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Umiejscowienie kierunku w obszarze ksztatcenia

Kierunek studiow automatyka i robotyka nalezy do obszaru ksztalcenia w zakresie nauk
technicznych i jest powigzany z takimi kierunkami studidéw jak: mechanika i budowa maszyn,
informatyka, elektrotechnika, mechatronika.

Osoba ubiegajgca sie o przyjecie na studia drugiego stopnia na kierunku Automatyka i Robotyka musi
posiadac kwalifikacje pierwszego stopnia oraz kompetencje niezbedne do kontynuowania ksztatcenia
na studiach drugiego stopnia na tym kierunku. Osoba powinna posiada¢ kompetencje obejmujgce w
szczegolnosci:

—  wiedze z zakresu matematyki, fizyki, i elektroniki, umozliwiajgca zrozumienie podstaw fizycznych
uktadéw i urzadzen automatyki i robotyki oraz formutowanie i rozwigzywanie zadan projektowych
Z zakresu automatyki i robotyki,

— wiedze i umiejetnosci z zakresu mechaniki i budowy maszyn pozwalajgcg zrozumie¢ zasade
dziatania komponentdw i urzgdzen uktadow stosowanych w automatyce i robotyce oraz
projektowanie urzgdzen i systemoéw z zakresu automatyki i robotyki,

— wiedze i umiejetnosci z zakresu informatyki, analizy sygnatéw, regulacji automatycznej,
algorytmow sterowania, umozliwiajgcych projektowanie, analize, symulacje, elementéw i uktadow
stosowanych w automatyce i robotyce,

— umiejetnosci z zakresu informatyki, algorytméw obliczeniowych, programowania, korzystania z
sprzetu i oprogramowania komputerowego oraz opracowywania wtasnych, prostych aplikacji
programowych,

— umiejetnosci wykorzystywania metod analitycznych, symulacyjnych i eksperymentalnych
stuzgcych do formutowania i rozwigzywania zadan inzynierskich,

— umiejetnos¢ interpretacji, prezentacji i dokumentacji wynikéw eksperymentu oraz prezentac;ji i
dokumentacji wynikéw zadania o charakterze projektowym,

— umiejetnosé programowania i uruchamiania sterownikéw cyfrowych, w tym sterownikéw
logicznych, sieci przemystowych w ramach eksploatacji uktadéw automatyki, systemoéw
sterowania i uktadéw wspomagania decyz;ji,

— umiejetnos¢ projektowania, uruchamiania i eksploatacji systeméw automatyki i robotyki w
réznych zastosowaniach inzynierskich.

Osoba, ktéra w wyniku ukonczenia studidw pierwszego stopnia nie uzyskata cze$ci wymienionych
kompetencji, moze podjgé studia drugiego stopnia na kierunku automatyka i robotyka, jezeli
uzupetnienie brakdw kompetencyjnych moze by¢ zrealizowane przez zaliczenie zaje¢ w wymiarze nie
przekraczajgcym 30 punktéw ECTS.

Tabela odniesien efektéw kierunkowych do efektéw obszarowych

nazwa kierunku studiow: automatyka i robotyka
poziom ksztalcenia: drugi stopien
profil ksztatcenia: ogolnoakademicki
symbol odniesienie do
kierunkowych efekty ksztalcenia obszarowych
efektow efektow

ksztalcenia (takze

ksztalcenia inzynierskich)

WIEDZA

ma poszerzong i pogtebiong wiedze w zakresie niektorych
dziatbw matematyki, obejmujgcg elementy matematyki
stosowanej, w tym metody matematyczne, niezbedne do:
K_Wo01 rozwigzywania zagadnien sterowania optymalnego, cyfrowego T2A W01
przetwarzania sygnatéw, zaawansowanego modelowania
systemow, zastosowan metod sztucznej inteligencji, metod
numerycznych, metod identyfikacji obiektow sterowania
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ma poglebiong i uporzadkowang wiedze w zakresie teorii
sterowania, a w szczegodlnosci kryteridow stabilnosci, zasad

sterowania optymalnego, badania stabilnosci liniowych
; S g . ; T2A_WO03
K_W02 i nieliniowych uktadow  sterowania, programowania =
: . , T2A_ W04
dynamicznego i matematycznego, obserwatoréw stanu,
transformacji obiektow sterowania, metod opisu obiektéw
sterowania
: : . . T2A_WO01
ma pogtebiong i uporzadkowang wiedze w zakresie =
K_W03 identyfikacji obiektéw sterowania T2A_ W03
) T2A_ W04
ma poglebiong i uporzadkowang wiedze w zakresie metod
. . I . T2A W01
numerycznych i ich zastosowania do symulacji, optymalizaciji,
K_Wo04 . : X T2A_WO07
- sterowania optymalnego, zna komercyjne i bezptatne —
. . . : . . InzA_W02
oprogramowanie do rozwigzywania problemow obliczeniowych
ma poglebiong i uporzadkowang wiedze w zakresie metod
K WO05 sztucznej inteligencji obejmujgcg zagadnienia: logiki rozmytej, T2A W01
- sztucznych sieci neuronowych, algorytméw genetycznych, T2A W02
uczenia maszynowego
ma uporzgdkowang wiedze w zakresie mechatroniki
K_WO06 obejmujgcg zagadnienia budowy i projektowania ukfadéw T2A_W02
mechatronicznych
T2A_WO06
K W07 ma pogtebiong i uporzgdkowang wiedze 2z zakresu T2A_WO07
- programowania i uzytkowania sterownikoéw PLC InzA_WO01
InzA_W02
ma pogtebiong i uporzagdkowang wiedze w zakresie cyfrowego
K W08 przetwarzania  sygnatdw  obejmujgcg  techniki DTF, T2A_WO01
- projektowanie filtrow cyfrowych, analize liniowych ukfadéw T2A_W04
dyskretnych
. : - T2A W08
K W09 ma uporzaquwana wiedze w zakresie ochrony patentowej i T2A W10
prawa autorskiego InzA_W03
K W10 ma  elementarng wiedze w  zakresie  planowania T2A_WO07
- eksperymentow InzA_W02
K W11 ma W|ed_z_e 0 tre:n_dach rozwo_jow_ych w zakreae automa_tykl T2A WOS
- i robotyki i - w mniejszym stopniu - informatyki i mechatroniki -
T2A_WO08
. . . -~ T2A_W09
K W12 ma podstaw_owa wiedze dotyczgcg prowadzenia dziatalnosci ToA W11
gospodarczej InzA_W03
InzA_WO04
ma podstawowg wiedze niezbedng do rozumienia spotecznych, T2A W08
K_W13 ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych InzA W03
uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej ZR_
WIEDZA W ZAKRESIE SPECJALNOSCI AUTOMATYKA PRZEMYSLOWA
KS_WO01_AP ma pogtebiong i uporzadkowang wiedze w zakresie

programowania obiektowego, w tym programowanie obiektowe
w jezyku C++

T2A_WO02
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KS_WO02_AP ma wiedze w zakresie technik wizyjnych, metod przetwarzania i T2A WO1
rozpoznawania obrazoéw, zna dostepne oprogramowanie do =
. X T2A_WO03
analizy obrazow -
KS_WO03_AP ma pogtebiong i uporzadkowang wiedze w zakresie T2A W02
architektury, programowania i zastosowania mikrokontroleréow z T2A W06
wykorzystaniem jezykéw wysokiego poziomu InzA_W01
KS_W04_AP ma uporzagdkowang wiedze W zakresie projektowania
. : . o T2A_WO07
komputerowych systeméw pomiarowych na bazie sterownikow —
L . : InzA_WO02
NI i srodowiska LabView -
KS_WO05_AP . . . . T2A W06
- - ma pogtebiong i uporzgdkowang wiedze w zakresie -
S - " . T2A W07
automatyzaciji i robotyzacji produkcji na obrabiarkach CNC oraz InzA WO1
projektowania zautomatyzowanych systeméw obrébkowych. InzA W02

WIEDZA W ZAKRESIE SPECJALNOSCI STEROWANIE OBIEKTAMI MOBILNYMI

ma pogtebiong i uporzgdkowang wiedze w zakresie budowy i T2A_WO03
KS_WO01_SOM | zasady dziatania uktadébw mechatronicznych w obiektach T2A_WO04
mobilnych T2A_WO05
KS W02 SOM posiada _pogig,biona_wied_ze w zakresie kinematyki, dynamiki i 122—w8§
sterowania obiektami mobilnymi T2A_ W04
ma pogtebiong i uporzgdkowang wiedze w zakresie projektowania, T2A WO7
KS_WO03_SOM | modelowania i badan symulacyjnych obiektéw mobilnych i ich InzA W02
elementow nzA_
UMIEJETNOSCI
ma umiejetnosci jezykowe w zakresie dziedzin nauki i dyscyplin
naukowych, wiasciwych dla automatyki i robotyki, zgodne z
wymaganiami okreslonymi dla poziomu B2+ Europejskiego
Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego; potrafi porozumiewaé T2A _UO02
K UO1 sie przy uzyciu réznych technik w $rodowisku zawodowym oraz T2A_UO03
- w innych s$rodowiskach, takze w jezyku angielskim; potrafi T2A_U0O4
przygotowaé opracowanie naukowe w jezyku polskim i krétkie T2A_UO06
doniesienie naukowe w jezyku angielskim, przedstawiajgce
wyniki wkasnych badan
, . o : . T2A_U05
potrafi zastosowa¢ metody optymalizacji do rozwigzywania T2A UO7
zadan typowych dla automatyki i robotyki, przyktadowo do T2A UOS
K U02 identyfikacji obiektéw regulacji i doboru parametréw regulatora, T2A U09
- optymalizacji kosztéw przy projektowaniu zautomatyzowanych T2A ULl
systemoéw  produkcyjnych, organizacji systemow dla InzA UOL
zoptymalizowania ich wydajnosci. InzA U02
T2A_UQ5
potrafi dobra¢ procedury witasciwe dla danego obiektu %ﬁ—gg;
sterowania i przeprowadzi¢ identyfikacje takiego obiektu dla -
K_U03 : ) . . T2A_U09
- obiektu rzeczywistego lub jego modelu z wykorzystaniem ToA UL
odpowiednich srodowisk informatycznych. InzA UO1

InzA_U02
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T2A_U05
, . C . T2A_U07
potrafi ~wykorzysta¢ metody sztucznej inteligencji w T2A UO8
zagadnieniach  automatyki i robotyki, przyktadowo w -
K_U04 " . ) . T2A_U09
algorytmach regulacji, procedurach identyfikacji, sterowaniu ToA ULL
robotami wyzszych generac;ji. InzA_U01
InzA_U02
T2A_UO01
T2A_U03
, ) . . . ) T2A_U05
potrafi dokona¢ analizy i modelowania pracy systemoéw T2A U10
technicznych  (najczesciej urzadzen technologicznych i ToA U13
K UO5 zautomatyzowanych systemoéw produkcyjnych); potrafi oceni¢ ToA U5
— znaczenie i role programéw obiektowych w oprogramowaniu T2A UL6
zadan warstw: technicznego przygotowania produkcji, T2A UL9
sterowania i zarzadzania systemow wytwarzania. InzA_U03
InzA_U05
InzA_U08
Potrafi skonfigurowa¢ sie¢ przemystowg stuzagcg do T2A_U05
K U06 koordynowania pracy sterownikbw PLC, dobra¢ i T2A _U07
— oprogramowac sterowniki PLC dla postawionego zadania. T2A U10
InzA_U03
potrafi podejmujgc zadanie projektowania nowoczesnych
maszyn i urzgdzen realizowaé¢ je w sposoéb uwzgledniajgcy T2A _UO05
K UO7 interdyscyplinarne podejScie do tego zadania poprzez T2A U10
- wykorzystanie  uktadéw  mechatronicznych integrujgcych T2A_U12
podukfady mechaniczne, elektryczne, hydrauliczne, InzA_U03
pneumatyczne i informatyczne.
T2A_U07
potrafi zastosowa¢ odpowiednie metody numeryczne do $§2—388
K_U08 obliczeh i symulacji zwigzanych z rozwigzywaniem zadan ToA U1l
dotyczacych projektowania uktadéw automatyki i robotyki. InzA_UO1
InzA_UO02
T2A_U07
potrafi zorganizowaé i przeprowadzi¢ eksperyment potrzebny T2A _U08
do rozwigzania zadania zwigzanego z projektowaniem lub T2A_U09
K U09 testowaniem elementéw i uktadéw automatyki i robotyki, takze T2A_U11
- z wykorzystaniem komputerowych systeméw pomiarowych w T2A_U18
sposéb uwzgledniajgcy znajomos¢é zagadnien cyfrowego InzA_UO01
przetwarzania sygnatow. InzA_U02
InzA_U07
T2A_UQ9
T2A_Ul1
potrafi dokona¢ analizy i syntezy ukiadu sterowania T2A U18
K_U10 wykorzystujgc metody teorii sterowania oraz wtasciwe metody T2A _U19
numeryczne i srodowiska informatyczne. InzA_U02
InzA_U07
InzA_U08
potrafi uwzgledni¢ aspekty ekonomiczne w zagadnienia T2A _UO05
K U1l automatyzacji i  robotyzacji urzadzen i  systemdw T2A Ul14
technologicznych. InzA_U04
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K_U12

potrafi przygotowaé i przedstawi¢ w jezyku polskim i jezyku
obcym prezentacje ustng dotyczacg zagadnien automatyki i
robotyki

T1A_U04

UMIEJETNOSCI W ZAKRESIE SPECJALNOSCI AUTOMATYKA PRZEMYSLOWA

T2A_UO1

T2A_UO3

potrafi opracowac¢ koncepcje automatyzacji i robotyzacji dla T2A_UO5

zadanego wyrobu, dobraé obrabiarki i inne urzadzenia T2A_U10

technologiczne postugujgc sie katalogami, takze w jezyku T2A U13

KS _U01_AP angielskim lub innym uznawanym za jezyk komunikacji T2A U15
miedzynarodowej w zakresie automatyki i  robotyki, T2A U16

skonfigurowa¢ gniazdo lub line produkcyjng oraz opracowac T2A U19

programy dla obrabiarek CNC InzA_U03

InzA_U05

InzA_U08

potrafi zastosowaé¢ programy CAD/CAE do zaprojektowania T2A U12

zadanych detali, potrafi zaproponowac ulepszenia istniejgcych T2A U17

KS _U02_AP rozwigzan technicznych z uzyciem programowania CAD, T2A U18
potrafi ~ zaprojektowa¢ i przeprowadzi¢ analize MES InzA_U06
zaprojektowanych modeli brytowych w oprogramowaniu CAD. InzA_U07

potrafi wykorzystaé techniki wizyjne i przetwarzanie obrazéw w T2A_U07

KS U03 AP systemach sterowania oraz  wizualizacji procesow T2A_U12
- = przemystowych; potrafi opracowac aplikacje do monitorowania, T2A U18
diagnostyki i sterowania procesami, gtéwnie technologicznymi. InzA_U07

potrafi programowac z wykorzystaniem odpowiednich jezykdéw T2A_UO07

KS_U04_AP uktady mikroprocesorowe dla ich wykorzystania w systemach T2A_U18
sterowania. InzA_U07

UMIEJETNOSCI W ZAKRESIE SPECJALNOSCI STEROWANIE OBIEKTAMI MOBILNYMI

rozne role

, . i T2A_UO8
potrafi opracowa¢ model matematyczny wybranych elementow i T2A U09
KS_U01_SOM uktadéw mechatronicznych w obiektach mobilnych oraz InzA UO1
przeprowadzi¢ badania symulacyjne ich dziatania InzA:U02
T2A_UO08
potrafi dokona¢ pogtebionej analizy dynamiki i sterowania T2A _U09
KS_U02_SOM obiektéw mobilnych InzA_U01
InzA_U02
KS U03 SOM potrafi zaprojektowac wybrane elementy uktadow T2A U19
- = mechatronicznych i ztozone uktady sterowania obiektéw mobilnych InzA_U08
KOMPETENCJE SPOLECZNE
K_KO1 rozumie ’p_otrzebe{ uczenia si¢ przez _ca_n’re zycie; potrafi T2A_KO1
inspirowac i organizowac proces uczenia si¢ innych oséb
ma swiadomos¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i
skutki dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na
K_KO2 srodowisko, i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za T2A_KO2
podejmowane decyzje
K_KO3 potrafi wspétdziata¢ i pracowaé w grupie, przyjmujgc w niej T2A KO3
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K KO4 potrafi odpowiedni(_) _okreél_ié priorytety_ stuzgce realizacji T2A KO4
- okreslonego przez siebie lub innych zadania -
K KOS5 prawid’rowo. identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwigzane z T2A KOS
- wykonywaniem zawodu -
K_KO06 potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposéb kreatywny i przedsiebiorczy T2A_KO06

ma $wiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej,
a zwlaszcza rozumie potrzebe formutowania i przekazywania
spoteczenstwu, w szczegolnosci poprzez srodki masowego
K_KO07 przekazu, informacji i opinii dotyczacych osiggnie¢ techniki i T2A_KO07
innych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; podejmuje starania,
aby przekazac takie informacje i opinie w sposob powszechnie
zrozumiaty, z uzasadnieniem réznych punktéw widzenia

Objasnienie oznaczenh:

K (przed podkresinikiem) — kierunkowe efekty ksztatcenia

KS (przed podkresinikiem) — specjalnosciowe efekty ksztatcenia

W — kategoria wiedzy

] — kategoria umiejetnosci

K (po podkresiniku) — kategoria kompetencji spotecznych

T2A — efekty ksztatcenia w obszarze ksztatcenia w zakresie nauk technicznych dla studiéow drugiego
stopnia

InzA — efekty ksztatcenia prowadzace do uzyskania kompetencji inzynierskich

01, 02, 03 i kolejne — numer efektu ksztatcenia




