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Odniesienie do
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Symbol Efekty ksztatcenia ksztatcenia dla
obszaru nauk
technicznych

WIEDZA

K_W01 |Ma wiedze z matematyki, obejmujgcag analize matematyczna, T1A_WO01
algebre, matematyke dyskretng, metody probabilistyczne,
statystyke i metody numeryczne, przydatng do formutowania i
rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z modelowaniem,
optymalizacjg, przetwarzaniem danych i sterowaniem.

K_ W02 |Ma wiedze w zakresie fizyki, obejmujgcg termodynamike, T1A_WO01
optyke, elektrycznosc¢ i magnetyzm, zjawiska falowe, fizyke
jadrowg oraz fizyke ciata statego, a w szczegdlnosci wiedze
niezbedng do zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych
wystepujacych w systemach dynamicznych.

K_W03 |Ma uporzgdkowang wiedze ogdlng z podstaw mechaniki, w T1A_WO01
tym: statyki, kinematyki, kinetyki, wytrzymatosci materiatéw, T1A_WO02
mechaniki analitycznej, mechanizmdw i mechaniki ptynéw.

K_W04 |Ma uporzadkowang, podbudowang teoreteycznie wiedze w T1A_WO02
zakresie elektrotechniki, elektroniki i elektromechaniki, a w T1A_WO03
szczegolnosci: obwodow i maszyn elektrycznych, T1A_W04
elektromechanicznych elementéw automatyki, elementéw
potprzewodnikowych i elektronicznych uktadéw analogowych,
przetwonikow A/C i C/A.

K_WO05 |Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie: programowania T1A_W02
obliczen inzynierskich, metod numerycznych, programowania T1A_WO03
w jezyku C oraz metodyki i technik programowania
obiektowego i programowania w logice.

K_WO06 |Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie: systemow T1A_W02
operacyjnych, w tym czasu rzeczywistego, architektury i T1A_WO03
bezpieczenstwa sieci komputerowych, baz danych oraz T1A_WO07
technologii internetowych, niezbedng do instalacji, obstugi i
utrzymania narzedzi informatycznych.

K_WO07 |Ma uporzgdkowang wiedze z zakresu metrologii, metodyki T1A_WO03
przeprowadzania pomiarow i opracowywania wynikow T1A_W04
pomiarowych, zna zasady dziatania przetwornikow i T1A_WO07
przyrzaddéw pomiarowych wielkosci elektrycznych i
nieelektrycznych oraz zasady funkcjonowania systemow
pomiarowych dla potrzeb automatyki i robotyki

K_WO08 |Ma uporzgdkowang wiedze z zakresu arytmetyki ukladéw T1A_WO02
logicznych, projektowania i dziatania cyfrowych uktadow T1A_WO03
kombinacyjnych, sekwencyjnych i mikroprogramowalnych oraz| T1A_WO07

architektury i projektowania systemow mikroprocesorowych.
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K_ W09 |Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze na T1A_WO03
temat prébkowania i rekonstrukcji sygnatow, akwizyciji T1A_W04
obrazéw, a takze metod analizy oraz algorytmow wstepnego
przetwarzania i filtracji sygnatow i obrazow cyfrowych.

K_W10 |Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze na T1A_WO02
temat tworzenia modeli matematycznych uktadoéw i proceséw | T1A_WO03
dynamicznych w oparciu o réwnania rozniczkowe, roznicowe i| T1A_ W04
rachunek operatorowy, a takze ich analizy czasowej,
operatorowej i czestotliwosciowe;j.

K_W11 |Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze na T1A_W04
temat rodzajéw i wtasnosci regulatorow, sposobow ich T1A_WO07
realizacji oraz metod ich strojenia.

K_W12 |Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w T1A_WO03
zakresie opisu, projektowania i analizy prostych i ztozonych T1A_W04
uktadow sterowania, w tym zagadnien stabilnosci,
sterowalnosci, obserwowalno$éci i jakosci sterowania.

K_W13 |Ma uporzgdkowang wiedze na temat narzedzi T1A_W04
programistycznych oraz metod symulacji komputerowej T1A_WO07
obiektéw i uktadow sterowania.

K_W14 |Ma uporzgdkowang i podudowang teoretycznie wiedze z T1_WO04
zakresu kinematyki i dynamiki manipulatorow robotow,
planowania ruchu i generaciji ich trajektorii.

K_W15 |Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze T1A_WO03
zwigzang z budowg, programowaniem i sterowaniem robotéw, | T1A_WO05
ze szczegoblnym uwzglednieniem doboru elementow T1A_WO06
pomiarowych i wykonawczych oraz projektowania T1A_WO07
mikroprocesorowych uktadéw sterowania.

K_W16 |Ma podstawowg wiedze z zakresu metod optymalizaciji, T1A_WO02
whnioskowania, podejmowania decyzji i sztucznej inteligencji
oraz ich zastosowania do analizy i projektowania algorytmow
sterowania w automatyce i robotyce.

K_W17 |Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze z T1A_WO03
zakresu budowy sterownikow przemystowych, jezykéw ich T1A_WO06
programowania, przemystowych sieci i baz danych, T1A_WO07
rozproszonych systemow sterowania, a takze systemow
sterowania nadrzednego, wizualizacji, alarmowania,
raportowania i archiwizacji.

K_W18 |Ma uporzgdkowang wiedze z zakresu budowy T1A_WO03
przemystowych systemow automatyki, w tym konstrukciji i T1A_WO05
zastosowania regulatoréw, elementow i urzgdzen T1A_WO06
pomiarowych oraz wykonawczych. T1A_WO07

K_ W19 |Ma podstawowg wiedze w zakresie harmonogramowania, T1A_WO03
gospodarki magazynowej, zarzgdzania zasobami sprzetowymi | T1A_WO07

i ludzkimi.
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K_W20 |Orientuje sie w obecnym stanie oraz najnowszych trendach T1A_WO05
rozwojowych automatyki i robotyki

K_W21 |Ma elementarng wiedze na temat cyklu zycia urzadzen i T1A_WO06
systemow automatyki i robotyki.

K W22 |Ma podstawowg wiedze niezbedng do rozumienia T1A_WO08
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej; zna
podstawowe zasady bezpieczenstwa i higieny pracy
obowigzujgce w przemysle.

K_W23 |Ma elementarng wiedze w zakresie ochrony wtasnosci T1A_W10
intelektualnej oraz prawa patentowego.

K_W24 |Ma elementarng wiedze w zakresie zarzgdzania, w tym T1A_W09
zarzgdzania jakoscig, i prowadzenia dziatalnosci
gospodarcze;j.

K_W25 |Zna ogdlne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej T1A_WO011
przedsiebiorczosci, wykorzystujgcej wiedze z zakresu
automatyki i robotyki.

UMIEJETNOSCI

K_UO01 Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych T1A_UO1
zrodet; potrafi integrowac¢ uzyskane informacje, dokonywac ich
interpretaciji, a takze wycigga¢ wnioski oraz formutowac i
uzasadnia¢ opinie.

K_U02 Potrafi pracowac indywidualnie i w zespole; umie oszacowaé T1A_U02
czas potrzebny na realizacje zleconego zadania; potrafi
opracowac i zrealizowa¢ harmonogram prac zapewniajgcy
dotrzymanie terminow.

K_U03 Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczgca realizacji zadania T1A_UO03
inzynierskiego i przygotowac raport zawierajgcy omowienie
sposobu realizacji tego zadania oraz uzyskanych wynikéw.

K_U04 Potrafi przygotowac i przedstawic krétkg prezentacje T1A_U04
poswiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego.

K_UO5 |Postuguje sie jezykiem angielskim na poziomie B2 w celu T1A_UO1
porozumiewania sie, opracowywania dokumentacji i T1A_U02
prezentacji wynikdw zadan inzynierskich, a takze czytania ze T1A_UO3
zrozumieniem kart katalogowych, not aplikacyjnych, instrukcji T1A_U04
obstugi urzgdzen technicznych i narzedzi informatycznych T1A_UO6
oraz podobnych dokumentow.

K_U06 Ma umiejetnos¢é samoksztatcenia sie, m.in. w celu T1A_UO05
podnoszenia kwalifikacji i kompetencji zawodowych.

K_U07 Potrafi postugiwac¢ sie metodami matematycznymi z zakresu: T1A_UO07
logiki, rachunku macierzowego, rézniczkowo-catkowego, T1A_U09
réznicowego i operatorowego, probablistyki i statystyki.

K_U08 Potrafi tworzy¢ fizykalne modele uktadéw dynamicznych i T1A_UO07
procesow. T1A_UO08

T1A_U09
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K_U09 Potrafi postugiwac sie: opisem matematycznym w przestrzeni T1A_UO07
stanow, transmitancjg ciggta i dyskretng oraz T1A_U09
charakterystykami czestotliwosciowymi.

K_U10 Potrafi zaprojektowac i zrealizowa¢ podstawowe elektroniczne| T1A_UO07
uktady analogowe, logiczne i mikroprocesorowe; potrafi T1A_U08
wykorzysta¢ dedykowane oprogramowanie wspomagania T1A_U13
projektowania. T1A_U14

T1A_U16

K_U1M1 Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami T1A_UO07
numerycznymi oraz srodowiskami programistycznymi do T1A_U08
symulaciji, projektowania i oceny jakosci uktadéw i prostych T1A_U09
systemow automatyki i robotyki. T1A U13

K_U12 Ma umiejetnos¢ postugiwania sie systemami operacyjnymi, w T1A_UO07
tym czasu rzeczywistego, konfigurowaé¢ moduty jadra i tworzy¢é| T1A_UO016
proste aplikacje.

K _U13 Potrafi zaprojektowac, skonfigurowac, zabezpieczyC¢ i T1A_UO07
administrowac prostymi bazami danych, sieciami T1A _U12
komputerowymi i aplikacjami internetowymi. T1A_U13

T1A_U14

K_U14 Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami i T1A_U08
urzgdzeniami umozliwiajgcymi pomiar podstawowych wielkoscil T1A_U09
elektrycznych i nieelektrycznych, opracowaé wyniki pomiaru, T1A_U14
zbudowac i oprogramowac prosty system pomiarowy.

K_U15 Potrafi dokona¢ akwizycji i analizy sygnatéw i obrazéw T1A_UO07
cyfrowych oraz zastosowac proste algorytmy ich przetwarzania| T1A_U14
w dziedzinie czasu i czestotliwosci wykorzystujgc odpowiednie | T1A_U15
narzedzia sprzetowe i programowe

K_U16 Potrafi okresli¢ zadania prostego uktadu regulacji, wybra¢ T1A_U14
odpowiednig strukture i rodzaje regulatorow, dokona¢ doboru T1A_U15
ich parametréw. T1A_U16

K_U17 Potrafi oceni¢ gtébwne witasnosci uktadu sterowania w T1A_U15
dziedzinie czasowej, operatorowej i czestotliwosciowej, w tym T1A_U16
warunki stabilnosci i jakos¢ sterowania.

K_U18 Potrafi okresli¢ podstawowe zadania robotow, opisac je i T1A_U07
zaprojektowac algorytm ich rozwigzania. T1A_U09

K_U19 Posiada umiejetnosci programowania robotéw przemystowych [ T1A _U14
i mobilnych; potrafi dokona¢ doboru elementoéw pomiarowychi| T1A_U15
wykonawczych oraz zaprojektowac i zrealizow¢ uktad T1A_U16
sterowania.

K_U20 Potrafi zastosowa¢ podstawowe metody optymalizaciji, T1A_UO07
wnioskowania, podejmowania decyzji i sztucznej inteligenc;ji T1A_U15

do analizy i projektowania prostych algorytmow sterowania w
automatyce i robotyce.
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K_U21 Potrafi dobrac¢ elementy funkcjonalne i zaprojektowac prosty T1A_U10

przemystowy uktad automatyki. T1A_U12
T1A_U13
T1A_U16

K_U22 Potrafi dokona¢ wyboru typu sterownika przemystowego dla T1A_U12
prostego procesu, dobrac strukture sterownika i system T1A_U13
komunikacji, zaproponowac i zaimplementowac odpowiednie T1A_U15
algorytmy sterowania, stworzy¢ system wizualizacji, T1A_U16
alarmowania i raportowania, przeprowadzi¢ symulacje i
uruchomi¢ system.

K_U23 Potrafi zaprojektowaé prosty rozproszony system sterowania, T1A_U13
w tym wybrac i skonfigurowac sie¢ przemystowgq i stworzyc¢ T1A_U15
baze danych. T1A_U16

K_U24 Potrafi zastosowa¢ dedykowane systemy informatyczne do T1A_U13
harmonogramowania, gospodarki magazynowej, zarzgdzania T1A_U15
zasobami sprzetowymi i ludzkimi. T1A_U16

K_U25 |Zna zasady bezpieczenstwa i higieny pracy oraz potrafi je T1A_U11
stosowac w praktyce.

K_U26 Potrafi - przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan T1A_U10
obejmujgcych projektowanie elementdw, urzgdzenh oraz T1A_U12
ukltadéw automayki i robotyki - dostrzegac ich aspekty
pozatechniczne, w tym Srodowiskowe, ekonomiczne i prawne.
KOMPETENCJE SPOLECZNE

K_KO01 Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie, potrafi T1A_KO01
inspirowac i organizowac proces uczenia sie innych osob.

K_ K02 Ma swiadomos$¢ waznosci i zrozumienie pozatechnicznych T1A_KO02
aspektéw i skutkdéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu
na $rodowisko, i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za
podejmowane decyzje.

K_KO03 Potrafi wspoétdziatac i pracowac w grupie przyjmujgc rézne T1A_KO03
role.

K_K04 Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce do realizaciji T1A_K04
okreslonego przez siebie i innych zadania.

K_KO05 Prawidtowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwigzane z T1A_KO05
wykonywaniem zawodu.

K_K06 Potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposéb przedsiebiorczy. T1A_KO06

K_KO07 Ma swiadomo$¢ roli spotecznej absolwenta uczelni T1A_KO7

technicznej, a zwtaszcza rozumie potrzebe formutowania i
przekazywania spoteczenstwu - m.in. poprzez srodki
masowego przekazu - informaciji i opinii dotyczacych osiggnie¢
techniki i innych aspektéw dziatalnosci inzyniera; podejmuje
starania, aby przekazac takie informacje i opinie w sposob
powszechnie zrozumiaty.
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WIEDZA
K_WO01 [Ma poszerzong i pogtebiong wiedze obejmujgcg elementy matematyki| T2A_WO01
dyskretnej i stosowanej oraz metody optymalizacji, w tym metody
matematyczne niezbedne do modelowania, analizy dziatania i syntezy
zaawansowanych analogowych i cyfrowych ukladéw sterowania.

K_WO02 ([Ma poszerzong i pogtebiong wiedze w zakresie fizyki, chemii i biologii,| T2A_ W01

wtasciwg dla studiowanej specjalnosci

K W03 ([Ma poszerzong wiedze w zakresie implementacji algorytméw i T2A W02

programowania systemow sterowania. T2A_W04
T2A W07

K_ W04 ([Ma poszerzong wiedze na temat akwizycji i przetwarzania danych dla| T2A_WO04

potrzeb analizy i sterowania proceséw oraz systeméw komunikaciji. T2A_WO07

K_WO05 [Ma poszerzong wiedze w zakresie budowy, wlasnosci i wykorzystania | T2A_WO04

elementéw pomiarowych i konfiguracji systeméw pomiarowych w T2A_WO05
uktadach automatyki i robotyki. T2A W06

K_WO06 [Ma poszerzong wiedze w zakresie budowy, wlasnosci i wykorzystania | T2A_WO04

elementow wykonawczych w uktadach automatyki i robotyki. T2A_WO05
T2A W06

K_W07 [Ma poszerzong wiedze w zakresie: systemdw operacyjnych czasu T2A_ W02

rzeczywistego oraz przemystowych sieci i baz danych. T2A_ W04

K_WO08 [Ma uporzgdkowang wiedze z zakresu mozliwosci zastosowan T2A_WO03

systemow mechatronicznych w automatyce i robotyce. T2A W05

K_WO09 [Ma rozszerzong wiedze na temat projektowania platform sprzetowych| T2A_ W04

dla celéw przetwarzania informaciji i sterowania. T2A W05

K_ W10 [Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie planowania eksperymentu T2A W04

identyfikacyjnego, zbierania pomiaréw, wyboru struktury modelu oraz
metod weryfikacji modelu.

K_ W11 [Ma rozszerzong wiedze na temat metod estymacji parametrow modeli| T2A_WO01

statycznych i dynamicznych. T2A_ W04

K_W12 [Ma rozszerzong wiedze na temat metod analizy i syntezy nieliniowych | T2A_WO01

uktadow sterowania. T2A W03

T2A W04

K_W13 [Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie T2A_WO01

opisu, projektowania i analizy prostych i ztozonych dyskretnych T2A_WO03

uktadow sterowania, w tym zagadnien stabilno$ci, sterowalnosci, T2A W04
obserwowalnosci i jakosci sterowania.

K_ W14 [Ma poszerzong wiedze na temat zadan, struktur i zasad dziatania T2A W04

zaawansowanych ukfadéw sterowania. T2A W05

K_W15 [Ma uporzgdkowang i szczegétowg wiedze na temat narzedzi T2A_WO03

programistycznych do symulacji i komputerowego wspomagania T2A_WO07
projektowania uktadéw sterowania.

K_W16 [Ma poszerzong wiedze dotyczagcg zastosowan, budowy, T2A_W04

programowania i sterowania robotow. T2A W07
K_W17 [Ma rozszerzong wiedze z zakresu metod wnioskowania, T2A_WO03
podejmowania decyzji i sztucznej inteligencji oraz ich zastosowania do| T2A_WO07
analizy i projektowania algorytméw sterowania w automatyce i
robotyce.

K_W18 [Ma rozszerzong wiedze z zakresu projektowania, konfigurowania i T2A_W04
programowania sterownikéw przemystowych i dedykowanych dla T2A_WO05
systemow automatyki i robotyki. T2A W07
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K_ W19 [Ma rozszerzong wiedze na temat projektowania i programowania T2A_WO03
systemow sterowania nadrzednego, harmonogramowania, T2A W07
wizualizacji, alarmowania, raportowania i archiwizaciji.

K_W20 (Orientuje sie w obecnym stanie oraz najnowszych trendach T2A_WO05
rozwojowych automatyki i robotyki T2A W07

K_ W21 [Ma elementarng wiedze na temat cyklu zycia urzgdzen i systeméw T2A_WO06

automatyki i robotyki.

K_ W22 [Ma podstawowg wiedze niezbedng do rozumienia pozatechnicznych T2A_WO08
uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej; zna podstawowe zasady
bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle.

K_ W23 [Ma elementarng wiedze w zakresie ochrony wtasno$ci intelektualnej T2A_W10
oraz prawa patentowego.

K_W24 [Ma elementarng wiedze w zakresie zarzadzania, w tym zarzgdzania T2A_WO09
jakoscia, i prowadzenia dziatalnosci gospodarcze;.

K_W25 [Zna ogdlne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualne;j T2A_W11
przedsiebiorczosci, wykorzystujgcej wiedze z zakresu automatyki i
robotyki.

UMIEJETNOSCI

K_U01 Potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; T2A_UO01
potrafi integrowac¢ uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a
takze wyciaga¢ wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie.

K_U02 |Potrafi pracowac indywidualnie i w zespole; umie oszacowac czas T2A _U02
potrzebny na realizacje zleconego zadania; potrafi opracowac i
zrealizowa¢ harmonogram prac zapewniajgcy dotrzymanie terminow.

K_UO3 |Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczgca realizacji zadania T2A_UO3
inzynierskiego i przygotowac raport zawierajgcy omowienie sposobu
realizacji tego zadania oraz uzyskanych wynikow.

K_UO04 |Potrafi przygotowac i przedstawic krotkg prezentacje poswiecong T2A_U04
wynikom realizacji zadania inzynierskiego.
K_U05 |Postuguje sie jezykiem angielskim na poziomie B2+ oraz innym T2A _U06

jezykiem obcym na poziomie co najmniej A2 w celu porozumiewania
sie, opracowywania dokumentacji i prezentacji wynikow zadan
inzynierskich, a takze czytania ze zrozumieniem kart katalogowych,
not aplikacyjnych, instrukcji obstugi urzgdzenh techniczny.

K_U06 [Ma umiejetnos¢ samoksztatcenia sie, m.in. w celu podnoszenia T2A _U05
kwalifikacji i kompetencji zawodowych.
K_U07 Potrafi postugiwac sie metodami matematycznymi z zakresu: T2A _U07

matematyki dyskretnej i stosowanej oraz metody optymalizacji, w tym T2A_U11
metodami niezbednymi do modelowania, analizy dziatania i syntezy
zaawansowanych analogowych i cyfrowych uktadéw sterowania.

K_UO8 |Posiada umiejetnos¢ zastosowania praw fizyki do zagadnien T2A_UQ09
przetwarzania informaciji i sterowania, wtasciwych dla studiowanej T2A _U10
specjalnosci. T2A U11

K_UQ9 |Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi srodowiskami T2A_U08
programistycznymi do symulacji, projektowania i oceny jakosci T2A _U15
ztozonych systeméw automatyki i robotyki. T2A U17

K_U10 Potrafi zaprojektowaé, skonfigurowac i zabezpieczy¢ przemystowe T2A _U07
sieci i bazy danych. T2A_U15

T2A _U16

K_U11 Dla postawionego problemu inzynierskiego potrafi dobra¢ metode T2A_U08
pomiarowg i urzgdzenie pomiarowe, zrealizowac i oprogramowac T2A U16
system pomiarowy. T2A _U18

T2A _U19
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K_U12 |Potrafi dokonaé¢ akwizyciji i analizy sygnatéw i obrazéw cyfrowych oraz| T2A UO08
zastosowac algorytmy ich przetwarzania w dziedzinie czasu i T2A _U12
czestotliwosci, wykorzystujgc odpowiednie narzedzia sprzetowe i T2A_U18
programowe

K_U13 |Potrafi projektowac i programowac aplikacje systemow SCADA do T2A_U07
sterowania, monitorowania procesow i alarmowania. T2A U15

T2A_U16
T2A _U19

K_U14 |Potrafi dobrac¢ i skonfigurowac¢ elementy wykonawcze odpowiednie dla| T2A _U15

sterowanego obiektu T2A_U16
T2A U19

K_U15 |Potrafi identyfikowa¢ modele statyczne i dynamiczne obiektéw oraz T2A_U11
dokonywac¢ walidacji modeli. T2A U17

K_U16 |Potrafi stosowac podstawowe metody analizy i projektowania T2A_U09
nieliniowych uktadoéw sterowania. T2A U17

K_U17 |Potrafi stosowa¢ podstawowe metody analizy i projektowania prostych| T2A _UQ09
i zaawansowanych dyskretnych uktadéw sterowania. T2A U17

K_U18 |Postuguje sie biegle wybranymi narzedziami programistycznymi do T2A_U07
symulacji i komputerowego wspomagania projektowania uktadéw T2A_U09
sterowania. T2A U18

K_U19 |Potrafi okresli¢ zadania robotéw, opisac je i zaprojektowac algorytm T2A _U09
ich rozwigzania. T2A _U12

T2A U18

K_U20 |Posiada umiejetnosci programowania uktadéw robotycznych T2A_U07
wykorzystywanych do realizacji zadan zwigzanych ze studiowang T2A_U19
specjalnoscia.

K_U21 Potrafi sformutowa¢ problem optymalizacyjny, w tym zadanie T2A_U10
sterowania optymalnego, skonstruowac algorytm optymalizaciji i T2A _U11
numerycznie wyznaczy¢ jego rozwigzanie. T2A_U12

T2A U18

K _U22 Potrafi zastosowa¢ metody wnioskowania, podejmowania decyzji i T2A _U10
sztucznej inteligencji do analizy i projektowania algorytméw T2A_U11
sterowania w automatyce i robotyce. T2A_U12

T2A U18

K_U23 |Potrafi opisywac, projektowac, zestawic¢ sprzetowg warstwe, T2A_U15
konfigurowac i oprogramowac¢ systemy sterowania procesami T2A _U16
rzeczywistymi. T2A _U18

K_U24 |Potrafi organizowac¢ proces produkcji, w tym zarzgdza¢ zasobami T2A _U13
materiatowymi, sprzetowymi i ludzkimi. T2A _U14

K_U25 |Zna zasady bezpieczenstwa i higieny pracy oraz potrafi je stosowaé¢ w| T2A _U13
praktyce.

K_U26 |Potrafi - przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujgcych T2A_U10
projektowanie elementdw, urzgdzen oraz uktadéw automayki i T2A_U13
robotyki - uwzledniac¢ ich aspekty pozatechniczne, w tym T2A _U14
Srodowiskowe, ekonomiczne i prawne. T2A_U17

T2A U19
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KOMPETENCJE SPOLECZNE

K_KO01 Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie, potrafi inspirowac i T2A KO1
organizowac proces uczenia sie innych osob.

K_K02 Ma swiadomos¢é waznosci i zrozumienie pozatechnicznych aspektow i| T2A K02
skutkow dziatalnos$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu na srodowisko, i
zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje.

K KO3 |Potrafi wspétdziata¢ pracowac w grupie przyjmujgc rézne role T2A K03

K_K04 |Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce do realizaciji T1A_K04
okreslonego przez siebie i innych zadania.

K_K05 |Prawidtowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwigzane z T2A_KO05
wykonywaniem zawodu.

K K06 |Potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposéb przedsiebiorczy. T2A K06

K_KO07 |Ma swiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, a T2A K07

zwlaszcza rozumie potrzebe formutowania i przekazywania
spoteczenstwu - m.in. poprzez srodki masowego przekazu - informacji
i opinii dotyczacych osiggnie¢ techniki i innych aspektow dziatalnosci
inzyniera; podejmuje starania, aby przekaza¢ takie informacje i opinie
w sposob powszechnie zrozumialy, z uzasadnieniem réznych punktéw
widzenia
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