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Umiejscowienie kierunku w obszarze ksztalcenia

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

Tabela odniesien efektéw kierunkowych do efektéw obszarowych

nazwa kierunku studiéow: automatyka i robotyka
poziom ksztalcenia: pierwszy stopien
profil ksztalcenia: ogdlnoakademicki
symbol odniesienie do
kieruynkow ch obszarowych
wy efekty ksztalcenia efektow
efektow a .
. ksztalcenia (takze
ksztalcenia A .
inzynierskich)

WIEDZA

Ma wiedze w zakresie matematyki, obejmujgcg algebre, analize,
probabilistyke  oraz  elementy  matematyki  dyskretnej

i stosowanej, w tym metody matematyczne i metody
numeryczne, niezbedne do:
\?v)auto n(:g:sge ierbaor]{agéy dziatania systeméw stosowanych T1A_WO1
K_WO01 Y otyce, , i} . T1A_WO07
- b) modelowania i analizy uktadéw regulacji automatycznej, -
L ; ; . ) . 2 InzA_W02
c) opisu i analizy dziatania uktadéw w zakresie mechaniki, -
wytrzymatosci,
d) opisu i analizy dziatania obwodéw elektrycznych,

elementow elektronicznych oraz analogowych i cyfrowych
uktadow elektronicznych.

Ma wiedze w zakresie fizyki, obejmujacg mechanike,
termodynamike, optyke, elektrycznos¢ i magnetyzm, fizyke
K_W02 jadrowg oraz fizyke ciata statego, w tym wiedze niezbedng do T1A W01
zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujgcych
w elementach i uktadach automatyki i robotyki.

T1A_WO02
K W03 Ma elementarng wiedze w zakresie materiatldw stosowanych T1A W07
- w budowie maszyn, zwtaszcza urzgdzen automatyki i robotyki. InzA_W02
InzA_WO05
Ma elementarng wiedze w zakresie wytrzymatosci materiatéw

K_Wo04 oraz mechaniki, w tym mechaniki ptynéw, teorii maszyn T1A WOl
) e T1A_WO02

i mechanizméw. -
T1A_WO02
Zna i rozumie procesy konstruowania elementdw maszyn T1A_WO04
K_W05 i urzadzen T1A_WO07
’ InzZA_WO02
InzA_WO05
T1A_WO02
Zna i rozumie procesy wytwarzania elementdw maszyn T1A_WO04
K_WO06 iurzgdzen z  wykorzystaniem  technologii  ubytkowych T1A W07
i bezubytkowych. InzA_W02

InzA_WO05
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Ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii obwoddw T1A W01
K_W07 elektrycznych oraz w zakresie teorii sygnatow i metod ich T1A W02
przetwarzania. T1A W04
K W08 Ma elementarng wiedze w zakresie zasad dziatania elementéw T1A W02
- elektronicznych. T1A W04
T1A W02
K W09 Ma elementarng wiedze w zakresie uktadow cyfrowych T1A_WO04
- i mikroprocesorowych. T1A_WO7
InzA_W02
Ma elementarng wiedze w zakresie metrologii, zna i rozumie T1A_WO02
K W10 metody pomiaru i podstawowych wielkosci mechanicznych T1A W04
- i elektrycznych, zna metody obliczeniowe i narzedzia T1A_WO07
informatyczne niezbedne do analizy wynikéw eksperymentu. InzA_W02
Ma elementarng wiedze w zakresie architektury komputerow, T1A_ W02
KWi1L sieci komputerowych oraz systemow operacyjnych T1A_ W07
p Yy y p yjnyen. InzA_W02
Ma elementarng wiedze w zakresie metodyki i technik T1A_WO02
K W12 -
- programowania. T1A_WO04
Ma elementarng wiedze w zakresie wykorzystania techniki iiﬁ—wgg
K_W13 komputerowej do rozwigzywania zadan inzynierskich w tym —
; o ) InzA_W02
znajomos¢ oprogramowania CADCAM. -
T1A_WO01
K_W14 Ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii regulaciji. T1A_ W02
T1A_WO03
Ma elementarng wiedze w zakresie modelowania i symulacji
K_W15 ; o . T1A_WO03
- procesow w uktadach automatyki i robotyki. -
Ma uporzadkowang wiedze w zakresie budowy i dziatania
K_W16 elementéw automatyki, w tym regulatorow, uktadow T1A W03
pomiarowych i wykonawczych.
Ma uporzadkowang wiedze w zakresie budowy, sterowania T1A W02
K_W17 i zastosowania elementéw elektromechanicznych w uktadach =
s . . T1A W03
automatyki i urzgdzeniach robotyki. —
Ma uporzadkowang wiedze w zakresie budowy, sterowania
K_w18 i zastosowania ptynowych elementow i ukfadéw automatyki T1A_WO03
i robotyki.
K W19 Ma uporzadk.owana wu?d’ze w zakresie budowy, programowania T1A W03
- i zastosowania sterownikéw programowalnych. -
K W20 Orientuje si¢ w obecnym stanie oraz najnowszych trendach T1A WO5
- rozwojowych automatyki i robotyki. -
K W21 Ma elementarng wiedze na temat cyklu Zzycia urzadzen T1A W06
- i automatyki i robotyki. InzA_WO01
Ma uporzgdkowang podstawowg wiedze w zakresie budowy,
K_W22 programowania, sterowania i  zastosowania  robotéw, T1A W03
w szczegolnosci robotéw przemystowych.
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Ma  podstawowg wiedze niezbedng do  rozumienia
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej; zna

- . . A T1A_WO08
K_W23 podstawowe zasady ergonomii, bezpieczenstwa i higieny pracy —
N . ) . InzA_WO03
obowigzujgce w przemysle wykorzystujgcym ukfady automatyki -
i robotyki.
K W24 Ma elemenltarna wiedze w zakresie ochrony wilasnosci T1A W10
- intelektualnej oraz prawa patentowego. -
Ma elementarng wiedze w zakresie zarzadzania, w tym T1A W09
K_W25 SR ! . o :
- zarzgdzania jakoscig, i prowadzenia dziatalnosci gospodarczej. InzA_W04
K W26 Zna ogolne za§§dy tworzenia i rozwoju form indywidualnej T1A W11
- przedsiebiorczosci. -
WIEDZA W ZAKRESIE SPECJALNOSCI AUTOMATYKA PRZEMYSEOWA
KS WOl AP Ma elementarng wiedze w zakresie projektowania i uzytkowania T1A_ W02
- - baz danych w systemach produkcyjnych. T1A W04
KS W02 AP Ma uporzadkowang wiedze w zakresie budowy i dziatania T1A W03
- - zautomatyzowanych systeméw produkcyjnych. T1A_WO7
Ma uporzadkowang wiedze w zakresie w zakresie
oprogramowania do sterowania, monitorowania, wizualizaciji T1A_WO03
KS_WO03_AP ] T . e
- - proceséw przemystowych, réwniez z wykorzystaniem sieci T1A WO7
komunikacyjnych.
Ma uporzadkowang rozszerzong wiedze w zakresie budowy, T1A W03
KS_WO04_AP | programowania, sterowania i  zastosowania  robotdw, T1A WO7

w szczegdlnosci robotow przemystowych.

WIEDZA W ZAKRESIE SPECJALNOSCI STEROWANIE OBIEKTAMI MOBILNYMI

wynikéw realizacji tego zadania.

Ma uporzadkowang wiedze w zakresie budowy i zasady T1A W03
KS_WO1_SOM dziatania obiektéw mobilnych. T1A W04
Ma elementarng wiedze w zakresie kinematyki, dynamiki T1A_WO02
KS_W02_SOM i sterowania obiektéw mobilnych. T1A_WO04
Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie metod i uktadéw T1A_ W02
KS_W03_SOM omiarowych oraz identyfikacji obiektéw mobilnych T1A W03
P y ] yen. T1A_WO05
UMIEJETNOSCI
Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych
K UO1 _zrode’f; potraﬂ mtegrc_)wac uz_yskape mf_ormgqe, dokonywac |ch T1A UO1
- interpretacji, a takze wyciggaé wnioski oraz formutowaé -
i uzasadniac¢ opinie.
Potrafi pracowaé indywidualnie i w zespole; umie oszacowaé
K U02 czas potrze'bny na rea}llzaCJe Zleconego zadania; po_traﬂ T1A UO2
- opracowa i zrealizowa¢ harmonogram prac zapewniajgcy -
dotrzymanie terminéw.
Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczacg realizacji zadania
K_U03 inzynierskiego i przygotowaé tekst zawierajgcy omdéwienie T1A_UO3
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Potrafi przygotowac i przedstawic¢ krotkg prezentacje poswiecong T1A_UO3
K_U04 ; e ST X
- wynikom realizacji zadania inzynierskiego. T1A U0O4
K UO5 Ma umlejet_nosc samoksztatcenia sie, m.in. W celu podnoszenia T1A UOS
- kompetencji zawodowych. -
Postuguje sie jezykiem angielskim w stopniu wystarczajgcym do
porozumiewania sie, a takze czytania ze zrozumieniem Kkart T1A UO1
K_U06 katalogowych, not aplikacyjnych, instrukcji obstugi elementow -
T : L T1A _UO06
automatyki i robotyki. | narzedzi informatycznych oraz -
podobnych dokumentow.
Potrafi postugiwaé sie technikami informacyjno-komunikacyjnymi
K_uo7 wlasciwymi do realizacji zadan typowych dla dziatalnosci T1A_UO7
inzynierskiej.
Potrafi planowac i przeprowadzac eksperymenty, w tym pomiary
. . . . o T1A _UO08
K_U08 i symulacje komputerowe, interpretowa¢ uzyskane wyniki —
. . P InzA_UO1
i wycigga¢ wnioski. -
Potrafi wykorzysta¢ do formutlowania i rozwigzywania zadan
L ! X . T1A_UQ9
K_U09 inzynierskich metody  analityczne, symulacyjne  oraz —
InzA_U02
eksperymentalne. -
Potrafi - przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich T1A_Ul0
K_U10 L . )
— — dostrzegaé ich aspekty systemowe i pozatechniczne. InzA_U03
Ma przygotowanie niezbedne do pracy w Srodowisku
K_U11 przemystowym oraz zna zasady bezpieczenstwa zwigzane z tg T1A U111
praca.
Potrafi dokona¢ wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych T1A U12
K _U12 . .
- dziatan inzynierskich. InzA_U04
T1A_UO7
Potrafi wykorzystaé poznane metody i modele matematyczne, T1A UO08
K_U13 a takze symulacje komputerowe do analizy i oceny dziatania T1A _U09
uktadéw automatyki i robotyki. InzA_UO01
InzA_UO02
Potrafi postuzy¢ sie wiasciwie dobranymi $rodowiskami Eﬁ—ﬂg;
programistycznymi, symulatorami oraz narzedziami -
K _U14 . . . T1A _U09
- komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji —
i projektowania elementéw i uktadéw automatyki i robotyki InzA_U01
pro) y yKl. InzA_U02
Potrafi  postuzy¢ sie wlasciwie dobranymi  metodami Eﬁ—ﬂgi
K_U15 i urzgdzeniami umozliwiajgcymi pomiar podstawowych wielkosci InzA U02
charakteryzujgcych elementy ukfady automatyki i robotyki. Inz A:U06
T1A_U14
Potrafi dobra¢ odpowiednie materialy inzynierskie, dla T1A U16
K_U16 - ) L . .
— zapewnienia poprawnego dziatania i eksploatacji maszyn. InzZA_U06
InzA_U08
T1A Ul14
K Ul7 Potrafi wykona¢ projekt elementéw maszyn z wykorzystaniem T1A U16
— oprogramowania CADCAM. InzZA_U06
InzA_U08
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K U18 Potlfafl napisa¢ program komputerowy w jezyku wysokiego T1A UO7
- poziomu. -
Potrafi dokona¢ analizy i syntezy analogowych i cyfrowych
. .. : s ) T1A_U09
K_U19 uktadow regulacji automatycznej dla rdéznych algorytmow —
. InzA_U02
regulaciji. -
Potrafi zaprojektowa¢ i przeprowadzi¢ proces identyfikacji T1A _UO09
K_U20 : .
- obiektu regulaciji. InzA_U02
Potrafi projektowaé i testowaé proste ukftady elektroniczne T1A U13
K_U21 przeznaczone do réznych zastosowan, w tym uktady cyfrowe InzA U5
i mikroprocesorowe. -
K_U22 Potrafi wykorzysta¢ mozliwosci réznych systeméw operacyjnych. T1A _UO7
Potrafi dokona¢ analizy obwodéw elektrycznych prgdu statego T1A _U09
K_U23 . . . ] . o
— i przemiennego, potrafi dokonaé¢ analizy stanéw nieustalonych. InzA_U02
Potrafi dokona¢ analizy zarejestrowanego sygnatu w dziedzinie T1A UO09
K _U24 . s
- czasu i czestotliwosci. InzA_U02
T1A_U14
Potrafi zaplanowac proces realizacji prostego uktadu regulacji T1A U16
K_U25 , ' . »
- automatycznej; potrafi wstepnie oszacowac jego koszty. InzA_U06
InzA_U08
K U26 Potrafi wykonywaé podstawowe pomiary wielkosci T1A _UO08
— mechanicznych i elektrycznych. InzA_UO1
Potrafi zaprojektowaé prosty proces technologiczny wytwarzania T1A U16
K_U27 )
- elementéw maszyn. InzA_U08
T1A _Ul4
K U28 Potrafi zaprojektowaé wybrane elementy maszyn i urzadzen, T1A U16
— zwtaszcza dla uktadéw automatyki i robotyki. InzA_U06
InzA_U08
Potrafi w podstawowym zakresie programowaé roboty T1A_Ul4
- o T1A_U16
K_U29 przemystowe oraz dodatkowe urzadzenia dla realizacji InzA U06
okreslonych zadan. InzA:U08
T1A_U14
K U30 Potrafi w podstawowym zakresie dokona¢ konfiguracji prostego T1A U16
— robota sktadanego ze standardowych zespotow. InzA_U06
InzA_UO08
T1A_U14
Potrafi dobra¢ elementy wykonawcze (sitowniki, silniki T1A Ul6
K _U31 . . . ) .
— z elementami sterujgcymi) dla okreslonego zadania. InzA_U06
InzA_UO08
) L . . T1A _U13
K_U32 Potrafi przygotowac¢ i przetestowaé program dla sterownika PLC. InzA UO5
Potrafi - przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujgcych
K U33 projektowanie uktfadow automatyki i robotyki - dostrzegac ich T1A U12
— aspekty pozatechniczne, w tym s$rodowiskowe, ekonomiczne InzA_U04
i prawne.
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K_U34 Zna i stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy. T1A U1l
Potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi
K U35 stuzgcych do rozwigzywania prostych zadan inzynierskich, T1A U15
— typowych dla automatyki i robotyki. Oraz wybieraé¢ i stosowac InzA_U07
wiasciwe metody i narzedzia.
UMIEJETNOSCI W ZAKRESIE SPECJALNOSCI AUTOMATYKA PRZEMYStEOWA
KS UOL AP Potrafi ,zaprojektovyaé baze danych 2z zastosowaniem do T1A UO7
- systemow produkcyjnych. -
Potrafi ~ przygotowa¢  oprogramowanie do  sterowania, T1A UO07,
KS_U02_AP | monitorowania, wizualizacji proceséow przemystowych, réwniez T1A U13
z wykorzystaniem sieci komunikacyjnych. InzA_UQ05
Potrafi w rozszerzonym zakresie dokonaé konfiguracji robota T1A U14
przemystowego oraz zautomatyzowanego systemu T1A_U16
KS_U02_AP ) . .
- = produkcyjnego, potrafi programowac roboty przemystowe oraz InzA_U06
dodatkowe urzadzenia dla realizacji okreslonych zadan. InzA_U08

UMIEJETNOSCI W ZAKRESIE SPECJALNOSCI STEROWANIE OBIEKTAMI MOBILNYMI

zadania.

T1A U14
KS_UO01_SOM | Potrafi zaprojektowac¢ system sterowania obiektéw mobilnych. I-L iﬁ—ﬂég
InzA:UOS
T1A UO08
Potrafi dokona¢ analizy kinematyki, dynamiki i sterowania T1A_UO09
KS_U02_SOM obiektéw mobilnych. InzA_UO1
InzA_U02
T1A UO08
) . o o . T1A U15
KS_U03_SOM | Potrafi dokona¢ pomiardw i identyfikacji obiektow mobilnych. InzA UO1
InzA_U07
KOMPETENCJE SPOLECZNE
Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie
K_KO1 (studia drugiego i trzeciego stopnia, studia podyplomowe, l_<ursy) T1A_KO1
— podnoszenia  kompetencji zawodowych,  osobistych
i spotecznych.
Ma $Swiadomos$é waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty
K K02 i skutki dziatalnosci inzyniera-elektronika, w tym jej wptyw na T1A K02
- Ssrodowisko, i zwigzang =z tym odpowiedzialno$¢ za InzA_KO01
podejmowane decyzje.
Ma swiadomos¢ waznosci zachowania w sposéb profesjonalny,
K_KO03 przestrzegania zasad etyki zawodowej i poszanowania T1A K05
réznorodnosci pogladow i kultur.
Ma sSwiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wiasng oraz
K KO4 gotowos¢ podporzadkowania sie zasadom pracy w zespole T1A KO3
- i ponoszenia odpowiedzialno$ci za wspodlnie realizowane T1A K04
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oraz innych aspektow dziatalnosci inzyniera; podejmuje starania,
aby przekazac¢ takie informacje i opinie w sposéb powszechnie
zrozumiaty.

s . i T1A_KO06

K_KO05 Potrafi myslec¢ i dziata¢ w sposob przedsiebiorczy. InzA_K02
Ma swiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej,
a zwlaszcza rozumie potrzebe formutowania i przekazywania
spoteczenstwu - m.in. Poprzez $rodki masowego przekazu -

K_KO06 informacji i opinii dotyczgcych osiggnie¢ automatyki i robotyki T1A KO7

Objasnienie oznaczen:

K (przed podkresinikiem) — kierunkowe efekty ksztatcenia

KS (przed podkresinikiem) — kierunkowe efekty ksztatcenia na specjalnosciach
W — kategoria wiedzy

U — kategoria umiejetnosci

K (po podkresiniku) - kategoria kompetencji spotecznych

T1A - efekty ksztatcenia w obszarze ksztatcenia w zakresie nauk technicznych dla studiow
pierwszego stopnia

InzA — efekty ksztatcenia prowadzace do uzyskania kompetencji inzynierskich
01, 02, 03 i kolejne — numer efektu ksztatcenia




