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Program studiow

Kierunek studiow:

automatyka i robotyka

Poziom studiow:

studia pierwszego stopnia

Profil studiow:

ogblnoakademicki

Formy studiow:

studia stacjonarne
studia niestacjonarne

Liczba semestrow:

studia stacjonarne: 7 semestrow
studia niestacjonarne: 7 semestrow

Liczba punktow ECTS konieczna do ukonczenia studidw:

210 ECTS

Tytut zawodowy nadawany absolwentom:

inzynier

Kierunek studiow jest przyporzadkowany do dyscyplin:

automatyka, elektronika i elektrotechnika (80%) — dyscyplina wiodgca
inzynieria mechaniczna (20%)

taczna liczba godzin zajec:

studia stacjonarne: 2640
studia niestacjonarne: 1580

taczna liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyskac w ramach zaje¢
prowadzonych z bezposrednim udziatem nauczycieli akademickich lub innych oséb
prowadzacych zajecia:

studia stacjonarne: 120 ECTS
studia niestacjonarne: 60 ECTS

Liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ z dziedziny nauk
humanistycznych lub nauk spotecznych - w przypadku kierunkow studiow

ECT
przyporzadkowanych do dyscyplin w ramach dziedzin innych niz odpowiednio SECTS
nauki humanistyczne lub nauki spoteczne:

Wymiar oraz liczba punktow ECTS, jaka student musi uzyskac w ramach praktyk |4 tygodnie
zawodowych: 4 ECTS

Zasady i forma odbywania praktyk zawodowych:

Zgodne z Regulaminem praktyk studenckich oraz z Procedurg Praktyki
studenckie




Uniwersalne
charakterystyki
pierwszego stopnia (kod
sktadnika opisu PRK)

Ogélne charakterystyki  dla dziedziny sztuki / dla
drugiego stopnia (kod  kompetencji inzynierskich
sktadnika opisu PRK) (TAK/NIE)

Kategoria efektu Tresc efektu uczenia sie

elementy analizy matematycznej, algebry, geometrii analityczne;j,
matematyki dyskretnej, metod probabilistycznych, statystyki i metod
numerycznych, przydatne do formutowania i rozwigzywania prostych
Wiedza: zna i rozumie K1A_WO01 (zadan zwigzanych z opisem uktadéw mechanicznych, elektrycznych, P6U_W P6S_WG TAK
elektronicznych, modelowaniem, analizg, synteza, sterowaniem i
optymalizacjg uktadéw automatyki i robotyki, oraz przetwarzaniem danych
i sygnatéw

elementy fizyki, obejmujgce termodynamike, optyke, elektrycznosé i
Wiedza: zna i rozumie K1A W02 magnetyzm, z;awnska.i fa!owe,.flzyke jadrowa o'raz fizyke ciata stah'ago, a PEU W PES WG TAK
- takze podstawowe zjawiska fizyczne, wystepujgce w elementach i uktadach - -

automatyki i robotyki oraz w ich otoczeniu

zagadnienia mechaniki ciata statego, wytrzymatosci materiatéw, mechaniki
ptynow i pneumatyki, a takze zasady dziatania elementéw i podzespotéw
Wiedza: zna i rozumie KIA_ W03 wyk.onawczy.ch.maszyn i roF)otow, p.od’sta}N\./ pr.oces.ow materiatowych, P6U_W P6S_ WG TAK
projektowania i wytwarzania materiatéw inzynierskich stosowanych w
budowie maszyn, elementach i uktadach automatyki, mechatroniki oraz w

budowie robotéw przemystowych i specjalnych

podstawy elektrotechniki, elektroniki i elektromechaniki, obwoddéw
elektrycznych, elementéw potprzewodnikowych i elektronicznych uktadow
Wiedza: zna i rozumie K1A_WO04 [analogowych, przetwornikdw A/C i C/A, elektromechanicznych elementow P6U_W P6S_WG TAK
automatyki, napeddw elektrycznych i ich uktadéw sterowania, w tym
napeddw sterowanych numerycznie

podstawy informatyki, programowania obliczen inzynierskich, metod
Wiedza: zna i rozumie KIA_ W05 numeryc.zr.wch, plrogramowanla V\{Jezy.kach niskiego i wysokleg? poziomu, PEU_W PGS WG TAK
metodyki i technik programowania obiektowego, oraz tworzenia

oprogramowania do systemdw czasu rzeczywistego

zagadnienia systemow operacyjnych, w tym czasu rzeczywistego i
rozproszonych, architektury i bezpieczenstwa sieci komputerowych, baz
Wiedza: zna i rozumie KIA_ W06 danych or:az techno!?gii internetowych, ni.ezquna do irlwstalacji, (.)bsfugi i PEU_W P65 WG TAK
utrzymania narzedzi informatycznych, stuzacych do projektowania
elementéw i uktadéw automatyki, sterowania maszynami i systemami

technologicznymi, strukturami zrobotyzowanymi i symulacji ich dziatania




Wiedza:

zna i rozumie

K1A_WO07

zagadnienia metrologii, metodyki przeprowadzania pomiardw i
opracowywania wynikow pomiarowych, zasady dziatania przetwornikow i
przyrzaddéw pomiarowych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych (w
tym stosowane w uktadach napedowych typu serwo oraz w robotyce) oraz
metody wykorzystania systemdéw pomiarowych dla potrzeb automatyki i
robotyki, diagnostyki maszyn, systemdw i proceséw produkcyjnych

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_WO08

zagadnienia arytmetyki uktadéw logicznych, projektowania i dziatania
cyfrowych uktadéw kombinacyjnych, sekwencyjnych i
mikroprogramowalnych oraz architektury i projektowania systeméw
mikroprocesorowych

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_WO09

zagadnienia probkowania i rekonstrukcji sygnatow, akwizycji obrazéw,
metod analizy oraz algorytmow wstepnego przetwarzania i filtracji
sygnatow i obrazéw cyfrowych

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W10

zasady tworzenia modeli matematycznych uktadéw i proceséw
dynamicznych w postaci réwnan rézniczkowych, réznicowych, a takze
metody ich analizy w dziedzinie czasu, czestotliwosci i operatorowe

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W11

zagadnienia projektowania i analizy prostych i ztozonych uktadéw
sterowania ciagtych i dyskretnych, w tym analizy ich wtasnosci (stabilnosci,
sterowalnosci, obserwowalnosci) i jakosci sterowania

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W12

struktury uktadéw sterowania, rodzaje i wtasnosci regulatoréw, sposoby
ich doboru, realizacji sprzetowej, metody ich strojenia oraz doboru
elementow wykonawczych w robotach, procesach technologicznych i
transportowych

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W13

procesy projektowania i konstruowania elementéw maszyn, elementow i
uktadéw automatyki oraz robotéw przemystowych, a takze podstawowe
oprogramowanie wspomagajace projektowanie i symulacje komputerowa

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W14

zagadnienia kinematyki i dynamiki manipulatoréw robotéw, planowania
ruchu i generowania ich trajektorii, a takze podstawowe narzedzia do
projektowania, symulacji oraz programowania robotéw przemystowych
oraz mobilnych

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

znairozumie

K1A_W15

podstawy budowy i doboru elementéw maszyn i robotow przemystowych,
ich podzespotéw konstrukcyjnych oraz funkcjonalnych, ze wzgledu na
wymagane parametry uzytkowe, podstawy programowania i sterowania
robotdw, ze szczegdlnym uwzglednieniem doboru elementow
pomiarowych i wykonawczych oraz projektowania mikroprocesorowych
uktadow sterowania w robotyce

P6U_W

P6S_WG

TAK




Wiedza:

znairozumie

K1A_W16

metody optymalizacji, wnioskowania, podejmowania decyzji i sztucznej
inteligencji oraz ich zastosowania do diagnostyki maszyn, urzadzen i
systemdéw automatyki oraz robotyki, ich cyklu zycia, oraz analizy i
projektowania algorytméw sterowania w automatyce i robotyce

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W17

problemy budowy urzadzen, wchodzacych w skfad systemoéw
technologicznych, w tym sterownikdéw przemystowych, jezykéw ich
programowania, przemystowych sieci i baz danych, rozproszonych
systeméw sterowania, systemoéw sterowania nadrzednego, komputerowo
zintegrowanych, zrobotyzowanych systemoéw technologicznych i proceséw
technologicznych wytwarzania elementéw maszyn, a takze wizualizacji,
alarmowania, raportowania i archiwizacji

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W18

zagadnienia budowy przemystowych, analogowych i cyfrowych systeméw
automatyki i robotyki, zastosowania regulatoréw, elementéw i uktadéw
pomiarowych oraz pneumatycznych, hydraulicznych, elektrycznych i
elektronicznych elementéw wykonawczych

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W19

zagadnienia technologii budowy maszyn, sterowania, zarzadzania i
organizacji produkcji, harmonogramowania i gospodarki magazynowej
oraz zarzadzania zasobami ludzkimi

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W20

obecny stan oraz najnowsze trendy rozwojowe automatyki i robotyki, w
tym metody sztucznej inteligencji, stosowane w procesach sterowania
automatycznego

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W21

elementy diagnostyki maszyn, cyklu zycia urzadzen i systemoéw automatyki
i robotyki, oraz metod sztucznej inteligencji wykorzystywanych w tym
zakresie

PEU_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W22

pozatechniczne uwarunkowania dziatalnosci inzynierskiej, zasady
bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujace w przemysle

P6U_W

P6S_WK

NIE

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W23

zagadnienia ochrony wtasnosci intelektualnej

PEU_W

P6S_WK

NIE

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_ W24

zagadnienia z zakresu zarzadzania, w tym zarzadzania jakoscig, i
prowadzenia dziatalnosci gospodarczej, ogdlne zasady tworzenia i rozwoju
form indywidualnej przedsiebiorczosci

P6U_W

P6S_WK

NIE

Wiedza:

znairozumie

K1A_W25

typowe technologie inzynierskie w zakresie automatyki i robotyki

P6U_W

P6S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K1A_W26

fundamentalne dylematy wspdtczesnej cywilizacji

P6U_W

P6S_WK

NIE

Umiejetnosci: potrafi

K1A_UO01

pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych zrédet, integrowaé
uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciggac
whioski oraz formutowac i uzasadniaé opinie

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci: potrafi

K1A_U02

pracowac indywidualnie i w zespole, oszacowac czas potrzebny na
realizacje zleconego zadania, opracowac i zrealizowa¢ harmonogram prac
zapewniajacy dotrzymanie terminow

P6U_U

P6S_UO

NIE




Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U03

opracowac dokumentacje dotyczacy realizacji zadania inzynierskiego,
projektowego, konstrukcyjnego i wdrozeniowego, i przygotowac raport,
zawierajgcy omowienie sposobu realizacji tego zadania oraz uzyskanych
wynikéw

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U04

komunikowac sie z uzyciem specjalistycznej terminologii, a takze
przygotowad i przedstawic¢ krotka prezentacje, poswiecong wynikom
realizacji zadania inzynierskiego

P6U_U

P6S_UK

NIE

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U05

bra¢ udziat w debacie — przedstawiac i oceniaé rézne opinie i stanowiska
oraz dyskutowac o nich

P6U_U

P6S_UK

NIE

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_UO6

postugiwac sie jezykiem angielskim na poziomie B2 Europejskiego Systemu
Opisu Ksztatcenia Jezykowego w celu porozumiewania sie, opracowywania
dokumentacji i prezentacji wynikdw zadan inzynierskich, a takze czytania
ze zrozumieniem kart katalogowych, not aplikacyjnych, instrukcji obstugi
urzgdzen technicznych i narzedzi informatycznych oraz podobnych
dokumentow

P6U_U

P6S_UK

NIE

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U07

prowadzi¢ proces samoksztatcenia sie, m.in. w celu podnoszenia
kwalifikacji i kompetencji zawodowych

P6U_U

P6S_UU

NIE

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U08

wykorzystaé¢ poznane metody z zakresu logiki, rachunku macierzowego,
rézniczkowo-catkowego, réznicowego i operatorowego, probabilistyki i
statystyki do tworzenia i analizy modeli matematycznych uktadéw
dynamicznych i proceséw, w tym w dziedzinie czasu, operatorowej i
czestotliwosci, a takze symulacje komputerowe do analizy i oceny dziatania
analogowych i cyfrowych elementéw i uktadéw automatyki, robotow
przemystowych oraz maszyn i systemdéw technologicznych

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U09

uzywajac odpowiednio dobranych metod, technik, narzedzi i materiatow
zaprojektowaé — zgodnie z zadang specyfikacjg — i zbudowac podstawowe,
elektroniczne uktady analogowe, logiczne i mikroprocesorowe, a takze
wykorzysta¢ dedykowane oprogramowanie wspomagania projektowania

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U10

przy identyfikacji i formutowaniu specyfikacji zadan inzynierskich oraz ich
rozwigzywaniu:

wykorzysta¢ metody analityczne, symulacyjne i eksperymentalne,
dostrzegac ich aspekty systemowe i pozatechniczne,

dokona¢ wstepnej oceny ekonomicznej proponowanych rozwigzan i
podejmowanych dziatan inzynierskich,

dobra¢ i postuzy¢ sie odpowiednimi metodami numerycznymi oraz
narzedziami komputerowymi do symulacji, projektowania, oceny jakosci
oraz optymalizacji elementéw i uktadéw automatyki i robotyki

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U11

postugiwac sie systemami operacyjnymi, w tym czasu rzeczywistego,
konfigurowa¢ moduty jadra i tworzy¢ proste aplikacje

P6U_U

P6S_UW

TAK




Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U12

zaprojektowad, skonfigurowaé, zabezpieczy¢ i administrowac prostymi
bazami danych, sieciami komputerowymi i aplikacjami internetowymi

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U13

postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami i urzadzeniami,
umozliwiajgcymi pomiar podstawowych wielkosci uzytkowych i
obréobkowych, w tym jakosciowych, opracowac wyniki pomiaru, zbudowa¢é
i oprogramowac prosty system pomiarowy, przeznaczony dla elementéw
maszyn i uktadéw automatyki i robotyki

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U14

dokonad¢ akwizycji i analizy sygnatéw, w tym obrazéw cyfrowych, oraz
zastosowac proste algorytmy ich przetwarzania w dziedzinie czasu i
czestotliwosci, wykorzystujac techniki analogowe i cyfrowe oraz
odpowiednie narzedzia sprzetowe i programowe

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U15

dobrad i zaprojektowac proste uktady regulacji, dobierajac odpowiednia
strukture, rodzaje i nastawy regulatorow, ukfady robotyczne, dobierajac
elementy napeddw robotéw, ich wyposazenia, z uwzglednieniem zadanych
kryteridow uzytkowych i ekonomicznych, przy uzyciu wtasciwych metod,
narzedzi, technik i systemdéw projektowania, a takze kart katalogowych,
not aplikacyjnych i baz danych

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U16

planowac i przeprowadzac eksperymenty, w tym pomiary parametréw
uzytkowych i eksploatacyjnych elementéw maszyn i uktadéw automatyki, a
takze i symulacje komputerowe ich dziatania, w celu oceny wiasnosci
dynamicznych i oceny jakosciowej w dziedzinie czasowej, operatorowe;j i
czestotliwosciowej, przedstawiaé otrzymane wyniki w formie liczbowej i
graficznej, interpretowad uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U17

okresli¢ podstawowe zadania robotow przemystowych i mobilnych,
systemdéw automatyki lub prostych zintegrowanych systemoéw
technologicznych, zaprojektowac¢ i zaimplementowac algorytm ich
rozwigzania, postugujac sie odpowiednimi narzedziami informatycznymi i
sterownikami, w tym sterownikami PLC

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U18

sformutowac specyfikacje maszyn i robotdw oraz prostych systemoéw
automatyki przemystowej i systemdéw robotycznych na poziomie zadan
wykonywanych (funkcji uzytkowych), dokona¢ doboru elementow
pomiarowych i wykonawczych, oraz zaprojektowac i zbudowac uktad
sterowania

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U19

zaprojektowac lub dobra¢ elementy funkcjonalne, zbudowac i uruchomic
oraz przetestowac uktad automatyki, zaprogramowac i zasymulowac
dziatanie uktadu robotycznego, wykorzystujac odpowiedni system
komputerowego wspomagania

P6U_U

P6S_UW

TAK




Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U20

zaprojektowad proces testowania analogowych i cyfrowych elementéw
automatyki oraz robotéw przemystowych, a takze przeprowadzi¢ analize
otrzymanych wynikéw z postawieniem diagnozy ich zachowania

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U21

zaplanowac proces zbudowania prostego uktadu sterowania
automatycznego i robotycznego oraz potrafi oszacowac koszt jego
realizacji

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U22

poréwnac rozwigzania projektowe elementdow i uktadéw automatyki oraz
robotéw przemystowych ze wzgledu na zadane kryteria uzytkowe i
ekonomiczne (cena, szybkos¢ dziatania, doktadno$é pozycjonowania,
jakos¢ dziatania, niezawodnos¢, jakos¢ obstugi, serwisowanie, mozliwosci
programistyczne itd.), stosujac podstawowe metody optymalizacji,
whnioskowania, podejmowania decyzji i sztucznej inteligencji do analizy i
projektowania prostych algorytmdéw sterowania w automatyce i robotyce

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U23

projektowac proste zintegrowane systemy automatyki przemystowej i
systemy robotyczne, dobierajac do danego procesu sterownik
przemystowy, system komunikaciji (sieci przewodowe i bezprzewodowe),
ukfady akwizycji i przetwarzania sygnatéw, oraz zaimplementowac
odpowiednie algorytmy sterowania, utworzy¢ system wizualizacji,
alarmowania i raportowania, przeprowadzi¢ symulacje i uruchomic¢ system

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U24

zaprojektowac prosty rozproszony system sterowania, w tym wybrac i
skonfigurowac sie¢ przemystowg i utworzy¢ baze danych

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U25

zastosowac dedykowane systemy informatyczne do organizacji i
zarzadzania produkcjg, w tym harmonogramowania i gospodarki
magazynowej oraz zarzadzania zasobami ludzkimi

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U26

oceni¢ przydatnosé rutynowych metod i narzedzi, stuzacych do
rozwigzywania prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i
robotyki, oraz wybierac¢ i stosowac wiasciwe metody i narzedzia

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U27

stosowac zasady bezpieczenstwa i higieny pracy

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U28

dostrzegac aspekty pozatechniczne, w tym srodowiskowe, ekonomiczne i
prawne, przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan, obejmujacych
projektowanie elementdw, urzadzen oraz uktadéw automatyki i robotyki

P6U_U

P6S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K1A_U29

wykorzystywac posiadang wiedze — formutowac i rozwigzywac ztozone i
nietypowe problemy oraz wykonywac zadania w warunkach nie w petni
przewidywalnych przez:

wtasciwy dobdr zrédet oraz informacji z nich pochodzacych,
dokonywanie oceny, krytycznej analizy i syntezy tych informacji,

dobdr oraz stosowanie wtasciwych metod i narzedzi, w tym
zaawansowanych technik informacyjno-komunikacyjnych (ICT)

P6U_U

P6S_UW

TAK




Umiejetnosci: potrafi

K1A_U30

samodzielnie planowac i realizowac wtasne uczenie sie przez cate zycie

P6U_U

P6S_KK

NIE

Kompetencje spoteczne

: jest gotéw do

K1A_KO1

przyjmowania odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje, rozumiejac
pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptyw
na $rodowisko

P6U_K

P6S_KR

NIE

Kompetencje spoteczne

: jest gotow do

K1A_K02

wspotdziatania w grupie, przyjmujac rézne role, a takze odpowiednio
okreslajac priorytety, stuzace do wykonania okreslonego przez siebie i
innych zadania

P6U_U

P6S_KO

NIE

Kompetencje spoteczne

: jest gotéw do

K1A_KO3

identyfikowania i rozstrzygania dylematow, zwigzanych z wykonywaniem
zawodu

P6U_K

P6S_KR

NIE

Kompetencje spoteczne

: jest gotow do

K1A_KO4

myslenia i dziatania w sposdb przedsiebiorczy

P6U_K

P6S_KO

NIE

Kompetencje spoteczne

: jest gotéw do

K1A_KO5

petnienia roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, a zwtaszcza
formutowania i przekazywania spoteczenstwu (m.in. poprzez srodki
masowego przekazu) informacji i opinii, dotyczacych osiggnie¢ techniki i
innych aspektéw dziatalnosci inzyniera, a takze podejmowania staran, aby
przekazywac takie informacje i opinie w sposéb powszechnie zrozumiaty

P6U_K

P6S_KO

NIE

Kompetencje spoteczne

: jest gotow do

K1A_KO6

krytycznej oceny posiadanej wiedzy, uznawania znaczenia wiedzy w
rozwigzywaniu probleméw poznawczych i praktycznych, wypetniania
zobowigzan spotecznych, wspétorganizowania dziatalnosci na rzecz
Srodowiska spotecznego, inicjowania dziatania na rzecz interesu
publicznego, odpowiedzialnego petnienia rél zawodowych, w tym:
przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od innych, oraz
dbatosci o dorobek i tradycje zawodu

P6U_K

P6S_KR

NIE
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12

egzamin pisemny,

egzamin ustny,
kolokwium,

test zaliczeniowy,
wykonanie ¢wiczenia,

sprawozdanie z éwiczenia laboratoryjnego,
wykonanie projektu,

raport z projektu,
przygotowanie prezentacji,
odpowiedzi ustne na zajeciach,
aktywnos¢ na zajeciach,

udziat w dyskusji,

Sposoby weryfikacji i oceny efektdw uczenia sie osiagnietych przez studenta w trakcie catego cyklu ksztatcenia:

Jako formy egzaminéw pisemnych stosuje sie eseje, raporty, krétkie ustrukturyzowane pytania lub testy jedno- lub wielokrotnego wyboru (MCQ - Multiple
Choice Questions), wielokrotnej odpowiedzi (MRQ - Multiple Response Questions), wyboru Tak/Nie i dopasowanie odpowiedzi.

Egzamin ustny jest ukierunkowany na sprawdzenie wiedzy na poziomie wyzszym i nie ogranicza sie do wytgcznej znajomosci faktéw, w szczegdlnosci stuzy
sprawdzeniu poziomu zrozumienia, umiejetnosci analizy, syntezy i rozwigzywania problemoéw.

Jako forme zaliczen pisemnych stosuje sie kartkowki lub kolokwia, ktére mogg mie¢ charakter esejow, raportow, krétkich ustukturyzowanych pytan lub testéw

Jako forme zaliczen pisemnych stosuje sie kartkowki lub kolokwia, ktére mogg mie¢ charakter esejow, raportow, krétkich ustukturyzowanych pytan lub testow

Sprawozdania mogg mie¢ forme papierowa badz elektroniczng; moze mie¢ forme artykutu bgdz raportu w ktérym nalezy podac przebieg oraz cel
wykonywanych

Sprawozdania mogg mie¢ forme papierowq badz elektroniczng; moze mie¢ forme artykutu badz raportu w ktérym nalezy podac przebieg oraz cel
wykonywanych

Projekt polega na rozwigzywaniu przez studentéw konkretnych problemdéw w oparciu o posiadang wiedze,

Raport z badan moze dotyczy¢ prezentacji zatozen pracy dyplomowej; badan dotyczacych analizy dokumentow zrédtowych, artykutéw, ksigzek, aktéw
prawnych i innych opracowan specjalistycznych, opracowania ilosciowych i jakosciowych danych zastanych i wywotanych.

Prezentacje multimedialne/referaty moga by¢ indywidualne badz zespotowe. S3 ukierunkowane na przekazanie wiedzy na jakis temat; nie jest obowigzkowe
Zaliczenie ustne jest ukierunkowane na sprawdzenie wiedzy na poziomie wyzszym i nie ogranicza sie do wyfacznej znajomosci faktéw, w szczegdlnosci stuzy

W ramach aktywnosci na zajeciach ocenia sie przygotowanie studenta do zajeé; podjecie dysusji; udziat w dyskusji; odpowiadanie na pytania prowadzgcego;

W trakcie dyskusji oceniane s3: zaangazowanie w dyskusji, umiejetno$¢ podsumowania, umiejetnos¢ wartosciowania. Dyskusje moga miec réznorodny
charakter: dialog, wywiad, dyskusja obserwowana (panel), okragty stét, dyskusja typu seminaryjnego.



Zajecia

Liczba
Efekty uczenia

5 Tresci programowe zapewniajgce uzyskanie efektow uczenia si
sie (symbole) RIog P 13 e E

Nazwa zajec lub grupy zajec punktéow
ECTS

1 Wychowanie fizyczne K1A_K03 gry zespotowe
2 Jezyk angielski 8 K1A_U06 konstrukcje gramatyczne, frazeologia i stownictwo pozwalajace na zrozumienie i tworzenie wypowiedzi ustnych i pisemnych
K1A_W22, Filozoficzne i spoteczne aspekty dziatalnosci zawodowej
. o . K1A_W26, Fundamentalne problemy filozoficzne i socjologiczne
3 Socjologia/filozofia 3 -
iologia/filozofi K1A_UO05, Dyskusje na zadane tematy
K1A_KO01 Odpowiedzialnos¢ za podejmowane czyny i decyzje w aspekcjie filozoficznym i socjologicznym

Liczby zespolone, interpretacja geometryczna, dziatania na liczbach zespolonych, wielomiany; elementy liniowe, przeksztatcenia liniowe,
baza, wspétrzedne wektorow; zastosowanie macierzy i metod liniowych w geometrii analitycznej, wektory, dziatania na wektorach,
réownania krzywych i powierzchni, réwnania prostych i ptaszczyzn,

wzajemne potozenia prostych i ptaszczyzn; formy kwadratowe, powierzchnie drugiego stopnia; wektory i wtasnosci wtasne, postac
Jordana macierzy i odwzorowania liniowego, funkcje macierzowe

logiki; macierze: dziatania na macierzach, wyznacznik, rzad, metody rozwigzywania uktadéw réwnan, przestrzenie

Wykonywanie dziatan na liczbach zespolonych, interpretowanie zbioréw liczb zespolonych na ptaszczyznie. Rozwigzywanie réwnan
zespolonych i nieréwnosci, Upraszczanie wyrazen logicznych, interpretacja logiczna zdan. Uzycie kwantyfikatorow (ogdlny i szczegdlny).
Dodawanie i mnozenie macierzy, proces Gaussa,

obliczanie wyznacznikéw oraz rzedéw macierzy. Rozwigzywanie uktadéw réwnan liniowych metodg Gaussa oraz wzory Cramera.
Zastosowanie do sprawdzania liniowej niezaleznosci wektoréw oraz do szukania bazy. Dziatania na wektorach, zastosowania. Szukanie
réwnan ptaszczyzn i prostych spetniajacych zadane warunki, zmiana postaci réwnan dla prostych i ptaszczyzn. Obliczenia wektoréw
wtasnych i wartosci wiasnych, znajdowanie postaci Jordana macierzy, zastosowanie postaci Jordana do obliczanie funkcji na macierzach

K1A_WO1,

4 Algebra (metodg tradycyjng / interaktywng) 6 KIA_UOS




Ogolne pojecie funkcji, Metryka i przestrzen metryczna, Ciggi w przestrzeniach metrycznych, granica ciggu liczbowego, Granica i ciggtos¢
funkcji, Pochodna i rézniczka, funkcji. Podstawowe twierdzenia rachunku rézniczkowego. Badanie przebiegu zmiennosci funkcji, Catka
nieoznaczona — definicja, wiasnosci, metody catkowania, catkowanie funkcji wymiernych, niewymiernych, trygonometrycznych. Catka
Reimanna - definicja, interpretacja, wtasnosci, zmiana zmiennych, zastosowania catki oznaczonej. Catki niewtasciwe. Transformata

K1A WOL Laplace’a — definicja, podstawowe twierdzenia. Zastosowanie przeksztatcenia Laplace’a do rozwigzywania réwnan rézniczkowych

5 Analiza matemat. (metodg tradycyjng / interaktywng) 13 KlA_U08 ! liniowych o statych wspoétczynnikach. Rachunek rézniczkowy funkcji wielu zmiennych. Pochodne czgstkowe funkcji wielu zmiennych.
- Rdzniczka zupetna i jej

zastosowania. Ekstrema funkcji dwu zmiennych. Pochodna kierunkowa. Gradient. Catka podwdjna — definicja, interpretacje, wtasnosci,
obliczanie, zmiana zmiennych.
Szeregi — liczbowe, potegowe, Fouriera
Rozwigzywanie réwnan, uktadéw réwnan algebraicznych, réwnan rézniczkowych, obliczanie pochodnych, catek

K1A WO3 Prawami i pojecia mechaniki, wytrzymatosci materiatéw oraz mechaniki analitycznej, ktére moga by¢ wykorzystane analizie i
KlA_W13’ projektowaniu konstrukcyjnych elementéw mechanizméw i maszyn
6 Mechanika 9 - ! Wytrzymatos¢ materiatow
K1A_W14, . . s .
KlA_UOS Dynamika bryty sztywnej, rwnania kinematyki
- Rozwigzywanie réwnan dynamiki
K1A_WO0S5, Programowanie strukturalne w jezyku C

K1A_WO0S6, 0Ogodlne mechanizmy programowania
K1A_U01, Poréwnywanie réznych metod rozwigzywania problemu programistycznego
7 Programowanie obliczerr komputerowych 7 K1A_U03, Rola komentarzy i dokumentacji w programie komputerowym
K1A_U04, Dyskutowanie o problemie programistycznym z uzyciem wtasciwej terminologii
K1A_U05, Ocena skutecznosci rozwigzania problemu programistycznego
K1A_U07 Poszerzanie zakresu dostepnych narzedzi programistycznych
. . K1A_WO05, Podstawowe pojecia zwizane z programowaniem obiektowym, tworzenie oprogramowania
8 Programowanie obiektowe 5 ) ) ) . . . .
K1A_U04 Dyskutowanie o problemie programistycznym z uzyciem wtasciwej terminologii
9 Fizyka 6 K1A_WO02, Elementy optyki, termodynamiki, teorii pola elektromagnetyczneho, teorii wzglednosci i fizyki kwantowej
K1A_U08 Tworzenie opisu matematycznego zjawisk fizycznych i rozwigzywanie powstatych w ten sposéb rownan
10 Dynamika Uktadéw 8 ﬁﬁ:wgé: Rozwia.zywanie réw'narit o.pisujqcych dynamike f,l'k’radéw, 'I.'wolrz.enie modeli matematycznych uktadéw dynamicznych, Analiza uktadéw
dynamicznych w dziedzinie czasu, operatorowe;j i czestotliwosci
K1A_U08
K1A_W01, Formutowanie i rozwigzywanie prostych zadan z zakresu obwodéw elektrycznych
K1A_WO02, Tworzenie modeli matematycznych uktadéw elektrycznych
K1A_WO04, Analiza uktaddw elektrycznych w dziedzinie czasu, operatorowej i czestotliwosci
K1A_W10, Tworzenie modeli matematycznych uktadéw elektrycznych w postaci réwnan rézniczkowych
11 Elektrotechnikia i Elektromechanika 11 K1A_U08, Formutowanie i rozwigzywanie prostych zadan z zakresu obwoddw elektrycznych wybranymi metodami
K1A_U09, Formutowanie i rozwigzywanie prostych zadan z zakresu obwoddw elektrycznych wybranymi metodami
K1A_U14, Badanie wtasiwosci statycznych silnikdéw wykonawczych wykonujac pomiary i opracowujac wyniki
K1A_U16, Przeprowadzanie pomiaréw parametrow eksploatacyjnych silnikow wykonawczych
K1A_U20 Analiza wtasnosci statycznych badanych silnikéw
K1A_Wo01, . . - . . - . s .
K1A_U01, Konstrukcja modeli probabilistycznych; zdarzenie elementarne, przestrzen probabilistyczna, zmienna losowa, wartos¢ oczekiwana,
K1A_U02, populajcja 0golna, test stat.ystyczny; rodzajfe i wiasnosci pqutawowych rozktadow préwdopodobier’wstyval., Okreslanie I?czebncﬁéci zda.rzer’\
1 Rachunek prawdopodobieristwa i statystyka 4 KIA_UO3, w skonczonych p'rzes.trzenlach.na pf)ds'FaW|e m.etod komblnatoryczr.wch., Wyznaczanie pravt/dopodoblenstwa w oparc.lu o 'qu.erdzenle o .
K1A_UO4, prawdopodobienstwie catkowitym i twierdzeniu Bayesa., Korzystanie z podstawowych testéw statystycznych., Postugiwanie sie metodami
KlA_KOI, estymacji parametrycznej i nieparametrycznej., Podejmowanie decyzji na podstawie wartosci prawdopodobienstw i danych

K1A K02 empirycznych., Prezentacja i obrona zaproponowanego modelu probabilistycznego eksperymentu.
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Ekonomia/Finanse

Praktyka

Projekt inzynierski

15

K1A_W24,
K1A_W26,
K1A_U02,

K1A_U28,

K1A_KO4

K1A_W22,
K1A_W25,
K1A_U02,
K1A_U07,
K1A_U27,
K1A_U28,
K1A_U29,
K1A_U30,
K1A_KO1,
K1A_K02,
K1A_KO5,
K1A_KO6
K1A_U20,

K1A_W23,
K1A_W25,

K1A_UO1,
K1A_U02,
K1A_U03,
K1A_U04,
K1A_UO05,
K1A_U07,
K1A_U10,
K1A_U26,
K1A_U29,
K1A_KO6

Podstawowe pojecia finansowe i ekonomiczne, formy predsiebiorczsci, zarzagdzanie przedsiebiorstwem, instrumenty finanowe

Ryzyko finansowe

Planowanie dziatan, Szacowanie ram czasowych i budzetu dziatan
Ekonomiczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej

Zarzadzanie finansami, mechanizmy motywacyjne

Realizacja praktyk

Realizacja projektu inzynierskiego
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Robotyce

109

K1A_WO1,
K1A_WO02,
K1A_WO03,
K1A_ W04,
K1A_WO5,
K1A_WO06,
K1A_WO07,
K1A_WOS,
K1A_WO09,
K1A_W10,
K1A_W11,
K1A_W12,
K1A_W13,
K1A_W14,
K1A_W15,
K1A_W16,
K1A_W17,
K1A_W18,
K1A_W19,
K1A_ W20,
K1A_ W21,
K1A_ W25,
K1A_UOS,
K1A_U09,
K1A_U10,
K1A_U11,
K1A_U12

Metody analizy matematycznej, algebry, geometrii analitycznej, matematyki dyskretnej, i metod numerycznych, w opisie uktadéw
mechanicznych, elektrycznych, elektronicznych

charakterystyki potaczen ruchowych robotéw oraz opisu przeksztatcen jednorodnych, modele matematyczne uktadow elektrycznych i
mechanicznych

charakterystyki potgczen ruchowych robotéw oraz opisu przeksztatcer jednorodnych.

Podstawowe elementy elektroniczne, przyrzady pétprzewodnikowe, podstawy dziatania realizowanych przy ich uzyciu elementarnych
uktadéw elektronicznych, silniki i przektadnie w robotach

Programowanie obiektowe, rozwigzywanie problemdw algorytmicznych, zasady projektowania i funkcjonowania intersieci i metod
wdrazania ustug internetowych, systemy czasu rzeczywistego, metody numeryczne

Metody projektowania relacyjnych baz danych, zarzadzanie bazami danych, jezyk zapytan SQL, Praca sterownika wczasie rzeczywistym,
architektura sieci przemystowych, Technologie intenetowe i protokoty internetowe

Prawne aspekty miar, podstawowe pojecia metrologiczne, proces pomiarowy, wybdr metody i zasady pomiaru, btedy pomiaréw,
doktadnosc¢ przyrzaddéw pomiarowych, niepewnos¢ wynikdw pomiaréw, ogdlna charakterystyka przyrzgdéw pomiarowych, pomiary
wybranych wielkosci fizycznych

Podstawy techniki cyfrowej, technika mikroprocesorowa

Prébkowanie i rekonstrukcja sygnatéw, akwizycja obrazéw, algorytmy wstepnego przetwarzania i filtracji sygnatéw i obrazéw cyfrowych
Tworzenie modeli matematycznych proceséw dynamicznych, metody ich analizy, proste i odwrotne zadanie kinematyki robota
Wiasnosci uktadow sterowania, stabilnosé, obserwowalnosé i sterowalnosé, wskazniki jakosci uktadéw regulacji

Struktura uktadu regulacji,elementy korekcyjne i regulatory, dobér typu i strojenie regulatora

oprogramowanie wspomagajace projektowanie i symulacje komputerowg, projektowanie uktadéw automatyki

Kinematyka i dynamika manipulatoréw robotdéw, planowanie ruchu i generowanie trajektorii,

Elementy robotéw przemystowych, ich podzespoty konstrukcyjne oraz funkcjonalne, parametry uzytkowe, podstawy programowania i
sterowania robotéw, elementy pomiarowe i wykonawcze oraz projektowanie mikroprocesorowych uktadéw sterowania w robotyce
Obliczeniowe metody optymalizacji, metody sztucznej inteligencji,



K1A_U13,
K1A_U14,
K1A_U15,
K1A_U16,
K1A_U17,
K1A_U18,
K1A_U19,
K1A_U20,
K1A_U21,
K1A_U22,
K1A_U23,
K1A_U24,
K1A_U25,
K1A_U26,
K1A_U29

Budowa i obstuga sterownika, jezyki programowania sterownikéw, standardy sieci przemystowych, systemy SCADA

Sensory, pneumatyczne, hydrauliczne, elektryczne i elektroniczne elementy wykonawcze

Podstawowe algorytmy szeregujace operacje w réznych systemach, sterowanie, zarzadzanie i organizacja produkcji, zarzagdzanie
zasobami

Planowanie trajektorii bezkolizyjnych, metody sztucznej inteligencji w sterowaniu automatycznym, programowanie w logice i
programowania w logice z ograniczeniami

Diagnostyka w uktgdach sterowania i uktadach pomiarowych

Programowanie sterownikdw, sieci przemystowe, elementy i urzgdzenia automatyki, symulacja uktadéw sterowania

Modelowanie proceséw, symulacyjne i analityczne metody analizy i oceny dziatania analogowych i cyfrowych elementéw i uktadow
automatyki, robotéw przemystowych, maszyn lub systeméw technologicznych

Elektroniczne uktady analogowe, logiczne i mikroprocesorowe, oprogramowanie wspomagania projektowania takich uktadéw
Harmonogramowanie produkcji w warunkach wystepowania ograniczen, Definiowanie funkcjonalnosci systemoéw internetowych zgodnie
z wymaganiami uzytkownika i dostepnymi technologiami, wykorzystanie nowoczesnych srodkéw i platform do budowy systemoéw
internetowych, Symulacja uktadéw sterowania

Systemy operacyjne, systemy czasu rzeczywistego, Testowanie aplikacji internetowych, identyfikowanie zrédte btedéw i ograniczen
wydajnosci i ich usuwanie, wdrazanie komponentéw wspierajacych bezpieczenstwo uzytkowania systeméw

Jezyk zapytan SQL w srodowiskach kilku systeméw zarzgdzania bazami danych, projektowanie baz danych i ich obiektéw.

Systemy pomiarowe

Metody przetwarzania obrazéw cyfrowych, filtry cyfrowe

Projektowanie uktaddw regulacji i strojenie regulatoréow

Planowanie eksperymentéw symulacyjnych, Przeprowadzanie pomiaréw parametrow eksploatacyjnych silnikow wykonawczych

Programowanie robotéw przemystowych, programowanie sterownikéw PLC

Systemy mikroprocesorowe, programowanie robotéw, projektowanie uktadéw sterowania
Symulacja uktadéw sterowania, zautomatyzowane systemy wytwarzania, systemy mikroprocesorowe
Testowanie analogowych i cyfrowych elementéw automatyki oraz robotéw przemystowych
Projektowanie prostych uktadéw sterowania w automatyce i robotyce

Algorytmy optymalizacji, strojnie regulatoréw, jakos¢ uktadé regulacji

Sterowniki i sieci przemystowe, programowanie sterownikow, integracja uktadéw sterowania
Sieci przemystowe

Systemy informatyczne do organizacji i zarzadzania produkcja

Projektowanie, implementacja, symulacja i testowanie uktadéw sterowania

zaprojektowanie aplikacji, dobdr odpowiedniego jezyka programowania oraz frameworkow
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K1A_WO1,
K1A_WO02,
K1A_WO03,
K1A_ W04,
K1A_WO5,
K1A_WO06,
K1A_WO07,
K1A_WOS,
K1A_WO09,
K1A_W10,
K1A_W11,
K1A_W12,
K1A_W13,
K1A_W14,
K1A_W15,
K1A_W16,
K1A_W17,
K1A_W18,
K1A_W19,
K1A_ W20,
K1A_ W21,
K1A_ W25,
K1A_UOS,
K1A_U09,
K1A_U10,
K1A_U11,
K1A_U12

Metody analizy matematycznej, algebry, geometrii analitycznej, matematyki dyskretnej, i metod numerycznych, w opisie uktadéw
mechanicznych, elektrycznych, elektronicznych

charakterystyki potaczen ruchowych robotéw oraz opisu przeksztatcen jednorodnych, modele matematyczne uktadow elektrycznych i
mechanicznych

charakterystyki potgczen ruchowych robotéw oraz opisu przeksztatcer jednorodnych.

Podstawowe elementy elektroniczne, przyrzady pétprzewodnikowe, podstawy dziatania realizowanych przy ich uzyciu elementarnych
uktadéw elektronicznych, silniki i przektadnie w robotach

Programowanie obiektowe, rozwigzywanie problemdw algorytmicznych, zasady projektowania i funkcjonowania intersieci i metod
wdrazania ustug internetowych, systemy czasu rzeczywistego, metody numeryczne

Metody projektowania relacyjnych baz danych, zarzadzanie bazami danych, jezyk zapytan SQL, Praca sterownika wczasie rzeczywistym,
architektura sieci przemystowych, Technologie intenetowe i protokoty internetowe

Prawne aspekty miar, podstawowe pojecia metrologiczne, proces pomiarowy, wybdr metody i zasady pomiaru, btedy pomiaréw,
doktadnosc¢ przyrzaddéw pomiarowych, niepewnos¢ wynikdw pomiaréw, ogdlna charakterystyka przyrzgdéw pomiarowych, pomiary
wybranych wielkosci fizycznych

Podstawy techniki cyfrowej, technika mikroprocesorowa

Prébkowanie i rekonstrukcja sygnatéw, akwizycja obrazéw, algorytmy wstepnego przetwarzania i filtracji sygnatéw i obrazéw cyfrowych
Tworzenie modeli matematycznych proceséw dynamicznych, metody ich analizy, proste i odwrotne zadanie kinematyki robota
Wiasnosci uktadow sterowania, stabilnosé, obserwowalnosé i sterowalnosé, wskazniki jakosci uktadéw regulacji

Struktura uktadu regulacji,elementy korekcyjne i regulatory, dobér typu i strojenie regulatora

oprogramowanie wspomagajace projektowanie i symulacje komputerowg, projektowanie uktadéw automatyki

Kinematyka i dynamika manipulatoréw robotdéw, planowanie ruchu i generowanie trajektorii,

Elementy robotéw przemystowych, ich podzespoty konstrukcyjne oraz funkcjonalne, parametry uzytkowe, podstawy programowania i
sterowania robotéw, elementy pomiarowe i wykonawcze oraz projektowanie mikroprocesorowych uktadéw sterowania w robotyce
Obliczeniowe metody optymalizacji, metody sztucznej inteligencji,



K1A_U13,
K1A_U14,
K1A_U15,
K1A_U16,
K1A_U17,
K1A_U18,
K1A_U19,
K1A_U20,
K1A_U21,
K1A_U22,
K1A_U23,
K1A_U24,
K1A_U25,
K1A_U26,
K1A_U29

Budowa i obstuga sterownika, jezyki programowania sterownikéw, standardy sieci przemystowych, systemy SCADA

Sensory, pneumatyczne, hydrauliczne, elektryczne i elektroniczne elementy wykonawcze

Podstawowe algorytmy szeregujace operacje w réznych systemach, sterowanie, zarzadzanie i organizacja produkcji, zarzagdzanie
zasobami

Planowanie trajektorii bezkolizyjnych, metody sztucznej inteligencji w sterowaniu automatycznym, programowanie w logice i
programowania w logice z ograniczeniami

Diagnostyka w uktgdach sterowania i uktadach pomiarowych

Programowanie sterownikdw, sieci przemystowe, elementy i urzgdzenia automatyki, symulacja uktadéw sterowania

Modelowanie proceséw, symulacyjne i analityczne metody analizy i oceny dziatania analogowych i cyfrowych elementéw i uktadow
automatyki, robotéw przemystowych, maszyn lub systeméw technologicznych

Elektroniczne uktady analogowe, logiczne i mikroprocesorowe, oprogramowanie wspomagania projektowania takich uktadéw
Harmonogramowanie produkcji w warunkach wystepowania ograniczen, Definiowanie funkcjonalnosci systemoéw internetowych zgodnie
z wymaganiami uzytkownika i dostepnymi technologiami, wykorzystanie nowoczesnych srodkéw i platform do budowy systemoéw
internetowych, Symulacja uktadéw sterowania

Systemy operacyjne, systemy czasu rzeczywistego, Testowanie aplikacji internetowych, identyfikowanie zrédte btedéw i ograniczen
wydajnosci i ich usuwanie, wdrazanie komponentéw wspierajacych bezpieczenstwo uzytkowania systeméw

Jezyk zapytan SQL w srodowiskach kilku systeméw zarzgdzania bazami danych, projektowanie baz danych i ich obiektéw.

Systemy pomiarowe

Metody przetwarzania obrazéw cyfrowych, filtry cyfrowe

Projektowanie uktaddw regulacji i strojenie regulatoréow

Planowanie eksperymentéw symulacyjnych, Przeprowadzanie pomiaréw parametrow eksploatacyjnych silnikow wykonawczych

Programowanie robotéw przemystowych, programowanie sterownikéw PLC

Systemy mikroprocesorowe, programowanie robotéw, projektowanie uktadéw sterowania
Symulacja uktaddéw sterowania, zautomatyzowane systemy wytwarzania, systemy mikroprocesorowe
Testowanie analogowych i cyfrowych elementéw automatyki oraz robotéw przemystowych
Projektowanie prostych uktadéw sterowania w automatyce i robotyce

Algorytmy optymalizacji, strojnie regulatoréw, jakos¢ uktadé regulacji

Sterowniki i sieci przemystowe, programowanie sterownikow, integracja uktadéw sterowania
Sieci przemystowe

Systemy informatyczne do organizacji i zarzadzania produkcja

Projektowanie, implementacja, symulacja i testowanie uktadéw sterowania

zaprojektowanie aplikacji, dobdr odpowiedniego jezyka programowania oraz frameworkow



Modut Automatyka i eksploatacja inteligentnych
budynkéw

K1A_WO1,
K1A_WO02,
K1A_WO03,
K1A_WO04,
K1A_WO5,
K1A_WO6,
K1A_WO07,
K1A_WO0S,
K1A_WO09,
K1A_W10,
K1A_W11,
K1A_W12,
K1A_W13,
K1A_W14,
K1A_W15,
K1A_W16,
K1A_W17,
K1A_W18,
K1A_W19,
K1A_W20,
K1A_W21,
K1A_W25,
K1A_U0S,

K1A_U09,

K1A_U10,

K1A_U11,

K1A_U12

K1A_U13,
K1A_U14,
K1A_U15,
K1A_U16,
K1A_U17,
K1A_U18,
K1A_U19,
K1A_U20,
K1A_U21,
K1A_U22,
K1A_U23,
K1A_U24,
K1A_U25,
K1A_U26,
K1A_U29

Metody analizy matematycznej, algebry, geometrii analitycznej, matematyki dyskretnej, i metod numerycznych, w opisie uktadéw
mechanicznych, elektrycznych, elektronicznych

charakterystyki potaczen ruchowych robotéw oraz opisu przeksztatcen jednorodnych, modele matematyczne uktadow elektrycznych i
mechanicznych. odstawowe pojecia i prawa wymiany ciepta. Przewodzenie i przenikanie ciepta przez jedno- i wielowarstwowe przegrody.
Konwekcja swobodna i wymuszona. Wymienniki ciepta, rodzaje budowa. Promieniowanie cieplne, emisyjnos¢ powierzchni, radiacyjne
straty ciepta. Zasada zachowania energii. Rdwnanie stanu gazéw doskonatych i pétdoskonatych. Wtasnosci termiczne substancji: gazow
doskonatych i pétdoskonatych, wody, pary wodnej oraz powietrza wilgotnego. Wybrane przemiany gazéw. Przemiany powietrza
wilgotnego.

Wiasnosci fizyczne ptyndw. Parametry opisujace stan ptynu. Podstawowe prawa gazéw. Rézniczkowe réwnanie réwnowagi ptynu.
Réwnowaga ptynu w potencjalnym polu sit masowych. Cisnienie hydrostatyczne. Napdr hydrostatyczny na $ciany ptaskie i zakrzywione.
Réwnowaga ciat ptywajacych przy catkowitym i czesciowym zanurzeniu. Natezenie przeptywu. Réwnanie ciggtosci przeptywu. Réwnanie
Bernoulliego dla cieczy doskonatej i gazéw i jego zastosowania. Cisnienie dynamiczne. Obliczenia przeptywdéw ptynu lepkiego w
przewodach pod cisnieniem. Opory przeptywu liniowe i lokalne. Opory optywu ciata statego. Podstawy materiatoznawstwa
Podstawowe elementy elektroniczne, przyrzady pétprzewodnikowe, podstawy dziatania realizowanych przy ich uzyciu elementarnych
uktadéw elektronicznych, silniki i przektadnie w robotach

Programowanie obiektowe, rozwigzywanie problemow algorytmicznych, zasady projektowania i funkcjonowania intersieci i metod
wdrazania ustug internetowych, systemy czasu rzeczywistego, metody numeryczne

Metody projektowania relacyjnych baz danych, zarzadzanie bazami danych, jezyk zapytan SQL, Praca sterownika wczasie rzeczywistym,
architektura sieci przemystowych, Technologie intenetowe i protokoty internetowe

Prawne aspekty miar, podstawowe pojecia metrologiczne, proces pomiarowy, wybdr metody i zasady pomiaru, btedy pomiardéw,
doktadnosc¢ przyrzaddéw pomiarowych, niepewnos¢ wynikdw pomiaréw, ogdlna charakterystyka przyrzgdéw pomiarowych, pomiary
wybranych wielkosci fizycznych

Podstawy techniki cyfrowej, technika mikroprocesorowa

Prébkowanie i rekonstrukcja sygnatéw, akwizycja obrazéw, algorytmy wstepnego przetwarzania i filtracji sygnatéw i obrazéw cyfrowych

Tworzenie modeli matematycznych proceséw dynamicznych, metody ich analizy, proste i odwrotne zadanie kinematyki robota
Witasnosci uktaddw sterowania, stabilnos¢, obserwowalnos¢ i sterowalnosé, wskazniki jakosci uktadow regulacji

Struktura uktadu regulacji,elementy korekcyjne i regulatory, dobdr typu i strojenie regulatora

oprogramowanie wspomagajace projektowanie i symulacje komputerowa, projektowanie uktadéw automatyki. Narzedzia CAD, Ogdlne
zasady tworzenia dokumentacji technicznej systeméw HVAC.

Kinematyka i dynamika manipulatoréw robotéw, planowanie ruchu i generowanie trajektorii,

Elementy robotéw przemystowych, ich podzespoty konstrukcyjne oraz funkcjonalne, parametry uzytkowe. Instalacje techniczne w
budynku. Zaawansowane zagadnienia z zakresu instalacji grzewczych, cieptej wody uzytkowej, klimatyzacji. Specjalne instalacje
wentylacji lokalizujgcej, awaryjnej, pozarowej. Systemy alarmowania. Urzadzenia dZwigowe.

Obliczeniowe metody optymalizacji, metody sztucznej inteligencji,

Budowa i obstuga sterownika, jezyki programowania sterownikdw, standardy sieci przemystowych, systemy SCADA. Pojecie lokalnych
systemow oczyszczania wody i Sciekdéw. Lokalne urzgdzenia do ujmowania i uzdatniania wody oparte o ujeci wéd podziemnych - dobér
technologii i urzadzen do uzdatniania wody. Kryteria wyboru technologii i urzadzen do oczyszczania matych ilosci Sciekow. Podstawy
wymiarowania lokalnych urzadzen oczyszczania sciekdw. Lokalne systemy zagospodarowania wod opadowych.

Sensory, pneumatyczne, hydrauliczne, elektryczne i elektroniczne elementy wykonawcze

Podstawowe algorytmy szeregujace operacje w réznych systemach, sterowanie, zarzadzanie i organizacja produkcji, zarzagdzanie
zasobami

Planowanie trajektorii bezkolizyjnych, metody sztucznej inteligencji w sterowaniu automatycznym, programowanie w logice i
programowania w logice z ograniczeniami



Diagnostyka w uktgdach sterowania i uktadach pomiarowych

Programowanie sterownikow, sieci przemystowe, elementy i urzadzenia automatyki, symulacja uktadéw sterowania.Modelowanie
proceséw, symulacyjne i analityczne metody analizy i oceny dziatania analogowych i cyfrowych elementéw i uktaddéw automatyki,
robotéw przemystowych, maszyn lub systemdw technologicznych

Elektroniczne uktady analogowe, logiczne i mikroprocesorowe, oprogramowanie wspomagania projektowania takich uktadéw
Harmonogramowanie produkcji w warunkach wystepowania ograniczen, Definiowanie funkcjonalnosci systemoéw internetowych zgodnie
z wymaganiami uzytkownika i dostepnymi technologiami, wykorzystanie nowoczesnych srodkéw i platform do budowy systemoéw
internetowych, Symulacja uktadéw sterowania

Systemy operacyjne, systemy czasu rzeczywistego, Testowanie aplikacji internetowych, identyfikowanie zrédte btedéw i ograniczen
wydajnosci i ich usuwanie, wdrazanie komponentéw wspierajacych bezpieczenstwo uzytkowania systemdw

Jezyk zapytan SQL w srodowiskach kilku systeméw zarzgdzania bazami danych, projektowanie baz danych i ich obiektéw.
Systemy pomiarowe

Metody przetwarzania obrazéw cyfrowych, filtry cyfrowe

Projektowanie uktadéw regulacji i strojenie regulatoréow

Planowanie eksperymentéw symulacyjnych, Przeprowadzanie pomiaréw parametrow eksploatacyjnych silnikow wykonawczych
Programowanie robotéw przemystowych, programowanie sterownikéw PLC

Systemy mikroprocesorowe, programowanie robotéw, projektowanie uktadéw sterowania

Symulacja uktaddéw sterowania, zautomatyzowane systemy wytwarzania, systemy mikroprocesorowe

Testowanie analogowych i cyfrowych elementéw automatyki oraz robotéw przemystowych

Projektowanie prostych uktadéw sterowania w automatyce budynkowej

Algorytmy optymalizacji, strojnie regulatoréw, jakos$¢ uktadé regulacji

Sterowniki i sieci przemystowe, programowanie sterownikow, integracja uktadéw sterowania

Sieci przemystowe

Systemy informatyczne do organizacji i zarzadzania produkcja
Projektowanie, implementacja, symulacja i testowanie uktadéw sterowania
zaprojektowanie aplikacji, dobdr odpowiedniego jezyka programowania oraz frameworkow
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Modut Automatyzacja i Robotyzacja Proceséow

K1A_WO1,
K1A_WO02,
K1A_WO03,
K1A_WO04,
K1A_WO5,
K1A_WO6,
K1A_WO07,
K1A_WO0S,
K1A_WO09,
K1A_W10,
K1A_W11,
K1A_W12,
K1A_W13,
K1A_W14,
K1A_W15,
K1A_W16,
K1A_W17,
K1A_W18,
K1A_W19,
K1A_W20,
K1A_W21,
K1A_W22,
K1A_W23,
K1A_W24,
K1A_W25,
K1A_W26,
K1A_U0S

Metody analizy matematycznej, algebry, geometrii analitycznej, matematyki dyskretnej, i metod numerycznych, w opisie uktadéw
mechanicznych, elektrycznych, elektronicznych

Ukfady elektryczne i mechaniczne stosowane w automatyce i robotyce;charakterystyki potgczen ruchowych robotéw oraz opis
przeksztatcen jednorodnych, wybrane aspekty termodynamiki

Podstawy teoretyczne wytrzymatosci materiatdw, zasady doboru i zastosowania materiatéw inzynierskich, zasady doboru cech
konstrukcyjnych najczesciej spotykanych w automatyce i robotyce elementéw i zespotéw, Zaznajomienie z rodzajami maszyn
stosowanymi w réznych dziedzinach techniki.

Podstawowe pojecia z zakresu elektroniki i elektrotechniki, maszyn elektrycznych oraz uktadéw napedowych robotéw, uktady
elektromechaniczne i mechatroniczne stosowane w robotyce, uktady sterowania robotéw i maszyn.

Programowanie obiektowe, rozwigzywanie problemdw algorytmicznych, zasady projektowania i funkcjonowania sieci przemystowych i
metod wdrazania ustug internetowych, systemy czasu rzeczywistego, metody numeryczne.

Metody projektowania relacyjnych baz danych, zarzadzanie bazami danych, jezyk zapytan SQL, Praca sterownika wczasie rzeczywistym,
architektura sieci przemystowych, Technologie intenetowe i protokoty internetowe

Prawne aspekty miar, podstawowe pojecia metrologiczne, proces pomiarowy, wybdr metody i zasady pomiaru, btedy pomiardéw,
doktadnosc¢ przyrzaddéw pomiarowych, niepewnosé wynikdw pomiaréw, ogdlna charakterystyka przyrzgdéw pomiarowych, pomiary
wybranych wielkosci fizycznych

Podstawy techniki cyfrowej, technika mikroprocesorowa, zasady budowy uktadéw logicznych, uktady kombinacyjnych i sekwencyjnych
uktadéw sterowania w automatyce przemystowej

Podstawy teorii systemdw i sygnatéw, reprezentacji sygnatéw czasu ciggtego i czasu dyskretnego w dziedzinie czasu, amplitudy i
czestotliwosci, prébkowanie i rekonstrukcja sygnatéw, algorytmy przetwarzania i filtracji sygnatéw.

Tworzenie modeli matematycznych proceséw dynamicznych, metody ich analizy, proste i odwrotne zadanie kinematyki robota
Wiasnosci ciggtych i dyskretnych uktadéw sterowania, pojecia stabilnosci, obserwowalnosci i sterowalnosci w uktadach regulacji oraz
wskazniki jakosci

Struktura uktadu regulacji,elementy korekcyjne i regulatory, dobér typu i strojenie regulatora



K1A_U09,
K1A_U10,
K1A_U11,
K1A_U12,
K1A_U13,
K1A_U14,
K1A_U15,
K1A_U16,
K1A_U17,
K1A_U18,
K1A_U19,
K1A_U20,
K1A_U21,
K1A_U22,
K1A_U23,
K1A_U24,
K1A_U25,
K1A_U26,
K1A_U27,
K1A_U28,
K1A_U29

Procesy projektowo konstrukcyjne elementdéw maszyn i robotéw, dobdr materiatéw konstrukcyjnych, obliczenia inzynierskie,
oprogramowanie wspomagajace projektowanie Cax i symulacja komputerowa, takze projektowanie uktadéw automatyki

Kinematyka i dynamika manipulatoréw robotow, planowanie ruchu i generowanie trajektorii, programowanie on-line i off-line robotéw
przemystowych

Elementy i uktady robotéw przemystowych,podzespoty konstrukcyjne oraz funkcjonalne, parametry uzytkowe, sterowanie i
programowanie robotéw, elementy wykonawcze i pomiarowe stosowane w roborach przemystowych

Przeglad technik wnioskowania oraz podejowania decyzji w zastosowaniach technicznych, metody optymalizacji oraz metody sztucznej
inteligencji w zautomatyzowanym wytwarzaniu

Automatyzacja i robotyzacja procesdw przemystowych, w tym aspekty tworzenia elasycznych systemdéw wytwarzania; sterowniki
przemystowe i jezyki ich programowania,systemy rozproszone, standardy sieci przemystowych, systemy SCADA

Pneumatyczne, hydrauliczne, elektryczne i elektroniczne elementy wykonawcze i sterujgce stosowane w w analogowych i cyfrowych
uktadach automatyki przemystowej, sensory i czujniki przemystowe.

Technologia budowy maszyn oraz projektowanie proceséw technologicznych czesci maszyn; organizacja przeptywu produkcji i algorytmy
szeregowania zadan, podstawy zarzadzania zasobami ludzkimi i przedsiebiorstwem.

zastosowanie metod sztucznej inteligencji w zautomatyzowanych systemach produkcyjnych, automatyka i robotyka pozaprzemystowa
oraz jej trendy rozwojowe

Metody racjonalnej eksploatacji maszyn i diagnozowania ich stanu technicznego oraz ich zastosowania dla wybranych typédw maszyn i ich
podzespotdw, pojecie cyklu zycia produktu, urzadzenia i technologii.

Bezpieczenstwo i higiena pracy wraz z ergonomia.

Zagadniena ochrony wtasnosci intelektualnej: know-how, ochrona informacji, patenty, licencje, szpiegostwo przemystowe, inne aspekty
prawne.

Elementy polityki gospodarczej, marketingu i prawa gospodarczego, zasady tworzenia form indywidualnej przedsiebiorczosci, systemy
zarzadzania jakoscig.Nowoczesne rozwigzania w zakresie automatyki i robotyki,elastyczne systemy wytwarzania, metody symulacji
komputerowej w zaawansowanym technologicznie wytwarzaniu.

Aspekty ekonomiczne, spoteczne, psychologiczne, socjologiczne wynikajace z zastosowania automatyzacji i robotyzacji w przemysle oraz
automatyki i robotyki pozaprzemystowe;j.

Modelowanie proceséw, symulacyjne i analityczne metody analizy i oceny dziatania analogowych i cyfrowych elementéw i uktadow
automatyki, robotéw przemystowych, maszyn lub systeméw technologicznych

Projektowanie uktadéw analogowych, logicznych oraz mikroprocesorowych réwniez z uzyciem dedykowanego oprogramowania
Projektowanie zautomatyzowanych i zrobotyzowanych elastycznych systemoéw wytwarzania, programowanie off-line maszyn i robotow
przemystowych oraz symulacja komputerowa w zakresie dziatania wyzej wymienionych systeméw, w tym takze symulacja przeptywu
produkcji i harmonogramowanie w warunkach zaktécen

Systemy operacyjne, systemy czasu rzeczywistego, aplikacje internetowe, identyfikowanie zrodet bteddw, ograniczer wydajnosci i ich
usuwanie, wdrazanie komponentéw wspierajacych bezpieczenstwo uzytkowania systemow

Jezyk zapytan SQL w Srodowiskach kilku systemoéw zarzadzania bazami danych, projektowanie baz danych i ich obiektow.

Podstawowe metody realizacji pomiaréw réznorodnych wielkosci uzytkowych maszyn i urzadzen zautomatyzowanych przy wykorzystaniu
aparatury pomiarowej, metody szacowania btedéw pomiarowych.

Pozyskiwanie sygnatéw pomiarowych oraz ich analiza takze z uzyciem oprogramowania komputerowego.

Projektowanie uktadow regulacji i strojenie regulatoréw, budowa prostych aplikacji wykorzystujgcych uktady regulacji automatyczne;j.
Planowanie eksperymentéw symulacyjnych, Przeprowadzanie pomiardéw parametréw eksploatacyjnych elementéw wykonawczych
stosowanych w systemach zautomatyzowanych

Programowanie robotéw przemystowych, programowanie sterownikéw PLC



Dobdr komponentdw i projektowanie systemow zautomatyzowanych i zrobotyzowanych do realizacji zatozonego procesu wytwaérczego,
w tym dobdr elementéw uktadu wykonawczego i elementéw uktadu sterowania.

Synteza i symulacja uktadéw sterowania stosowanych w zautomatyzowanych systemach wytwarzania, programowanie on-line i off-line
robotéw przemystowych z uzyciem dostepnego oprogramowania.

Testowanie analogowych i cyfrowych elementéw i systemdéw automatyki oraz robotéw przemystowych.

Projektowanie prostych uktadéw sterowania w procesach automatyzacji i robotyzacji proceséw wytwarzania.

Zaprojektowanie zautomatyzowanego urzadzenia, robota przemystowego lub systemu robotycznego z uwzglednieniem kryteriow
uzytkowych ze wzgledu na zastosowanie i kryteriéw ekonomicznych, stosujac metody podejmowania decyzji, wielokryterialng
optymalizacje.

Sterowniki i sieci przemystowe, programowanie sterownikdw, integracja uktadéw sterowania, metody i algorytmy sterowania robotami
przemystowymi.

Zaprojektowanie zintegrowany system wytwadrczy w oparciu rozproszony system sterwania, takze z zastosowaniem dowolnej sieci
przemystowej

Zastosowanie metod modelowania i komputerowej symulacji systeméw produkcyjnych i wewnatrzlogistycznych w procesach organizacji i
zarzadzania przeptywem produkcji.

Projektowanie, implementacja, symulacja programowanie i testowanie uktadéw sterowania stosowanych w automatyzacji i robotyzacji
wybranych proceséw wytwarzania, w tym zrobotyzowanych gniazd produkcyjnych.

Stosowanie sie do zasad bezpieczenstwa i higieny pracy podczas samodzielnej pracy z maszynami technologicznymi, systemami
transportowymi i robotami przemystowymi m.in. podczas zajec laboratoryjnych i projektowych oraz prac zwiazanych z realizacjg praktyk
przemystowych i projektu inzynierskiego.

Poznanie wptywu projektowania maszyn i urzadzen na ich eksploatacje i przyszty recycling w aspekcie Srodowiskowym, poznanie
elementarnych zasad prawa np. w aspekcie ochrony débr intelektualnych oraz poznanie aspektu ekonomicznego projektowania i
wywarzania, a takze podejscie jakosciowe w produkcji.

Zaprojektowanie aplikacji zautomatyzowanego i zrobotyzowanego systemu produkcyjnego, w tym: dobdr komponentéw systemu (pod
wzgledem mechaniki i sterowania), wtasciwego ich rozmieszczenia, okreslenia parametrow uzytkowych i przeptywu, przeprowadzenie
symulacji komputerowej, zaprogramowanie rzeczywistego sprzetu z uzyciem znanych technik programowania urzadzen iin.



