych oraz skonfigurowaé program sterujacy budynkiem P6S_UO

inteligentnym.




Wydzial: Elektroniki
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Specjalno$é: Robotyka (ARR)

Zalacznik 2

Odniesienie do charakterystyk PRK
Charakterystyki drugiego
stopnia typowe dla kwalifikacji
Symbol specjal- Opis efektéw uczenia sie dla specjalnosci uzyskiwanych w ramach
nosciowych Uniwersalne szkolnictwa wyzszego (S
efektdw nczenia Robotyka (ARR) charakterystyki | Charakterystyki YChaikEer)ystyki
si¢ Po ukonczeniu kierunku studiéw absolwent: pierwszego dla kwalifikacji | dla kwalifikacji na
stopnia (U) na poziomach poziomach 6 i 7
6/7* PRK PRK, umozliwia-
jacych uzyskanie
kompetencji
inzynierskich
WIEDZA
STIARR-WO01 Ma uporzadkowana wiedze na temat narzedzi komputerowych stosowanych w robotyce w tym | P6U-W P6S-WG P6S_-WG_INZ
wiedze z zakresu tworzenia apli-kacji w $rodowisku graficznym pozwalajacych wizualizowaé dane
sensoryczne, zna konstrukcje podstawowych sensorow
STARR-W02 Ma podstawowa wiedze na temat cyklu projektu, narzedzi do spo-rzadzania jego harmonogramu i | P6U_-W P6S-WG P6S_-WG_INZ
zarzadzania projektem oraz zasa-dy i narzedzia wspoélpracy zespolowej przy projektach z dziedziny
robotyki
STIARR-WO03 Zna i rozumie zasady dzialania ukladéw elektronicznych stosowanych w sterownikach robotéw (mi- | P6U-W P6S-WG P6S_-WG_INZ
krokontroleréw, czujnikéw, sterownikéw napeddéw, uktadéw komunikacyjnych) oraz posiada wiedze
o technikach tworzenia oprogramowania wbudowanego
S1ARR-W04 Ma podstawowa wiedze w zakresie konstrukcji robotéw mobil-nych, ich systemoéw lokomocji, ste- | P6U-W P6S-WG P6S_-WG_INZ
rowania i zasilania, autonomii robotéw i metod nawigacji
S1IARR_WO05 Ma wiedze z zakresu programowania uogdlnionego z wykorzysta-niem jezyka C i C++, oraz zna | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
niskopoziomowe aspekty konstrukcji struktur danych wspierajacych ten typ programowania
UMIEJETNOSCI
S1IARR_UO1 Potrafi tworzy¢ aplikacje bazujace na paradygmacie programowania uogélnionego oraz tworzy¢ | P6U_U P6S_.UW P6S_UW_INZ
aplikacje graficzne umozliwiajace wizualizacje danych sensorycznych, jest w stanie zinterpretowaé P6S_UO
dane pomiarowe podstawowych sensoréw
S1ARR_U02 Potrafi zaprojektowaé uklad elektroniczny oraz wykorzystywaé narzedzia programistyczne do | P6U_U P6S_.UW P6S_UW_INZ
tworzenia oprogramowania wbu-dowanego dla mikrokontroleréw przeznaczonego do obstugi czuj- P6S_UO
nikéw, napeddéw i ukladéw komunikacyjnych stosowanych w robo-tach
S1IARR_U03 Potrafi projektowaé podzespoly autonomicznego robota mobilne-go (proste ukltady sensoryczne, | P6U_U P6S_.UW P6S_UW_INZ
algorytmy sterowania i nawigacji) i wykorzystaé je do programowania pozadanych zachowan robo- P6S_UO
ta.




S1IARR_U04 Potrafi wykorzystaé¢ zdobyta wiedze i umiejetnoéci do wykonania zadania inzynierskiego w ramach | P6U_U P6S_.UW P6S_UW_INZ
realizacji projektéw w obszarze robotyki, umie przeprowadzi¢ analize ekonomiczna przedsiewzie- P6S_UO
cia, potrafi opracowaé stosowna dokumentacje

S1IARR_U05 Potrafi analizowaé¢ dzialanie oraz strukture materialna i funkcjo-nalna uktadéw o zlozonej struktu- | P6U_U P6S_.UW P6S_UW_INZ
rze fizycznej, potrafi opracowaé¢ koncepcje dzialania, zamodelowaé i zaprojektowaé proste uktady P6S_UO

mechatroniczne




Wydzial: Elektroniki

Kierunek: Automatyka i Robotyka

Specjalno$é: Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemyslowymi (ARS)

Zalacznik 3

Odniesienie do charakterystyk PRK
Charakterystyki drugiego
stopnia typowe dla kwalifikacji
Symbol specjal- Opis efektéw uczenia sie dla specjalnosci uzyskiwanych w ramach
nosciowych . . . Uniwersalne szkolnictwa wyzszego (S
efektow ugzenia Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemystowymi (ARS) charakterystyki | Charakterystyki YChaikEer)ystyki
sie Po ukoniczeniu kierunku studiéw absolwent: pierwszego dla kwalifikacji | dla kwalifikacji na
stopnia (U) na poziomach poziomach 6 i 7
6/7* PRK PRK, umozliwia-
jacych uzyskanie
kompetencji
inzynierskich
WIEDZA
S1ARS_-Wo01 Zna metody i algorytmy wykorzystywane w komputerowo wspomaganym wytwarzaniu P6U_W P6S-WG P6S_-WG_INZ
S1ARS_W02 Zna nowoczesne technologie stosowane w implementacji systeméw komputerowego wspomagania | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
wytwarzania
UMIEJETNOSCI
S1ARS_UO1 potrafi opracowaé¢ dedykowane algorytmy wspomagajace rézne aspekty dzialalnosci produkeyjnej | P6U_U P6S_UW P6S_UW_NZ
P6S_UO
S1ARS_U02 potrafi zaimplemetowaé aplikacje komputerows wykorzystujaca zaawansowane metody programo- | P6U_U P6S_UW P6S_UW_INZ
wania P6S_UO




Wydzial: Elektroniki
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Specjalno$é: Technologie informacyjne w systemach automatyki (ART)

Zalacznik 4

Symbol specjal-

Opis efektéw uczenia sie dla specjalnosci

Odniesienie do charakterystyk PRK

Charakterystyki drugiego
stopnia typowe dla kwalifikacji
uzyskiwanych w ramach

nosciowych . . . . Uniwersalne szkolnictwa wyzszego (S
efektow ugzenia Technologie informacyjne w systemach automatyki (ART) charakterystyki | Charakterystyki YChaikEer)ystyki
si¢ Po ukonczeniu kierunku studiéw absolwent: pierwszego dla kwalifikacji | dla kwalifikacji na
stopnia (U) na poziomach poziomach 6 i 7
6/7* PRK PRK, umozliwia-
jacych uzyskanie
kompetencji
inzynierskich
WIEDZA
SIART_WO01 Zna technologie cyfrowe z zakresu wspotczesnych mediéw elektronicznych, podpisu cyfrowego, plat- | P6U_W P6S-WG P6S_-WG_INZ
form programistycznych
SIART_W02 Zna inteligentne technologie z zakresu sieci neuronowych i zarzadzania w systemach automatyki P6UW P6S_-WG P6S_WG_INZ
SIART_WO03 Zna technologie systeméw wbudowanych P6UW P6S_-WG P6S_WG_inz
UMIEJETNOSCI
S1ART_UO1 Umie postugiwaé sie sieciami neuronowymi i mikrosterownikami P6U_U P6S_UW P6S_UW_INZ
P6S_UO
S1IART_U02 Posiada umiejetnosci z zakresu platform programistycznych i przetwarzania dokumentéw elektro- | P6U_U P6S_.UW P6S_UW_INZ
nicznych P6S_UO




Wydzial: Elektroniki
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Specjalno$é: Systemy informatyczne w automatyce (ASI)

Zalacznik 5

Odniesienie do charakterystyk PRK
Charakterystyki drugiego
stopnia typowe dla kwalifikacji
Symbol specjal- Opis efektéw uczenia sie dla specjalnosci uzyskiwanych w ramach
nosciowych . Uniwersalne szkolnictwa wyzszego (S
efektow ugzenia Systemy informatyczne w automatyce (ASI) charakterystyki | Charakterystyki YChaikEer)ystyki
si¢ Po ukonczeniu kierunku studiéw absolwent: pierwszego dla kwalifikacji | dla kwalifikacji na
stopnia (U) na poziomach poziomach 6 i 7
6/7* PRK PRK, umozliwia-
jacych uzyskanie
kompetencji
inzynierskich
WIEDZA
S1ASI_-WO01 Zna jezyk programowania JAVA i metody programowania aplikacji mobilnych, czasu rzeczywistego | P6U_W P6S-WG P6S_-WG_INZ
i stosowanych w infrastrukturze.
S1ASI_W02 Zna metody przetwarzania danych cyfrowych P6UW P6S_-WG P6S_WG_INZ
UMIEJETNOSCI
S1ASI_UO01 Umie postugiwaé sie¢ narzedziami do programowania aplikacji zwlaszcza mobilnych, czasu rzeczy- | P6U_U P6S_UW P6S_UW_NZ
wistego i stosowanych w infrastrukturze. P6S_UO
S1ASI_U02 Umie postugiwaé sie narzedziami do przetwarzania danych w tym inteligentnymi. P6U_U P6S_UW P6S_UW_INZ
P6S_UO




Wydzial: Elektroniki
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Specjalno$é: Przemyst 4.0 (ARP)

Zalacznik 6

Odniesienie do charakterystyk PRK
Charakterystyki drugiego
stopnia typowe dla kwalifikacji
Symbol specjal- Opis efektéw uczenia sie dla specjalnosci uzyskiwanych w ramach
nosciowych Uniwersalne szkolnictwa wyzszego (S
efektdw nczenia Przemyst 4.0 (ARP) charakterystyki | Charakterystyki YChaikEer)ystyki
si¢ Po ukonczeniu kierunku studiéw absolwent: pierwszego dla kwalifikacji | dla kwalifikacji na
stopnia (U) na poziomach poziomach 6 i 7
6/7* PRK PRK, umozliwia-
jacych uzyskanie
kompetencji
inzynierskich
WIEDZA
SIARP_WO01 Zna rozwiazania techniczne stosowane w Przemysle 4.0: systemy wbudowane, programowanie ob- | P6U_W P6S-WG P6S_-WG_INZ
rabiarek sterowanych numerycznie i sieci przemystowych
SIARP_WO02 Zna rozwigzania teleinformatyczne przemystu 4.0: aplikacje mobilne, platformy programistyczne, | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
metody szeregowania zadan
UMIEJETNOSCI
S1ARP_UO1 Umie programowaé systemy przemystowe takie jak obrabiarki CNC, systemy wbudowane i systemy | P6U_U P6S_.UW P6S_UW_INZ
mobilne P6S_UO
S1ARP_U02 Umie rozwiazywaé zadania zarzadzania procesami P6U_U P6S_UW P6S_UW_NZ
P6S_UO




Wydzial: Elektroniki
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Specjalno$é: Elektroniczne Systemy Automatyki (AEU)

Zalacznik 7

Symbol specjal-

Opis efektéw uczenia sie dla specjalnosci

Odniesienie do charakterystyk PRK

Charakterystyki drugiego
stopnia typowe dla kwalifikacji
uzyskiwanych w ramach

nosciowych . . Uniwersalne szkolnictwa wyzszego (S
efektow ugzenia Elektroniczne Systemy Automatyki (AEU) charakterystyki | Charakterystyki YChaikEer)ystyki
si¢ Po ukonczeniu kierunku studiéw absolwent: pierwszego dla kwalifikacji | dla kwalifikacji na
stopnia (U) na poziomach poziomach 6 i 7
6/7* PRK PRK, umozliwia-
jacych uzyskanie
kompetencji
inzynierskich
WIEDZA
SIAEU_WO01 Posiada wiedze o zasadach sterowania w systemach automatyki stosowanych w inteligentnych bu- | P6U_-W P6S-WG
dynkach oraz inteligentnych samochodach.
SIAEU_WO02 Zna podstawy telekomunikacji i definiuje podstawowe pojecia z zakresu telekomunikacji przewodo- | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
wej, bezprzewodowe]j i optycznej z uwzglednieniem interfejséw wykorzystywanych w automatyce.
S1IAEU_WO03 Zna podstawowe zagadnienia z zakresu konstrukcji i programowania uktadéw pomiarowych i wy- | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
konawczych automatyki oraz przetwarzania sygnaléw i wykorzystania standardéw komunikacji
dedykowanym uktadom automatyki.
SIAEU_W04 Zmna zasady zasilania i zabezpieczania elementow pomiarowych i wykonawczych w uktadach auto- | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
matyki w zakresie niskich i srednich mocy. Posiada wiedze o ukladach automatyki w systemach
energii odnawialnej.
S1IAEU_WO05 Zna fundamentalne zasady optoelektroniki w zakresie generacji, detekcji i przetwarzania promie- | P6U_W P6S_-WG P6S_WG_INZ
niowania optycznego oraz konstrukcje laseréw wykorzystywanych w uktadach przemystowych.
UMIEJETNOSCI
SIAEU_UO1 Potrafi zaprojektowac oraz zrealizowac prosty projekt wybranego systemu automatyki budynku | P6U_U P6U_UW P6U_UW._inz
inteligentnego lub samochodu inteligentnego.
S1IAEU_U02 Potrafi wykorzystac i konfigurowac rézne interfejsy komunikacyjne wykorzystywane w uktadach | P6U_U P6U_UW P6U_UW._inz
automatyki.
SIAEU_U03 Potrafi przygotowac i uruchomic oprogramowanie uktadéw sterujacych w automatyce. P6U_U P6U_UW P6U_UW._inz
S1IAEU_U04 Umie dobrac i zaprojektowac uklady zasilania urzadzen elektronicznych i uktadéw wykonawczych | P6U_U P6U_UW P6U_UW._inz
o roznych wymaganiach co do poboru mocy. Potrafi zaprojektowac uklad automatyki dla systemu
energii odnawialnej.
S1AEU_U05 Umie przeprowadzic eksperymenty z zakresu techniki laserowej i swiattowodowe oraz samodzielnie | P6U_U P6U_UW P6U_UW._inz

interpretowac otrzymane wyniki. Potrafi dobrac zrédto laserowe do wymaganej aplikacji przemy-
stowej.




