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Program studiow

Kierunek studiow:

automatyka i robotyka

Poziom studiow:

studia drugiego stopnia

Profil studiéw:

ogblnoakademicki

Formy studiow:

studia stacjonarne
studia niestacjonarne

Liczba semestréw:

studia stacjonarne: 3 semestry
studia niestacjonarne: 3 semestry

Liczba punktéw ECTS konieczna do ukohczenia studiow:

90 ECTS

Tytut zawodowy nadawany absolwentom:

magister inzynier

Kierunek studiow jest przyporzadkowany do dyscyplin:

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

taczna liczba godzin zajeé:

studia stacjonarne: 1050
studia niestacjonarne: 630

tacznaliczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach zaje¢
prowadzonych z bezposrednim udziatem nauczycieli akademickich lub innych oséb
prowadzgcych zajecia:

studia stacjonarne: 50 ECTS
studia niestacjonarne: 25 ECTS

Liczba punktow ECTS, jakg student musi uzyskac¢ w ramach zaje¢ z dziedziny nauk
humanistycznych lub nauk spotecznych - w przypadku kierunkdw studiow

ECT
przyporzadkowanych do dyscyplin w ramach dziedzin innych niz odpowiednio 5 ECTS
nauki humanistyczne lub nauki spoteczne:

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




Zasady i forma odbywania praktyk zawodowych:

zgodnie z Regulaminem praktyk; w zaleznio$ci od modutu* praktyki
odbywac sie bedg w formie prac wdrozeniowych albo w formie zajec¢
laboratoryjnych, stazu lub zatrudnienia; realizacja praktyk odbywac sie
bedzie w oparciu o umowe z zaktadem pracy. *Praktyki zawodowa nie
dotyczg modutéw: Automatyka, Robotyka, Systemy Pomiarowe i
Informacyjne oraz Sterowanie w Inzynierii Procesowej i
Biotechnologii.




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, matematyki dyskretnej, metody
Wiedza: zna i rozumie K2A_WO1 probablllstyc.zn.e, sta'Fystyke |.meto.dy numeryc%ne, .przydatne do P7U_W P75 WG TAK
formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan zwigzanych z

modelowaniem, optymalizacja, przetwarzaniem danych i sterowaniem

zaawansowane metody matematyki stosowanej oraz optymalizacji,
niezbedne do modelowania, symulacji, analizy dziatania i syntezy
Wiedza: zna i rozumie K2A_WO02 [zaawansowanych analogowych i cyfrowych uktadéw sterowania, P7U_W P7S_WG TAK
systemoéw produkeyjnych i diagnostycznych, wtasciwych dla danej
specjalnosci

w pogtebionym stopniu — wybrane fakty, obiekty i zjawiska oraz dotyczace
Wiedza: zna i rozumie K2A_WO03 [ich metody i teorie, wyjasniajace ztozone zaleznosci miedzy nimi, w P7U_U P7S_WG TAK
zakresie fizyki, chemii i biologii, wtasciwe dla danej specjalnosci

Wiedza: zna i rozumie K2A_ W04 z:\:f:\x;mzlementaql algorytmow i metody programowania systeméw P7U_W P75 WG TAK

Wiedza: zna i rozumie K2A_WO5 metody a.kwizy.cji i przetwarzlan'!a danycr\ i sygnatow dIa’ potrzeb a.nali{y i P7U_ W P75 WG TAK
sterowania ztozonych uktadéw i proceséw oraz systemoéw komunikacji

zagadnienia zwigzane z budowg i wykorzystaniem elementéw
pomiarowych, napedowych i wykonawczych, ich wtasnosci oraz metody
Wiedza: zna i rozumie K2A_WO06 |doboru ich struktury i parametréw oraz konfiguracji pod katem P7U_U P7S_WG TAK
wymaganych potrzeb uzytkowych w uktadach automatyki i robotyki,
zaleznie od studiowanej specjalnosci

zasady dziatania i metody konfiguracji systemow operacyjnych czasu

Wiedza: zna i rozumie K2A_WO07 rzeczywistego, systemow rozproszonych oraz przemystowych sieci i baz P7U_W P7S_WG TAK
danych
zasady projektowania, konfigurowania i programowania platform

Wiedza: zna i rozumie K2A_WO08 |sprzetowych, w tym sterownikéw przemystowych i dedykowanych, dla P7U_W P7S_WG TAK

celéw przetwarzania informacji i sterowania

znaczenie i metody planowania eksperymentu identyfikacyjnego, zbierania
Wiedza: zna i rozumie K2A_WO09 |pomiardéw, wyboru struktury modelu oraz metody jego weryfikacji, P7U_U P7S_WG TAK
estymacji parametrow statycznych i dynamicznych

zadania, struktury, metody analizy i syntezy zaawansowanych uktadéw

Wiedza: zna i rozumie K2A_W10 . o . P7U_W P7S_WG TAK
sterowania, w tym nieliniowych i dyskretnych

rodzaje i mozliwosci narzedzi programistycznych do symulacji i

Wiedza: zna i rozumie K2A_W11 . . . A .
komputerowego wspomagania projektowania uktadéw sterowania

P7U_W P7S_WG TAK




Wiedza:

zna i rozumie

K2A_W12

zaawansowane metody wnioskowania, podejmowania decyzji i sztucznej
inteligencji oraz ich zastosowania do analizy i projektowania systemow
diagnostyki oraz algorytméw sterowania w automatyce i robotyce

P7U_U

P7S_WG

TAK

Wiedza

:znairozumie

K2A_W13

zastosowania, zasady budowy, programowania i sterowania robotéw
przemystowych, mobilnych oraz uktadéw mechatronicznych, lub systeméw
sterowania i ich programowania, w zaleznosci od studiowanej specjalnosci

P7U_W

P7S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K2A_W14

metody projektowania i programowania systeméw sterowania
nadrzednego, harmonogramowania, wizualizacji, alarmowania,
raportowania i archiwizacji, zna i rozumie zasady i metody zarzadzania
produkcja (w tym diagnostyki i zarzgdzania jakoscia)

P7U_W

P7S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K2A_W15

podstawowe procesy zachodzgce w cyklu zycia urzadzen i systemow
automatyki i robotyki

P7U_U

P7S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K2A_W16

obecny stan, typowe technologie inzynierskie oraz najnowsze trendy
rozwojowe automatyki, robotyki i mechatroniki

P7U_W

P7S_WG

TAK

Wiedza:

zna i rozumie

K2A_W17

ogoblne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej przedsiebiorczosci

P7U_W

P7S_WK

NIE

Wiedza:

zna i rozumie

K2A_W18

pozatechniczne uwarunkowania dziatalnosci inzynierskiej, w tym
ekonomiczne i prawne, zagadnienia ochrony wtasnosci przemystowej i
prawa autorskiego oraz zasady bezpieczenistwa i higieny pracy,
obowigzujgce w przemysle

P7U_U

P7S_WK

NIE

Wiedza:

zna i rozumie

K2A_W19

fundamentalne dylematy wspotczesnej cywilizacji

P7U_W

P7S_WK

NIE

Umiejetnosci: potrafi

K2A_U01

pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych zrédet, integrowaé
uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji i oceny, a takze wyciggac
whioski, wybrac i zastosowac wtasciwe metody i narzedzia dla
sformutowania i innowacyjnego rozwigzywania ztozonych i nietypowych
problemdéw w warunkach niepewnosci i nieprzewidywalnosci

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci: potrafi

K2A_U02

pracowac indywidualnie i w zespole, kierowac praca zespotu, w tym
oszacowac czas potrzebny na realizacje zleconego zadania, opracowac i
zrealizowa¢ harmonogram prac zapewniajacy dotrzymanie terminéw

P7U_U

P7S_UO

NIE

Umiejetnosci: potrafi

K2A_U03

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

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci: potrafi

K2A_U04

komunikowac sie z uzyciem specjalistycznej terminologii ze
zréznicowanymi kregami odbiorcow, a takze przygotowac i przedstawic
krétka prezentacje, poswiecona wynikom realizacji zadania inzynierskiego,
braé czynny udziat w debacie, réwniez jako prowadzacy

P7U_U

P7S_UK

NIE




Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U05

postugiwac sie jezykiem obcym na poziomie B2+ Europejskiego Systemu
Opisu Ksztatcenia Jezykowego oraz wyzszym w zakresie specjalistycznej
terminologii, w celu porozumiewania sie, opracowywania dokumentacji i
prezentacji wynikdw zadan inzynierskich, a takze czytania ze zrozumieniem
kart katalogowych, not aplikacyjnych, instrukcji obstugi urzagdzen
technicznych, narzedzi informatycznych oraz podobnych dokumentéw

P7U_U

P7S_UK

NIE

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U06

prowadzi¢ proces samoksztatcenia przez cate zycie, m.in. w celu
podnoszenia kwalifikacji i kompetencji zawodowych oraz ukierunkowywacé
innych w tym zakresie

P7U_U

P7S_UU

NIE

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U07

postugiwac sie metodami i modelami matematycznymi (w razie potrzeby
odpowiednio je modyfikujgc) z zakresu: matematyki dyskretnej i
stosowanej oraz metody optymalizacji, do modelowania, analizy dziatania i
syntezy zaawansowanych analogowych i cyfrowych uktadéw sterowania

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U08

biegle postugiwac sie wtasciwie dobranymi srodowiskami i narzedziami
programistycznymi do symulacji, projektowania i oceny jakosci ztozonych
systemdw automatyki i robotyki, okresli¢ ich istotne parametry i
charakterystyki eksploatacyjne

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U09

dla postawionego problemu inzynierskiego dobra¢ metode pomiarowsg i
urzadzenie pomiarowe, zrealizowac i oprogramowac system pomiarowy,
dobra¢ i skonfigurowac elementy wykonawcze, uwzgledniajac
obowigzujace standardy i normy

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U10

dokonacé akwizycji i analizy sygnatow i obrazéw, w tym cyfrowych, oraz
zastosowac algorytmy ich przetwarzania w dziedzinie czasu i
czestotliwosci, wykorzystujgc odpowiednie techniki i narzedzia sprzetowe i
programowe

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U11

postugiwac sie technikami informacyjno-komunikacyjnymi (ICT)
wiasciwymi do realizacji zadan typowych dla dziatalnosci inzynierskiej, w
szczegdlnosci zaprojektowaé, skonfigurowac i zabezpieczyé przemystowe
sieci i bazy danych, uwzgledniajgc obowigzujgce standardy i normy

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U12

zaprojektowac i zaprogramowac aplikacje systemoéow SCADA do
sterowania, monitorowania proceséw i alarmowania, uwzgledniajgc
obowigzujgce standardy i normy

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U13

planowac i przeprowadzac¢ eksperymenty w celu identyfikacji modeli
statycznych i dynamicznych obiektow, ich parametréw oraz dokonywacé
walidacji modeli, interpretowac uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U14

stosowac podstawowe metody analizy i projektowania zaawansowanych
uktadow sterowania, w tym nieliniowych i dyskretnych, postugiwac sie
biegle wybranymi narzedziami programistycznymi do symulacji i
komputerowego wspomagania projektowania uktadéw sterowania

P7U_U

P7S_UW

TAK




Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U15

formutowac oraz, wykorzystujac odpowiednie narzedzia analityczne,
symulacyjne i eksperymentalne, testowad stawiane przez siebie hipotezy
zwigzane z modelowaniem i identyfikacja, projektowaniem elementdw,
ukfaddw i systemdéw automatyki i robotyki, odpowiednio do warunkéw ich
wykorzystania

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U16

okresli¢ i opisa¢ zadania robotow, lub systemdw automatyki procesowej, w
zaleznosci od studiowanej specjalnosci, opracowac algorytm ich
rozwigzania oraz zaimplementowac w postaci oprogramowania

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U17

sformutowaé problem optymalizacyjny, w tym zadanie sterowania
optymalnego i optymalizacji kosztéw, skonstruowacé i zaimplementowac
algorytm optymalizacji oraz przedyskutowaé otrzymane wyniki

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U18

zastosowac metody wnioskowania, podejmowania decyzji i sztucznej
inteligencji do analizy i projektowania algorytmoéw sterowania w
automatyce i robotyce

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U19

przy formutowaniu, rozwigzywaniu i realizacji zadan, zwigzanych z
projektowaniem i modelowaniem uktaddw i systemdéw automatyki,
robotyki i mechatroniki oraz oceng przydatnosci i mozliwosci
wykorzystania nowych osiggniec (technik i technologii) integrowac wiedze
z automatyki i robotyki, informatyki, mechaniki, biotechnologii, sztucznej
inteligencji oraz innych dyscyplin i dziedzin wiedzy

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U20

zgodnie z zadang specyfikacja, opisac, zaprojektowac, zestawic sprzetowa
warstwe, skonfigurowac i oprogramowac systemy sterowania obiektami
lub procesami rzeczywistymi, z wykorzystaniem wtasciwych metod, technik
i narzedzi, w razie potrzeby tworzac nowe, modyfikujac lub przystosowujgc
istniejace metody, techniki i narzedzia

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U21

organizowac proces produkcji, w tym zarzadza¢ zasobami materiatowymi,
sprzetowymi i ludzkimi

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U22

zebraé oferty rynkowe dotyczgce zadan projektowych i oszacowacé koszty
catego procesu projektowania i realizacji uktadu automatyki lub
robotycznego

P7U_U

P75_UK

NIE

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U23

przy formutowaniu i rozwigzywaniu ztozonych zadan inzynierskich, w tym
zadan nietypowych, a takze prostych probleméw badawczych, zastosowacé
podejscie systemowe, uwzgledniajace takze aspekty pozatechniczne, w
tym $rodowiskowe, ekonomiczne i prawne oraz zasady bezpieczenstwa i
higieny pracy

P7U_U

P7S_UK

NIE

Umiejetnosci:

potrafi

K2A_U24

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

P7U_U

P7S_UW

TAK




Umiejetnosci: potrafi

K2A_U25

dokona¢ krytycznej analizy istniejgcych rozwigzan technicznych, ocenic te
rozwigzania oraz zaproponowac ich ulepszenia (zoptymalizowac)

P7U_U

P7S_UW

TAK

Umiejetnosci: potrafi

K2A_U26

wykorzysta¢ zdobyte w Srodowisku zajmujgcym sie zawodowo
dziatalnoscig inzynierska doswiadczenie zwigzane z projektowaniem,
nadzorowaniem i utrzymaniem urzadzen, obiektéw i systemdéw automatyki
i robotyki

P7U_U

P7S_UW

TAK

Kompetencje spoteczne: jest gotéw do

K2A_K01

krytycznej oceny odbieranych tresci i uznawania znaczenia wiedzy w
rozwigzywaniu probleméw poznawczych i praktycznych

P7U_K

P7S_KK

TAK

Kompetencje spoteczne: jest gotéw do

K2A_K02

wypetniania zobowigzan spotecznych, inspirowania i organizowania
dziatalnosci na rzecz sSrodowiska spotecznego i inicjowania dziatan na rzecz
interesu publicznego poprzez formutowanie i przekazywanie
spoteczenstwu (m.in. poprzez srodki masowego przekazu) informacji i
opinii dotyczacych osiggniec techniki i innych aspektéw dziatalnosci
inzynierskiej i naukowej w sposéb powszechnie zrozumiaty, z
uzasadnieniem réznych punktéw widzenia

P7U_K

P7S_KO

NIE

Kompetencje spoteczne: jest gotéw do

K2A_KO3

myslenia i dziatania w sposéb przedsiebiorczy

P7U_K

P75_KO

NIE

Kompetencje spoteczne: jest gotéw do

K2A_K04

odpowiedzialnego petnienia rél zawodowych z uwzglednieniem
zmieniajgcych sie potrzeb spotecznych, w tym rozwijania dorobku zawodu,
podtrzymywania etosu zawodu, przestrzegania i rozwijania zasad etyki
zawodowej oraz dziatania na rzecz przestrzegania tych zasad

P7U_K

P7S_KR

NIE




10

11

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 efektow uczenia sig¢ osiggnigtych 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 moga mie¢ charakter esejéw, raportéow, krétkich ustukturyzowanych pytan lub testéw
jedno- lub wielokrotnego wyboru lub wielokrontej odpowiedzi, wyboru Tak/Nie i dopasowania odpowiedzi.

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

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

Sprawozdania mogg mie¢ forme papierowq badz elektroniczng; moze miec¢ forme artykutu bgdz 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. Sa 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 mogg miec réznorodny
charakter: dialog, wywiad, dyskusja obserwowana (panel), okragty stét, dyskusja typu seminaryjnego.



Zajecia

Liczba
Efekty uczenia

Nazwa zajec lub grupy zajec punktéow Tresci programowe zapewniajgce uzyskanie efektow uczenia sie

- sie (symbole)

K2A_W02,

K2A_U07,

K2A_U17,

K2A_U25,

K2A_K01, Teoretyczne podstawy teorii optymalizacji

K2A_W09, Implementacja algorytméw optymalizacji

K2A_U13,  Analiza problemdéw optymalizacji, matematyczne sformutowanie problemu, dobér metod, rozwigzanie i przedstawienie wynikéw

K2A_U15, optymalizacji

K2A_W10, Pordwnanie metod optymalizacji

K2A_W11, Metody identyfikacji i estymacji paramteréw proceséw i obiektéow dynamicznych, metody analizy ciggdw czasowych

K2A_U14, Identyfikacja modeli statycznmych, dynamicznych, deteministycznyc i stochastycznych

K2A_W18, Woykorzystanie metod identyfikacji w zastosowaniach w automatyce i robotyce

K2A_W19, Struktury uktadéw sterowania, analiza stabilnosci, sterowanie poslizgowe, sterowanie czasooptymalne, uktady regulacji optymalnej
1 Modut Automatyka 81 K2A_K04, Symulacja i komputerowe wspomaganie projektowania uktadéw sterowania

K2A_W19, analiza i projektowanie zaawansowanych uktadéw sterowania

K2A_W18, Podstawowe przepisy prawa przydatne w dziatalnosci zawodowej lub gospodarczej

K2A_K04, Prawne aspekty probleméw cywilizacyjnych

K2A_U05, Prawne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzji

K2A_W16, Etyczne aspekty problemoéw cywilizacyjnych

K2A_U04, Pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzji

K2A_K01, Etyczne uwarunkowania dziatalnosci inzynierskiej oraz ich uwzgledniania w praktyce inzynierskiej.

K2A_W16, konstrukcje gramatyczne, frazeologia i stownictwo pozwalajgce na zrozumienie i tworzenie wypowiedzi ustnych i pisemnych

K2A_W18, Przeglad istniejacych rozwigzan w kontekscie pracy dyplomowej

K2A_U01,

K2A_U03,

K2A_U04,

K2A_U25




K2A_KO04,
K2A_W18,

K2A_W19, Tworzenie prezentacji zawierajacych teoretyczne tto pracy magisterskiej oraz odniesienie do wynikéw swiatowych
K2A_K02,  Analiza krytyczna dostepnych rozwigzan problemoéw bedacych tematyka pracy dyplomowej

K2A_K04,  Przedstawienie wiasnych rozwigzan na tle istniejacych

K2A_W18, napisanie pracy dyplomowej z uwzglednieniem prawa autorskiego

K2A_W19, Dokonanie przegladu literatury, zwigzanej z tematyka pracy

K2A_K02,  Przygotowanie prezentacji dyplomowej

K2A_KO04,  Krytyczna analiza istniejgcych rozwigzan

K2A_WO03, Uwzglednienie zasad etyki zawodowej w pracy dyplomowej

K2A_UO01, Etyka negocjacji

K2A_U02, techniki i strategie negocjacyjne

K2A_U03, Komunikacja interpersonalna, negocjacje wielostronne

K2A_U06, Arbitraz, mediacje i konsulting

K2A_U23, Zarzadzanie zasobami ludzkimi a zachowania w organizacji. Metody wspomagajace rozwdéj zawodowy
K2A_U26, Pracoholizm i syndrom wypalenia zawodowego

K2A_K01,  Wptyw motywacji na efektywnos¢ dziatan organizacyjnych

K2A_K03, Klimat organizacyjny jako istotny wskaznik kultury organizacyjnej. Wielokulturowos¢ organizacyjna
K2A_WO01, realizacja projektu

K2A_W02, Przeglad istniejgcych rozwigzan i dostepnych narzedzi przed rozpoczeciem realizacji projektu
K2A_WO03, realizacja projektu

K2A_WO04, Przygotowanie raportu z pracy przejsciowej

K2A_WO05, Przeglad istniejgcych rozwigzan i dostepnych narzedzi przed rozpoczeciem realizacji projektu
K2A_WO06, realizacja projektu

K2A_W07,

K2A_W08



K2A_WO09,

K2A_W11,

K2A_W12,

K2A_W13, Elementy analizy matematycznej, algebry, matematyki dyskretnej, metody probabilistyczne, statystyke i metody numeryczne, przydatne
K2A_W14, do formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan zwigzanych z modelowaniem, optymalizacja, przetwarzaniem danych i sterowaniem
K2A_W15, Zaawansowane metody matematyki stosowanej oraz optymalizacji, niezbedne do modelowania, symulacji, analizy dziatania i syntezy
K2A_W16, zaawansowanych analogowych i cyfrowych uktadéw sterowania, systeméw produkcyjnych i diagnostycznych,

K2A_UO01, Zagadnienia zwigzane z przeptywem ciepta i masy, zjawiska wykorzystywane w urzagdzeniach pomiarowych

K2A_UO03, Implementacja algorytmdéw sterowania, programowanie systemow sterowania

K2A_U07, Akwizycja i przetwarzanie danych i sygnatéw w ztozonych uktadach sterowania, systemy komunikacji

K2A_U08, Dobor i konfiguracja elementéw systemdw pomiarowych, przeniesienia napeddw,

K2A_U09, Konfiguracja systemdéw operacyjnych czasu rzeczywistego, systeméw rozproszonych oraz przemystowych sieci i baz danych

K2A_U10, Konfiguracja i programowanie sterownikéw przemystowych i dedykowanych, dla celdw przetwarzania informacji i sterowania,wirtualny
K2A_U11, rozruch systemoéw sterowania

K2A_U12, Teoria estymacjii sterowania w warunkach niepewnosci, estymatory optymalne; metody najwiekszej wiarygodnosci i maksimum
K2A_U14, a’posteriori; funkcje strat i ryzyka; twierdzenie Shermana

K2A_U15, Oprogramowanie CAD/CAM

K2A_U16, Metody planowania w srodowisku znanym, planowanie w $rodowisku dynamicznie zmiennym, planowanie w srodowisku

K2A_U18, wieloagentowym, Zaawansowane metody wnioskowania, podejmowania decyzji i sztucznej inteligencji

K2A_U19, Systemy mechatroniczne i roboty mobilne

K2A_U20, Zadania i struktury rozproszonych systemoéw sterowania, Hierarchia systemu sterowania uktadéw ztozonych

K2A_U21,  Cykl zycia elementéw wykorzystywanych w uktadach automatyki

K2A_U22, Teoretyczne podstawy integracji systeméw ERP/MES/SCADA

K2A_U24,

K2A_KO1,

K2A_K03

Interpretacja, ocena i integracja informacji uzyskanych z literatury przy realizacji zadanych projektéw, dobdér metod i narzedzi dla
sformutowania i innowacyjnego rozwigzywania ztozonych i nietypowych probleméw w automatyce

Opracowanie dokumentacji projektéw i sprawozdan

Modelowanie, analiza dziatania i synteza zaawansowanych uktadéw sterowania

Wykorzystanie metod oceny jakosci regulacji i metod samostrojenia regulatoréw, Srodowiska programistyczne do akwizycji i analizy
sygnatow pomiarowych, Projektowanie struktury funkcjonalnej sterowania, programowanie sterownikéw

Dobdr metody i oprogramowanie systemu pomiarowego oraz systemu sterowania

Implementacja algorytmow ekstrakcji cech obrazéw cyfrowych i obiektéw w obrazach cyfrowych

Standardy i systemy transmisji

Integracja miedzysystemowa, systemy SCADA

Projektowanie blokéw funkcyjnych zaawansowanych algorytmoéw sterowania



2 Modut Robotyka
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K2A_W02,
K2A_U07,
K2A_U17,
K2A_U25,
K2A_KO1,
K2A_W09,
K2A_U13,
K2A_U15,
K2A_W10,
K2A_W11,
K2A_U14,
K2A_W18,
K2A_W19,
K2A_K04,
K2A_W19,
K2A_W18,
K2A_K04,
K2A_U05,
K2A_W16,
K2A_U04,
K2A_KO1,

K2A_W16,
K2A_W18,
K2A_U01,
K2A_U03,
K2A_U04,
K2A_U25

Zastosowanie rachunku statystycznego do estymac;ji i sterowania w warunkach niepewnosci

Projektowanie systemow mobilnych

Modelowanie sytuacji konfliktowych i wspdtpracy w systemach planowania, planowanie a podejmowanie decyzji, Zastosowanie metod
whnioskowania i sztucznej , Implementacja wybranych konstrukcji systemdw wnioskowania oraz ocena skutecznosci ich dziatania,
wykorzystanie sztucznej inteligencji do projektowania algorytméw sterowania

systemy mechatroniczne, komunikacja i nawigacja w systemach mobilnych

Integracja warstwy programowej oraz sprzetowej

Elastyczne systemy produkcyjne

Wstepna analiza ekonomiczna proponowanego rozwigzania projektowego

Konfiguracja i programowanie platform wspierajgcych wirtualny rozruch uktadéw sterowania

Poréwnanie klasycznych i nowoczesnych metod projektowania systeméw sterowania

Dobér technologii dla projektu, analiza grup potencjalnych uzytkownikéw

Teoretyczne podstawy teorii optymalizacji

Implementacja algorytmoéw optymalizacji

Analiza problemdw optymalizacji, matematyczne sformutowanie problemu, dobér metod, rozwigzanie i przedstawienie wynikéw
optymalizacji

Poréwnanie metod optymalizacji

Metody identyfikacji i estymacji paramteréw proceséw i obiektéw dynamicznych, metody analizy ciaggéw czasowych
Identyfikacja modeli statycznmych, dynamicznych, deteministycznyc i stochastycznych

Wykorzystanie metod identyfikacji w zastosowaniach w automatyce i robotyce

Struktury uktadéw sterowania, analiza stabilnosci, sterowanie poslizgowe, sterowanie czasooptymalne, uktady regulacji optymalnej
Symulacja i komputerowe wspomaganie projektowania uktadéw sterowania

analiza i projektowanie zaawansowanych uktadéw sterowania

Podstawowe przepisy prawa przydatne w dziatalnosci zawodowej lub gospodarczej

Prawne aspekty problemdw cywilizacyjnych

Prawne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzji

Etyczne aspekty problemoéw cywilizacyjnych

Pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzji

Etyczne uwarunkowania dziatalnosci inzynierskiej oraz ich uwzgledniania w praktyce inzynierskie;j.

konstrukcje gramatyczne, frazeologia i stownictwo pozwalajace na zrozumienie i tworzenie wypowiedzi ustnych i pisemnych
Przeglad istniejacych rozwigzan w kontekscie pracy dyplomowej

Tworzenie prezentacji zawierajgcych teoretyczne tto pracy magisterskiej oraz odniesienie do wynikéw swiatowych



K2A_K04, . . , . .
- Analiza krytyczna dostepnych rozwigzarn problemoéw bedacych tematyka pracy dyplomowej

K2A_W18, L . . S
KZA_W19 Przedstawienie wtasnych rozwigzan na tle istniejagcych
K2A_ K02 ’ napisanie pracy dyplomowej z uwzglednieniem prawa autorskiego
KZA_K04’ Dokonanie przegladu literatury, zwigzanej z tematyka pracy
K04, pisani .
K2A_ W18, pisanie pra.cy dyplomO\.A./eJ .
KZA_W19 Przygotowanie prezentacji dyplomowej
- " Krytyczna analiza istniejgcych rozwigzan
K2A_K02, . . . .
KZA_KO4 Uwzglednienie zasad etyki zawodowej w pracy dyplomowej
—” " Etyka negocjacji
K2A_W03, L . -
K2A UOL techniki i strategie negocjacyjne
—" "’ Komunikacja interpersonalna, negocjacje wielostronne
K2A_U02, . L .
- Arbitraz, mediacje i konsulting
K2A_UO03, . . e . - . -
K2A U0G Zarzgdzanie zasobami ludzkimi a zachowania w organizacji. Metody wspomagajgce rozwdj zawodowy
KZA_U23I Pracoholizm i syndrom wypalenia zawodowego
KZA_UZGI Wptyw motywacji na efektywnosc¢ dziatan organizacyjnych
KZA_KOI’ Klimat organizacyjny jako istotny wskaznik kultury organizacyjnej. Wielokulturowos$c¢ organizacyjna
KZA_KOS’ Przeglad istniejacych rozwigzan i dostepnych narzedzi przed rozpoczeciem realizacji projektu
— "™’ Przygotowanie raportu z pracy przejsciowej
K2A_Wo01, o o ) . o
K2A W02 Przeglad istniejacych rozwigzan i dostepnych narzedzi przed rozpoczeciem realizacji projektu
- " realizacja projektu
K2A_W03, ) _ . . . .
KA W04 Elementy analizy matematycznej, algebry, matematyki dyskretnej, metody probabilistyczne, statystyke i metody numeryczne, przydatne
K2A_W05’ do formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan zwigzanych z modelowaniem, optymalizacjg, przetwarzaniem danych i sterowaniem w
- " robotyce
K2A_Wo0s, . _ o ) N N
K2A WO7 Zaawansowane metody matematyki stosowanej oraz optymalizacji, niezbedne do modelowania, symulacji, analizy dziatania i syntezy
K2A_W08’ zaawansowanych analogowych i cyfrowych ukfadéw sterowania, systeméw produkcyjnych i diagnostycznych, wykorzystywanych w

robotyce
K2A_W09



K2A_W11,
K2A_W12,
K2A_W13,
K2A_W14,
K2A_W15,
K2A_W16,
K2A_U01,
K2A_U03,
K2A_U07,
K2A_U08,
K2A_U09,
K2A_U10,
K2A_U11,
K2A_U12,
K2A_U14,
K2A_U15,
K2A_U16,
K2A_U18,
K2A_U19,
K2A_U20,
K2A_U21,
K2A_U22,
K2A_U24,
K2A_KO1,

K2A_K03

Fizyczne podstawy dziatania oswietlaczy, sensoréw obrazowych, obiektywéw i kamer, zjawiska fizyczne, majgce wptyw na ruch
bezzatogowych obiektow autonomiczmnych

Implementacja algorytmow sterowania, programowanie systemow sterowania

Akwizycja i przetwarzanie danych i sygnatéw w ztozonych uktadach sterowania, systemy komunikacji

Dobdr i konfiguracja elementéw systemdw pomiarowych, przeniesienia napedoéw,

Konfiguracja systemow operacyjnych czasu rzeczywistego, systemoéw rozproszonych oraz przemystowych sieci i baz danych
Budowa i programowanie sterownikéw przemystowych

Projektowanie platform sprzetowych dla celéw przetwarzania informacji i sterowania.

Symulacja i komputerowe wspomaganie projektowania uktadéw sterowania, CAD uktaddéw regulacji

Metody planowania w Srodowisku znanym, planowanie w srodowisku dynamicznie zmiennym, planowanie w srodowisku
wieloagentowym, Zaawansowane metody wnioskowania, podejmowania decyzji i sztucznej inteligencji

Projektowanie struktury sterowania i programowanie robotéw mobilnych oraz uktadéw mechatronicznych

Systemy harmonogramowania, wizualizacji, alarmowania, raportowania i archiwizacji.

Cykl zycia elementéw wykorzystywanych w robotach mobilnych, uktadach pomiarowych i systemach zrobotyzowanych
Rozproszone sieciowe systemy pomiarowe, systemy sensoryczne, roboty mobilne, wspotczesne uktady regulacji

Interpretacja, ocena i integracja informacji uzyskanych z literatury przy realizacji zadanych projektéw, dobdér metod i narzedzi dla
sformutowania i innowacyjnego rozwigzywania ztozonych i nietypowych probleméw w automatyce

Opracowanie dokumentacji projektéw i sprawozdan

Modelowanie, analiza dziatania i synteza zaawansowanych uktadéw sterowania

Wykorzystanie metod oceny jakosci regulacji i metod samostrojenia regulatoréw, Srodowiska programistyczne do akwizycji i analizy
sygnatow pomiarowych, Projektowanie struktury funkcjonalnej sterowania, programowanie sterownikéw

Dobdér metody i oprogramowanie systemu pomiarowego oraz systemu sterowania, obiektéw bezzzatogowych, robotéw mobilnych

Projektowanie filtrow cyfrowych, Implementacja algorytmdw ekstrakcji cech obrazéw cyfrowych i obiektéw w obrazach cyfrowych
Projektowanie rozproszonych systemdéw sterowania, konfiguracja sieci przemystowych, komunikacja nawigacja w systemach mobilnych
Integracja uktadow, systemy SCADA

Projektowanie blokéw funkcyjnych zaawansowanych algorytmoéw sterowania

Dobér i konfiguracja autopilotow obiektdéw bezzatogowych, projektowanie, symulacja i prototypowanie ztozonych uktadéw sterowania
Projektowanie systemoéw mobilnych, analiza proceséw produkcyjnych

Modelowanie sytuacji konfliktowych i wspdtpracy w systemach planowania, planowanie a podejmowanie decyzji, Zastosowanie metod
wnioskowania i sztucznej , Implementacja wybranych konstrukcji systeméw wnioskowania oraz ocena skutecznosci ich dziatania,
wykorzystanie sztucznej inteligencji do projektowania algorytmow sterowania

systemy mechatroniczne, komunikacja i nawigacja w systemach mobilnych

Narzedzia programistyczne z zakresu programowania i sterowania robotéw

Modelowanie i symulacja proceséw produkcyjnych

Wstepna analiza ekonomiczna proponowanego rozwigzania projektowego

Komputerowo wspomagane nprojektowanie uktadéw regulacji, narzedzia symulacji proceséw produkcyjnych

Poréwnanie klasycznych i nowoczesnych metod projektowania systemdw sterowania

Dobér technologii dla projektu, analiza grup potencjalnych uzytkownikow



3 Modut Systemy Pomiarowe i Informacyjne
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K2A_WO02,
K2A_U07,
K2A_U17,
K2A_U25,
K2A_KO1,
K2A_WO09,
K2A_U13,
K2A_U15,
K2A_W10,
K2A_W11,
K2A_U14,
K2A_W18,
K2A_W19,
K2A_K04,
K2A_W19,
K2A_W18,
K2A_K04,
K2A_U05,
K2A_W16,
K2A_U04,
K2A_KO1,
K2A_W16,
K2A_W18,
K2A_U01,
K2A_U03,
K2A_U04,
K2A_U25

Teoretyczne podstawy teorii optymalizacji

Implementacja algorytméw optymalizacji

Analiza problemdéw optymalizacji, matematyczne sformutowanie problemu, dobér metod, rozwigzanie i przedstawienie wynikéw
optymalizacji

Poréwnanie metod optymalizacji

Metody identyfikacji i estymacji paramteréw proceséw i obiektéw dynamicznych, metody analizy ciaggéw czasowych
Identyfikacja modeli statycznmych, dynamicznych, deteministycznyc i stochastycznych

Wykorzystanie metod identyfikacji w zastosowaniach w automatyce i robotyce

Struktury uktadéw sterowania, analiza stabilnosci, sterowanie poslizgowe, sterowanie czasooptymalne, uktady regulacji optymalnej
Symulacja i komputerowe wspomaganie projektowania uktadéw sterowania

analiza i projektowanie zaawansowanych uktadéw sterowania

Podstawowe przepisy prawa przydatne w dziatalnosci zawodowej lub gospodarczej

Prawne aspekty problemdw cywilizacyjnych

Prawne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzji

Etyczne aspekty problemoéw cywilizacyjnych

Pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzji
Etyczne uwarunkowania dziatalnosci inzynierskiej oraz ich uwzgledniania w praktyce inzynierskiej.

konstrukcje gramatyczne, frazeologia i stownictwo pozwalajace na zrozumienie i tworzenie wypowiedzi ustnych i pisemnych
Przeglad istniejacych rozwigzan w kontekscie pracy dyplomowej

Tworzenie prezentacji zawierajgcych teoretyczne tto pracy magisterskiej oraz odniesienie do wynikéw Swiatowych

Analiza krytyczna dostepnych rozwigzan probleméw bedacych tematyka pracy dyplomowe;j

Przedstawienie wtasnych rozwigzan na tle istniejacych



K2A_K04,
K2A_W18,
K2A_W19,
K2A_K02,
K2A_K04,
K2A_W18,
K2A_W19,
K2A_K02,
K2A_K04,
K2A_WO03,
K2A_U01,
K2A_U02,
K2A_U03,
K2A_U06,
K2A_U23,
K2A_U26,
K2A_KO1,
K2A_K03,
K2A_WO1,
K2A_W02,
K2A_WO03,
K2A_W04,
K2A_WO5,
K2A_WO06,
K2A_WO07,
K2A_WO08,

napisanie pracy dyplomowej z uwzglednieniem prawa autorskiego

Dokonanie przegladu literatury, zwigzanej z tematyka pracy

napisanie pracy dyplomowej

Przygotowanie prezentacji dyplomowej

Krytyczna analiza istniejgcych rozwigzan

Uwzglednieniezasad etyki zawodowej w pracy dyplomowe;j

Etyka negocjacji

techniki i strategie negocjacyjne

Komunikacja interpersonalna, negocjacje wielostronne

Arbitraz, mediacje i konsulting

Zarzgdzanie zasobami ludzkimi a zachowania w organizacji. Metody wspomagajgce rozwdj zawodowy

Pracoholizm i syndrom wypalenia zawodowego

Wptyw motywacji na efektywnos¢ dziatan organizacyjnych

Klimat organizacyjny jako istotny wskaznik kultury organizacyjnej. Wielokulturowosc¢ organizacyjna

Przeglad istniejacych rozwigzan i dostepnych narzedzi przed rozpoczeciem realizacji projektu

Przygotowanie raportu z pracy przejSciowej

Przeglad istniejacych rozwigzan i dostepnych narzedzi przed rozpoczeciem realizacji projektu

realizacja projektu

Elementy analizy matematycznej, algebry, matematyki dyskretnej, metody probabilistyczne, statystyke i metody numeryczne, przydatne
do formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan zwigzanych z modelowaniem, optymalizacjg, przetwarzaniem danych i sterowaniem
Zaawansowane metody matematyki stosowanej oraz optymalizacji, niezbedne do modelowania, symulacji, analizy dziatania i syntezy
zaawansowanych analogowych i cyfrowych uktadéw sterowania, systemdw produkcyjnych i diagnostycznych,

Algorytmy regulacji adaptacyjnej, Filtr Kalmana; charakterystyki widmowe sygnatéw; btedy dynamiczne, estymacja czasu opdznienia
Implementacja algorytmow sterowania w sterownikach przemystowych



K2A_W09,
K2A_W11,
K2A_W12,
K2A_W13,
K2A_W14,
K2A_W15,
K2A_W16,
K2A_U01,
K2A_U03,
K2A_U07,
K2A_U08,
K2A_U09,
K2A_U10,
K2A_U11,
K2A_U12,
K2A_U14,
K2A_U15,
K2A_U16,
K2A_U18,
K2A_U19,
K2A_U20,
K2A_U21,
K2A_U22,
K2A_U24,
K2A_KO1,

K2A_KO3

Metody akwizycji sygnatow diagnostycznych, Wstepne przetwarzanie sygnatéw, Podstawowe algorytmy wizyjne, Postulaty konstrukcyjne
sterowania bezposredniego

Zasada dziatania i budowa przetwornikdéw pomiarowych, Wzorcowanie aparatury pomiarowej o liniowych i nieliniowych
charatekrystykach, Projektowanie systemow sensorycznych dla obiektéw autonomicznych

Najwazniejsze interfejsy przemystowe, ich wtasciwosci oraz mozliwosci zastosowania.

Zasady projektowania i programowania uktadéw mikroprocesorowych, Konfigurowania i programowanie sterownikéw przemystowych
Charakterystyka symptomow defektéw i planowanie eksperymentu diagnostycznego

Symulacja i komputerowe wspomaganie projektowania uktadéw sterowania

Zaawansowane metody wnioskowania, podejmowania decyzji i sztucznej inteligencji

Zasady budowy, programowania i sterowania systemdéw sterowania i ich programowania

Hierarchia systemu sterowania uktadéw ztozonych, systemy SCADA

Niezawodnos$¢ uktaddw i urzadzen, metody statystyczne w okreslaniu cyklu zycia masyn i urzagdzen oraz ich elementéw

Rozproszone sieciowe systemy pomiarowe, systemy sensoryczne, roboty mobilne, wspétczesne uktady regulacji

Interpretacja, ocena i integracja informacji uzyskanych z literatury przy realizacji zadanych projektéw, dobér metod i narzedzi dla
sformutowania i innowacyjnego rozwigzywania ztozonych i nietypowych probleméw w automatyce

Opracowanie dokumentacji projektéw i sprawozdan, Zestawienie i skonfigurowanie programowo i sprzetowo wybranego systemu sieci
przemystowej

Analiza systemoéw adaptacyjnych

Projektowanie struktury funkcjonalnej sterowania bezposredniego, Oprogramowanie do analizy danych pomiarowych, Analiza sygnatéw
w dziedzinie czasu i czestotliwosci, Programowanie s-funkcji Matlaba/Simulinka

Narzedzia do diagnostyki i testowania wybranych interfejséw przemystowych, Elementy wieloczujnikowego systemu pomiarowego
Budowa i zasada dziatania sensoréw obrazu, Przetwarzanie danych w metodologii soft-sensing

Projektowanie rozproszonych systemow sterowania, konfiguracja sieci przemystowych,

Projektowanie i programowanie aplikacji SCADA

Symulacja i komputerowe wspomaganie projektowania uktadéw sterowania

Metody analizy niezawodnosci systemdw, z uwzglednieniem obstugi, oprogramowania, diagnostyka i testowanie wybranych interfejsow
przemystowych

Projektowanie i testowanie algorytmoéw przetwarzania informacji

Zastosowanie metod wnioskowania i sztucznej inteligencji do projektowania algorytmoéw sterowania, Projektowanie systemow
ekspertowych na potrzeby sterowania

Integracja systeméw

Metody syntezy uktadéw sterowania i ocena ich skutecznosci

Modelowanie i symulacja proceséw produkcyjnych

Wstepna analiza ekonomiczna proponowanego rozwigzania projektowego

Komputerowo wspomagane nprojektowanie uktadéw regulacji, narzedzia symulacji proceséw produkcyjnych

Poréwnanie klasycznych i nowoczesnych metod projektowania systeméw sterowania

Dobér technologii dla projektu, analiza grup potencjalnych uzytkownikéw



K2A_WO02,

K2A_U07, . -

KZA_U17 Teoretyczne podstawy teorii optymalizacji

KZA_UZSI Implementacja algorytmdéw optymalizacji

K2A_KOII Analiza problemoéw optymalizacji, matematyczne sformutowanie problemu, dobér metod, rozwigzanie i przedstawienie wynikéw
— "7 optymalizacji

K2A_WO09, . K -
- Poréwnanie metod optymalizacji

K2A_U13, . A . . PR . . . s

KZA_U15 Metody identyfikacji i estymacji paramteréw proceséw i obiektéw dynamicznych, metody analizy ciaggéw czasowych

KZA_Wlol Identyfikacja modeli statycznmych, dynamicznych, deteministycznyc i stochastycznych

KZA_Wlll Wykorzystanie metod identyfikacji w zastosowaniach w automatyce i robotyce

KZA_U14I Struktury uktadéw sterowania, analiza stabilnosci, sterowanie poslizgowe, sterowanie czasooptymalne, uktady regulacji optymalnej

KZA_W18I Symulacja i komputerowe wspomaganie projektowania uktadéw sterowania

KZA_W19I analiza i projektowanie zaawansowanych uktadéw sterowania

Modut Sterowanie w Inzynierii Procesowej i 81 KZA_ K04 ’ Podstawowe przepisy prawa przydatne w dziatalnosci zawodowej lub gospodarczej
Biotechnologii K2A —ng’ Prawne aspekty probleméw cywilizacyjnych

K2A_W18I Prawne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzji

KZA_ KO4’ Etyczne aspekty problemoéw cywilizacyjnych

KZA_UOS’ Pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzji
—"""’  Etyczne uwarunkowania dziatalnosci inzynierskiej

K2A_W16, . -
- oraz ich uwzgledniania w praktyce

K2A_U04, . L
- inzynierskiej.

K2A_KO1, ) . . . o ) . )

KA W16 konstrukcje gramatyczne, frazeologia i stownictwo pozwalajace na zrozumienie i tworzenie wypowiedzi ustnych i pisemnych

K2A_W18’ Przeglad istniejacych rozwigzan w kontekscie pracy dyplomowej

KZA_U01’ Tworzenie prezentacji zawierajgcych teoretyczne tto pracy magisterskiej oraz odniesienie do wynikéw Swiatowych

KZA_U03’ Analiza krytyczna dostepnych rozwigzan probleméw bedacych tematyka pracy dyplomowe;j

KZA_U04’ Przedstawienie wtasnych rozwigzan na tle istniejacych

K2A_U25



K2A_K04,
K2A_W18,
K2A_W19,
K2A_K02,
K2A_K04,
K2A_W18,
K2A_W19,
K2A_K02,
K2A_K04,
K2A_WO03,
K2A_U01,
K2A_U02,
K2A_U03,
K2A_U06,
K2A_U23,
K2A_U26,
K2A_KO1,
K2A_K03,
K2A_WO01,
K2A_WO02,
K2A_W03,
K2A_WO04,
K2A_W05,
K2A_W06,
K2A_WO07,
K2A_W08,
K2A_W09

napisanie pracy dyplomowej z uwzglednieniem prawa autorskiego

Dokonanie przegladu literatury, zwigzanej z tematyka pracy

napisanie pracy dyplomowej

Przygotowanie prezentacji dyplomowej

Krytyczna analiza istniejgcych rozwigzan

Uwzglednieniezasad etyki zawodowej w pracy dyplomowe;j

Etyka negocjacji

techniki i strategie negocjacyjne

Komunikacja interpersonalna, negocjacje wielostronne

Arbitraz, mediacje i konsulting

Zarzgdzanie zasobami ludzkimi a zachowania w organizacji. Metody wspomagajgce rozwdj zawodowy

Pracoholizm i syndrom wypalenia zawodowego

Wptyw motywacji na efektywnos¢ dziatan organizacyjnych

Klimat organizacyjny jako istotny wskaznik kultury organizacyjnej. Wielokulturowosc¢ organizacyjna

Przeglad istniejacych rozwigzan i dostepnych narzedzi przed rozpoczeciem realizacji projektu

Przygotowanie raportu z pracy przejSciowej

Przeglad istniejacych rozwigzan i dostepnych narzedzi przed rozpoczeciem realizacji projektu

realizacja projektu

Elementy analizy matematycznej, algebry, matematyki dyskretnej, metody probabilistyczne, statystyke i metody numeryczne, przydatne
do formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan zwigzanych z modelowaniem, optymalizacjg, przetwarzaniem danych i sterowaniem
Zaawansowane metody matematyki stosowanej oraz optymalizacji, niezbedne do modelowania, symulacji, analizy dziatania i syntezy
zaawansowanych analogowych i cyfrowych uktadéw sterowania, systemdw produkcyjnych i diagnostycznych,

Zasady fizykalne i chemiczne bedace podstawa dziatania ciggtych pomiaréw stosowanych w biotechnologii. Przyczyny i skutki zaktécen
pomiardw, Biologiczne metody usuwania zwigzkdéw wegla, azotu, fosforu, fermentacja, elementy biologiii systemdw



Implementacja algorytmow sterowania, integracja systemow sterowania
K2A_W11, Algorytmy przetwarzania wstepnego obrazéw, Sterowanie bezposrednie ztozonymi procesami
K2A_W12, Zasady fizykalne i programowe bedgce podstawa dziatania urzgdzen w skali nano, Urzadzenia wykonawcze i pomiarowe w oczyszczalni
K2A_W13, $ciekow
K2A_W14, Konfiguracja i programowanie platform sprzetowych i sterwnikéw przemystowych
K2A_W15, konfiguracja sterownikdéw przemystowych
K2A_W16, Dynamika procesdw i jej wptyw na metody pomiaréw. Zadania pomiardw w inzynierii procesowej, sposoby standaryzacji wynikow
K2A_U01, pomiaréw i przygotowywania probek.
K2A_U03, Metody analizy i syntezy zaawansowanych uktadéw sterowania
K2A_U07, Metody oceny wiarygodnosci modeli klasyfikacji, zasady integracji modeli uczenia maszynowego, Zaawansowane metody wnioskowania,
K2A_U08, podejmowania decyzji i sztucznej inteligencji
K2A_U09, Zasady budowy, programowania i sterowania systemdéw sterowania i ich programowania
K2A_U10, Sterowanie nadrzedne i optymalizacja procedw
K2A_U11, Diagnostyka systemdw sterowania
K2A_U12, Budowa izadania mikrosystemdéw. Dynamiki zjawisk oraz metody sterowania mikrosystemami.
K2A_U14, Interpretacja, ocena i integracja informacji uzyskanych z literatury przy realizacji zadanych projektow, dobdr metod i narzedzi dla
K2A_U15, sformutowania i innowacyjnego rozwigzywania ztozonych i nietypowych probleméw w automatyce
K2A_U16, Opracowanie dokumentacji projektéw i sprawozdan
K2A_U18, Synteza algorytmow sterowania na bazie modelu procesu, Implementacja metod rozpoznawania obiektow
K2A_U19, Algorytmy i numeryczne wyznaczanie rozwigzania dla modeli proceséw biotechnologicznych
K2A_U20, Wyznaczanie na podstawie pomiarédw wtasciwosci dynamicznych obiektu sterowania,
K2A_U21, Wybdr odpowiedniej metody redukcji szuméw obrazowych
K2A_U22, Sieci sterownikéw przemystowych
K2A_U24, Integracja miedzysystemowa, Projektowanie struktury funkcjonalnej sterowania
K2A_K01, Metody analizy i projektowania zaawansowanych uktadéw sterowania
K2A_KO3  Modele dynamiki populacyjnej
Projektowanie systemdéw automatyki procesowej,

Stosowanie algorytmoéw doboru wektoréw cech i konstrukcji sygnatur, algorytmoéw integracji modeli statystycznych, praktyczne problemy
analizy danych, Zastosowanie metod wnioskowania i sztucznej inteligencji do projektowania algorytmdw sterowania

Integracja wiedzy z zakresu automatyki i biotechnologii, Systemy sterowania dla proceséw biotechnologicznych, Metody programowania i
modelowania uktadéw stosowanych w mikrosystemach

Integracja warstwy programowej oraz sprzetowej

Modelowanie i symulacja proceséw produkcyjnych

Wstepna analiza ekonomiczna proponowanego rozwigzania projektowego

Komputerowo wspomagane projektowanie uktadéw regulacji, Wykorzystanie konwencjonalnego algorytmu PID w ukfadach sterowania
procesowego

Poréwnanie klasycznych i nowoczesnych metod projektowania systeméw sterowania

Dobdr technologii dla projektu, analiza grup potencjalnych uzytkownikéw
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K2A_WO01,
K2A_W02,
K2A_WO03,
K2A_W04,
K2A_WO0s5,
K2A_WO06,
K2A_WO07,
K2A_WO0S,
K2A_WO09,
K2A_W10,
K2A_W11,
K2A_W12,
K2A_W13,
K2A_W14,
K2A_W15,
K2A_W16,
K2A_W17,
K2A_W18,
K2A_W19,
K2A_U01,
K2A_U02,
K2A_U03,
K2A_U04,
K2A_U05,

K2A_U06,

K2A_U07,

K2A_U08

Technologie proekologiczne: Uporzadkowana wiedza z zakresu ksztattowania pojeé, poznawania prawidtowosci i systematyzowania
wiedzy z zakresu ekologii; Wychowanie fizyczne: Uporzadkowana wiedza w zakresie skutecznego oddziatywania i wptywania w procesie
wychowania fizycznego na osobowos¢ i ciato. Ponad to przygotowanie do dziatan catozyciowej aktywnosci ruchowej oraz ochrona
wtasnego zdrowia i innych oraz poznanie znaczenia sportéw zespotowych do uczestnictwa w kulturze fizycznej i zyciu spotecznym.
Dodatkowo uporzgdkowana wiedza w zakresie roli gier zespotowych, sportéw indywidualnych i zaje¢ muzyczno-ruchowych w rozwoju
psychofizycznym cztowieka; Zintegrowane systemy CAx (j.ang): Uporzadkowana wiedza specjalistyczna z zakresu komputerowego zapisu
konstrukcji, wspomagania proceséw obrébki skrawaniem, inzynierii odwrotnej, szybkiego prototypowania, istoty integracji systeméw CAD
i CAM. Nabycie praktycznej znajomosci technik komputerowego modelowania oraz symulacji obrébki skrawaniem z zastosowaniem
zaawansowanego systemu klasy CAD/CAM; Badania operacyjne: Uporzagdkowana wiedza z zakresu podstaw metod rozwigzywania
zagadnien programowania liniowego; Metody elementéw skoriczonych i brzegowych: Uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw Metody
Elementdéw Skonczonych oraz Metody Elementéw Brzegowych. Omawiane sg zagadnienia zwigzane z wyprowadzeniem metod w oparciu
o metody reszt wazonych. Przedstawiane sg przyktadowe zastosowania MES i MEB; Przedmioty fakultatywne: Automatyzacja pomiaréw
w inzynierii materiatowej: Uporzagdkowana wiedza w zakresie podstawowych metod dyfraktometrycznych i elektronograficznch
stosowanych w badaniach materiatéw inzynierskich, metod ich interpretacji oraz praktycznymi mozliwosciami ich wykorzystania. Ponadto
uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw krystalografii i fizyki ciata statego, transmisyjnej mikroskopii elektronowej i rentgenowskiej
analizy strukturalnej; Automatyzacja i robotyzacja proceséw topienia metali i stopédw: Uporzadkowana wiedza o zagadnieniu
automatyzacji i robotyzacji procesu topienia stopéw odlewniczych. Celem jest takze zdobycie umiejetnosci projektowania
zautomatyzowanych proceséw topienia, obstugi poszczegdlnych rodzajéw piecéw odlewniczych oraz prowadzenia w nich wytopdw;
Techniki laserowe w procesach produkcyjnych: Uporzadkowana wiedza z zakresu budowy i dziatania urzadzen laserowych i ich
zastosowania przemystowe; Podstawy miernictwa: Uporzagdkowana wiedza z zakresu wtasciwosci, doboru i zastosowania podstawowych
narzedzi pomiarowych oraz estymacji wyniku pomiaru, btedéw i niepewnosci pomiarowych; Metody szybkiego prototypowania:
Uporzadkowana wiedza z zakresu szybkiego prototypowania; Sieci przemystowe i sterowniki PLC: Uporzagdkowana wiedza z zakresu sieci
przemystowych, ich podziatu, budowy, sktadnikdw, warstw, protokotdéw, zakresu stosowania i mozliwosci oraz sterownikéw logicznych
PLC i systemoOw czasu rzeczywistego;



K2A_U09,
K2A_U10,
K2A_U11,
K2A_U12,
K2A_U13,
K2A_U14,
K2A_U15,
K2A_U16,
K2A_U17,
K2A_U18,
K2A_U19,
K2A_U20,
K2A_U21,
K2A_U22,
K2A_U23,
K2A_U24,
K2A_U25,
K2A_U26,
K2A_KO1,
K2A_K02,
K2A_K03,
K2A_KO4

Dynamika uktadow elektromechanicznych: Uporzadkowana wiedza z podstaw teoretycznych dynamiki uktadéw elektromechanicznych ,
metod ich modelowania oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktaddéw;
Dynamika uktadow elektromechanicznych: Podstawy teoretyczne dynamiki uktadéw elektromechanicznych , metod ich modelowania
oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktadéw; Biomechanika z ergonomia
(j.ang.): Uporzadkowana wiedza o charakterze interdyscyplinarnym z pograniczu techniki i nauk medycznych, czyli biomechanika i
ergonomia stosowane zaréwno w miejscach pracy, jak i w zyciu codziennym; Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne:
Uporzadkowana wiedza o budowie i dziataniu napedéw i sterowania hydraulicznego i pneumatycznego; Serwonapedy maszyn i urzadzen:
Uporzadkowana wiedza o podstawach teoretycznych sterowania ztozonymi ruchami (o tzw. interpolacji ruchéw), o budowie i dziataniu
serwonapedu, o kryteriach doboru serwonapedu oraz o wptywie serwonapeddéw na jakosé (doktadnos¢) ztozonych ruchéw; Praca
przejsciowa: Ugruntowanie wiedzy nabytej na Il stopniu studiéw oraz przygotowanie studentéw do realizacji pracy dyplomowe;j.
Uporzadkowana wiedz a w zakresie przygotowania do samodzielnego rozwigzania problemu technicznego z zakresu projektowania,
technologii, modelowania oraz analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Seminarium
dyplomowe magisterskie: Uporzgdkowana wiedza o sposobach i formach prezentacji posiadanej wiedzy jako przysztych kierownikow i
menadzeréw; Praktyka dyplomowa: Uporzadkowana wiedza z zakresu wymagan stawianych przez gospodarke (przemyst) inzynierom
automatykom, praktyczne poznanie procesu produkcyjnego w obszarze modelowania, projektowania oraz wytwarzania. Ponad to
konfrontacja pozyskanej w trakcie studiow wiedzy i umiejetnosci z oczekiwaniami ze strony przemystu oraz spozytkowanie posiadanej juz
wiedzy i umiejetnosci do rozwigzania praktycznych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; Praca dyplomowa magisterska: Uporzgdkowana
wiedza w zakresie samodzielnego rozwigzywania problemu inzynierskiego z zakresu projektowania, technologii, modelowania oraz
analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Blok przedmiotéw specjalnosciowych:
Anatomia funkcjonowania i fizjologia narzadéw ruchu: Uporzadkowana wiedza z zakresu anatomii i fizjologii cztowieka; Elementy
modelowania w biomechanice: Uporzagdkowana wiedza z zakresu modelowania w biomechanice i w projektowaniu sprzetu medycznego;
Elementy biomechaniki narzgdéw ruchowych cztowieka: Uporzagdkowana wiedza dotyczaca podstaw budowy i fizjologii narzadu ruchu
oraz biomechaniki; Dynamika uktadéw wielocztonowych: Uporzadkowana wiedza dotyczgca sposobéw modelowania oraz analizy
dynamicznej mechanizméw wielocztonowych;

Podstawy biomechaniki i bioniki technicznej: Usystematyzowana wiedza dotyczaca pojec i prawidtowosci z zakresu biomechaniki i bioniki;
Biomateriaty i materiaty medyczne: Uporzagdkowana wiedza dotyczaca struktury i wtasnosci uzytkowych biomateriatéw do réznych
zastosowan funkcjonalnych w chirurgii rekonstrukcyjnej i zabiegowej, oraz metod badan biomateriatéw, klasyfikacji i oceny zgodnosci
wyrobow medycznych; Aparatura biomedyczna: Usystematyzowana wiedza z zakresu sprzetu medycznego do rehabilitacji narzadu ruchu
i pokonywania barier architektonicznych i zawodowych; Inzynieria rehabilitacji narzadéw ruchu: Usystematyzowana wiedza dotyczaca
pojec i prawidtowosci z zakresu rehabilitacji schorzen narzaddw ruchu; Biocybernetyka: Uporzadkowana wiedza dotyczgca podstaw
regulacji, komunikacji i przetwarzania informacji w ukfadzie nerwowym cztowieka; Instrumentarium i sprzet medyczny: Ksztattowanie
pojec i systematyzowanie wiedzy z zakresu instrumentarium i sprzetu medycznego; Wybrane zagadnienia bioinzynierii: Uporzadkowana
wiedza dotyczaca metod inzynierskiego wspomagania projektowania z wykorzystaniem systeméw CAD oraz MES w odniesieniu do
zagadnien bioinzynierii; Komputerowe modelowanie uktadu kostnego cztowieka: Uporzadkowana wiedza dotyczagca metod modelowania
ukfadu kostnego cztowieka. Opanowanie umiejetnosci tworzenia prostych modeli numerycznych gtéwnych czesci narzadu ruchu
cztowieka przy wykorzystaniu oprogramowania MES; Procesy cieplne: Uporzadkowana wiedza dotyczgca metod komputerowych
stosowanych w modelowaniu proceséw cieplnych zachodzgcych w organizmach zywych. Opanowana wiedza teoretyczna dotyczaca
réwnan opisujacych procesy przeptywu biociepta, oraz wybranych metod rozwigzywania tych réwnan; Projektowanie napedow urzadzen
rehabilitacyjnych: Uporzadkowana wiedza z zakresu projektowania sprzetu oraz napedéw stosowanych w urzgdzeniach rehabilitacyjnych.
Umiejetnos¢ doboru napedu w zaleznosci od pozadanych parametréw kinematycznych i dynamicznych projektowanego urzadzenia;
Modelowanie uktadéw ruchu organizmoéw zywych: Uporzadkowana wiedza dotyczaca zagadnien zwigzanych z modelowaniem uktadu
ruchu cztowieka; Algorytmy genetyczne i programowanie ewolucyjne: Uporzagdkowana wiedza dotyczgca nowoczesnych metod
optymalizacji w postaci algorytméw genetycznych i programowania ewolucyjnego w odniesieniu do rozwigzywania zagadnien
technicznych.
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Technologie proekologiczne: Uporzadkowana wiedza z zakresu ksztattowania pojeé, poznawania prawidtowosci i systematyzowania
wiedzy z zakresu ekologii; Wychowanie fizyczne: Uporzadkowana wiedza w zakresie skutecznego oddziatywania i wptywania w procesie
wychowania fizycznego na osobowos¢ i ciato. Ponad to przygotowanie do dziatan catozyciowej aktywnosci ruchowej oraz ochrona
wtasnego zdrowia i innych oraz poznanie znaczenia sportéw zespotowych do uczestnictwa w kulturze fizycznej i zyciu spotecznym.
Dodatkowo uporzgdkowana wiedza w zakresie roli gier zespotowych, sportéw indywidualnych i zaje¢ muzyczno-ruchowych w rozwoju
psychofizycznym cztowieka; Zintegrowane systemy CAx (j.ang): Uporzadkowana wiedza specjalistyczna z zakresu komputerowego zapisu
konstrukcji, wspomagania proceséw obrébki skrawaniem, inzynierii odwrotnej, szybkiego prototypowania, istoty integracji systeméw CAD
i CAM. Nabycie praktycznej znajomosci technik komputerowego modelowania oraz symulacji obrébki skrawaniem z zastosowaniem
zaawansowanego systemu klasy CAD/CAM; Badania operacyjne: Uporzagdkowana wiedza z zakresu podstaw metod rozwigzywania
zagadnien programowania liniowego; Metody elementéw skoriczonych i brzegowych: Uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw Metody
Elementdéw Skonczonych oraz Metody Elementéw Brzegowych. Omawiane sg zagadnienia zwigzane z wyprowadzeniem metod w oparciu
o metody reszt wazonych. Przedstawiane sg przyktadowe zastosowania MES i MEB; Przedmioty fakultatywne: Automatyzacja pomiaréw
w inzynierii materiatowej: Uporzagdkowana wiedza w zakresie podstawowych metod dyfraktometrycznych i elektronograficznch
stosowanych w badaniach materiatéw inzynierskich, metod ich interpretacji oraz praktycznymi mozliwosciami ich wykorzystania. Ponadto
uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw krystalografii i fizyki ciata statego, transmisyjnej mikroskopii elektronowej i rentgenowskiej
analizy strukturalnej; Automatyzacja i robotyzacja proceséw topienia metali i stopédw: Uporzadkowana wiedza o zagadnieniu
automatyzacji i robotyzacji procesu topienia stopéw odlewniczych. Celem jest takze zdobycie umiejetnosci projektowania
zautomatyzowanych proceséw topienia, obstugi poszczegdlnych rodzajéw piecéw odlewniczych oraz prowadzenia w nich wytopdw;
Techniki laserowe w procesach produkcyjnych: Uporzadkowana wiedza z zakresu budowy i dziatania urzadzen laserowych i ich
zastosowania przemystowe; Podstawy miernictwa: Uporzagdkowana wiedza z zakresu wtasciwosci, doboru i zastosowania podstawowych
narzedzi pomiarowych oraz estymacji wyniku pomiaru, btedéw i niepewnosci pomiarowych; Metody szybkiego prototypowania:
Uporzadkowana wiedza z zakresu szybkiego prototypowania; Sieci przemystowe i sterowniki PLC: Uporzagdkowana wiedza z zakresu sieci
przemystowych, ich podziatu, budowy, sktadnikdw, warstw, protokotdéw, zakresu stosowania i mozliwosci oraz sterownikéw logicznych
PLC i systemoOw czasu rzeczywistego;
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Dynamika uktadow elektromechanicznych: Uporzadkowana wiedza z podstaw teoretycznych dynamiki uktadéw elektromechanicznych ,
metod ich modelowania oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktaddéw;
Dynamika uktadow elektromechanicznych: Podstawy teoretyczne dynamiki uktadéw elektromechanicznych , metod ich modelowania
oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktadéw; Biomechanika z ergonomia
(j.ang.): Uporzadkowana wiedza o charakterze interdyscyplinarnym z pograniczu techniki i nauk medycznych, czyli biomechanika i
ergonomia stosowane zaréwno w miejscach pracy, jak i w zyciu codziennym; Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne:
Uporzadkowana wiedza o budowie i dziataniu napeddw i sterowania hydraulicznego i pneumatycznego; Serwonapedy maszyn i urzadzen:
Uporzadkowana wiedza o podstawach teoretycznych sterowania ztozonymi ruchami (o tzw. interpolacji ruchdw), o budowie i dziataniu
serwonapedu, o kryteriach doboru serwonapedu oraz o wptywie serwonapeddéw na jakosé (doktadnos¢) ztozonych ruchéw; Praca
przejsciowa: Ugruntowanie wiedzy nabytej na Il stopniu studiéw oraz przygotowanie studentéw do realizacji pracy dyplomowe;j.
Uporzadkowana wiedz a w zakresie przygotowania do samodzielnego rozwigzania problemu technicznego z zakresu projektowania,
technologii, modelowania oraz analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Seminarium
dyplomowe magisterskie: Uporzgdkowana wiedza o sposobach i formach prezentacji posiadanej wiedzy jako przysztych kierownikow i
menadzeréw; Praktyka dyplomowa: Uporzadkowana wiedza z zakresu wymagan stawianych przez gospodarke (przemyst) inzynierom
automatykom, praktyczne poznanie procesu produkcyjnego w obszarze modelowania, projektowania oraz wytwarzania. Ponad to
konfrontacja pozyskanej w trakcie studiow wiedzy i umiejetnosci z oczekiwaniami ze strony przemystu oraz spozytkowanie posiadanej juz
wiedzy i umiejetnosci do rozwigzania praktycznych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; Praca dyplomowa magisterska: Uporzgdkowana
wiedza w zakresie samodzielnego rozwigzywania problemu inzynierskiego z zakresu projektowania, technologii, modelowania oraz
analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Blok przedmiotéw specjalnosciowych:
Modelowanie systemoéw: Uporzadkowana wiedza z zakresu podstawowych modeli matematycznych wystepujacych w naukach
technicznych; Programowanie w zastosowaniach przemystowych: Uporzadkowana wiedza z zakresu paradygmatéw programowania
strukturalnego, logicznego i obiektowego; Mechanika uktadéw odksztatcalnych: Uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw teoretycznych
mechaniki uktadéw odksztatcalnych, w szczegdlnosci przedstawienie podstaw formutowania réwnan konstytutywnych w osrodkach
sprezystych i niesprezystych;

Biomimetyczne algorytmy sterowania i optymalizacji: Uporzadkowana wiedza z zakresu algorytmdéw biomimetycznych ich zastosowan w
zagadnieniach sterowania i optymalizacji; Metoda elementdw skoriczonych: Uporzadkowana wiedza z zakresu tworzenia macierzy
sztywnosci elementdéw i struktury dla pretdw, tarcz i zagadnienia osiowosymetrycznego, wyznaczania przemieszczen, odksztatcen i
naprezen, analizy zagadnier dynamicznych, umiejetnosci postugiwania sie programami komputerowymi metody elementéw
skoriczonych; Pola sprzezone: Uporzadkowana wiedza z zakresu zagadniert numerycznego modelowania pdl sprzezonych, ze szczegélnym
uwzglednieniem interakcji pomiedzy zjawiskami mechanicznymi a niemechanicznymi wystepujacymi w elementach automatyki i
robotyki; Modelowanie systeméw biologicznych: Uporzadkowana wiedza z zakresu podstaw teoretycznych numerycznego modelowania
systemow biologicznych, w szczegdlnosci tkanek kostnych i tkanek migkkich; Metoda elementéw brzegowych: Uporzadkowana wiedza z
zakresu sformutowania metody dla zagadnienia dwuwymiarowego, taczenia metody elementéw skoriczonych i brzegowych, umiejetnosci
postugiwania sie programami komputerowymi metody elementéw brzegowych; Techniki planowania eksperymentu: Uporzadkowana
wiedza z zakresu umiejetnosci tworzenia, analizy i oceny planow eksperymentow (fizycznych i numerycznych); Wspoétczesne systemy
pomiarowe: Uporzadkowana wiedza z zakresu wspotczesnych systeméw pomiarowych w mechanice, pomiaréw wielkosci mechanicznych
i urzadzen pomiarowych; Modelowanie proceséw cieplnych: Uporzagdkowana wiedza z zakresu réwnan opisujgcych procesy cieplne,
metod rozwigzywania tych réwnan (MRS, MES, MEB), wykorzystania programu narzedziowego lub napisania wtasnego programu do
rozwigzywania wybranych zagadnien przeptywu ciepta; Systemy komputerowe obliczen inzynierskich: Uporzadkowana wiedza z zakresu
wspotczesnych systemow komputerowych wspomagajacych obliczenia inzynierskie (CAE).
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Technologie proekologiczne: Uporzadkowana wiedza z zakresu ksztattowania pojeé, poznawania prawidtowosci i systematyzowania
wiedzy z zakresu ekologii; Wychowanie fizyczne: Uporzadkowana wiedza w zakresie skutecznego oddziatywania i wptywania w procesie
wychowania fizycznego na osobowos¢ i ciato. Ponad to przygotowanie do dziatan catozyciowej aktywnosci ruchowej oraz ochrona
wtasnego zdrowia i innych oraz poznanie znaczenia sportéw zespotowych do uczestnictwa w kulturze fizycznej i zyciu spotecznym.
Dodatkowo uporzgdkowana wiedza w zakresie roli gier zespotowych, sportéw indywidualnych i zaje¢ muzyczno-ruchowych w rozwoju
psychofizycznym cztowieka; Zintegrowane systemy CAx (j.ang): Uporzadkowana wiedza specjalistyczna z zakresu komputerowego zapisu
konstrukcji, wspomagania proceséw obrébki skrawaniem, inzynierii odwrotnej, szybkiego prototypowania, istoty integracji systeméw CAD
i CAM. Nabycie praktycznej znajomosci technik komputerowego modelowania oraz symulacji obrébki skrawaniem z zastosowaniem
zaawansowanego systemu klasy CAD/CAM; Badania operacyjne: Uporzagdkowana wiedza z zakresu podstaw metod rozwigzywania
zagadnien programowania liniowego; Metody elementéw skoriczonych i brzegowych: Uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw Metody
Elementdéw Skonczonych oraz Metody Elementéw Brzegowych. Omawiane sg zagadnienia zwigzane z wyprowadzeniem metod w oparciu
o metody reszt wazonych. Przedstawiane sg przyktadowe zastosowania MES i MEB; Przedmioty fakultatywne: Automatyzacja pomiaréw
w inzynierii materiatowej: Uporzagdkowana wiedza w zakresie podstawowych metod dyfraktometrycznych i elektronograficznch
stosowanych w badaniach materiatéw inzynierskich, metod ich interpretacji oraz praktycznymi mozliwosciami ich wykorzystania. Ponadto
uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw krystalografii i fizyki ciata statego, transmisyjnej mikroskopii elektronowej i rentgenowskiej
analizy strukturalnej; Automatyzacja i robotyzacja proceséw topienia metali i stopédw: Uporzadkowana wiedza o zagadnieniu
automatyzacji i robotyzacji procesu topienia stopéw odlewniczych. Celem jest takze zdobycie umiejetnosci projektowania
zautomatyzowanych proceséw topienia, obstugi poszczegdlnych rodzajéw piecéw odlewniczych oraz prowadzenia w nich wytopdw;
Techniki laserowe w procesach produkcyjnych: Uporzadkowana wiedza z zakresu budowy i dziatania urzadzen laserowych i ich
zastosowania przemystowe; Podstawy miernictwa: Uporzagdkowana wiedza z zakresu wtasciwosci, doboru i zastosowania podstawowych
narzedzi pomiarowych oraz estymacji wyniku pomiaru, btedéw i niepewnosci pomiarowych; Metody szybkiego prototypowania:
Uporzadkowana wiedza z zakresu szybkiego prototypowania; Sieci przemystowe i sterowniki PLC: Uporzagdkowana wiedza z zakresu sieci
przemystowych, ich podziatu, budowy, sktadnikdw, warstw, protokotdéw, zakresu stosowania i mozliwosci oraz sterownikéw logicznych
PLC i systemoOw czasu rzeczywistego;
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Dynamika uktadéw elektromechanicznych: Uporzadkowana wiedza z podstaw teoretycznych dynamiki uktadéw elektromechanicznych,
metod ich modelowania oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktaddéw;
Dynamika uktadow elektromechanicznych: Podstawy teoretyczne dynamiki uktadéw elektromechanicznych , metod ich modelowania
oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktadéw; Biomechanika z ergonomig
(j.ang.): Uporzagdkowana wiedza o charakterze interdyscyplinarnym z pograniczu techniki i nauk medycznych, czyli biomechanika i
ergonomia stosowane zaréwno w miejscach pracy, jak i w zyciu codziennym; Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne:
Uporzadkowana wiedza o budowie i dziataniu napeddw i sterowania hydraulicznego i pneumatycznego; Serwonapedy maszyn i urzadzen:
Uporzadkowana wiedza o podstawach teoretycznych sterowania ztozonymi ruchami (o tzw. interpolacji ruchéw), o budowie i dziataniu
serwonapedu, o kryteriach doboru serwonapedu oraz o wptywie serwonapeddéw na jakosc (doktadnosc) ztozonych ruchéw; Praca
przejsciowa: Ugruntowanie wiedzy nabytej na Il stopniu studidow oraz przygotowanie studentéw do realizacji pracy dyplomowe;.
Uporzadkowana wiedz a w zakresie przygotowania do samodzielnego rozwigzania problemu technicznego z zakresu projektowania,
technologii, modelowania oraz analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Seminarium
dyplomowe magisterskie: Uporzgdkowana wiedza o sposobach i formach prezentacji posiadanej wiedzy jako przysztych kierownikow i
menadzerdw; Praktyka dyplomowa: Uporzadkowana wiedza z zakresu wymagan stawianych przez gospodarke (przemyst) inzynierom
automatykom, praktyczne poznanie procesu produkcyjnego w obszarze modelowania, projektowania oraz wytwarzania. Ponad to
konfrontacja pozyskanej w trakcie studiow wiedzy i umiejetnosci z oczekiwaniami ze strony przemystu oraz spozytkowanie posiadanej juz
wiedzy i umiejetnosci do rozwigzania praktycznych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; Praca dyplomowa magisterska: Uporzadkowana
wiedza w zakresie samodzielnego rozwigzywania problemu inzynierskiego z zakresu projektowania, technologii, modelowania oraz
analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Blok przedmiotéw specjalnosciowych:
Programowanie obiektowe: Szczegétowa wiedza i umiejetnosci w zakresie programowania obiektowego w wybranym srodowisku
programistycznym; Metody przetwarzania i analizy sygnatow: Spojna wiedza z zakresu analizy sygnatéw oraz zaawansowanych metod
przetwarzania sygnatéow. Umiejetno$¢ postugiwania sie srodowiskiem programowym Matlab\Simulink oraz opracowywania prostych
skryptow i funkcji w tym jezyku; Projektowanie i kompletowanie systemoéw automatyki: Szczegdtowa wiedza praktyczna i teoretyczna w
zakresie projektowania i integracji systemow automatyki;

Metody diagnostyki technicznej: Spéjna wiedza podstawowa i praktyczna w zakresie metod diagnozowania maszyn, urzgdzen i procesow
przemystowych; Systemy wizyjne i termowizyjne: Szczegétowa wiedza o budowie i elementach systemu wizyjnego zawierajacego
urzadzenia rejestrujgce obrazy w pasmie swiatta widzialnego oraz w podczerwieni a takze wiedzy zwigzanej z metodami i technikami
przetwarzania, analizy i rozpoznawania obrazéw cyfrowych; Projektowanie rozproszonych systeméw sterowania: Szczegétowa wiedza
teoretyczna na temat metod i technik projektowania rozproszonych systemoéw sterowania. Umiejetnosci praktyczne w zakresie
projektowania rozproszonych systeméw sterowania; Projektowanie wspdtbiezne: Spdjna wiedza w zakresie inzynierii wspétbieznej w
zagadnieniach zwigzanych z projektowaniem i konstruowaniem maszyn, w tym: organizacja projektu, zarzadzanie dokumentacja,
wspotbiezne modelowanie produktéw w grupach projektowych; Inzynieria wiedzy: Uporzagdkowana wiedza z zakresu pozyskiwania,
gromadzenia, przetwarzania i przechowywania wiedzy; Konstruowanie robotéw i urzadzen automatyki: Uporzadkowana wiedza
teoretyczna oraz praktyczna dotyczaca projektowania robotow i uktadéw automatyki, a takze wiedze praktyczng w zakresie zastosowania
technik i Srodowisk symulacyjnych w robotyce.
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Technologie proekologiczne: Uporzadkowana wiedza z zakresu ksztattowania pojeé, poznawania prawidtowosci i systematyzowania
wiedzy z zakresu ekologii; Wychowanie fizyczne: Uporzadkowana wiedza w zakresie skutecznego oddziatywania i wptywania w procesie
wychowania fizycznego na osobowos¢ i ciato. Ponad to przygotowanie do dziatan catozyciowej aktywnosci ruchowej oraz ochrona
wtasnego zdrowia i innych oraz poznanie znaczenia sportéw zespotowych do uczestnictwa w kulturze fizycznej i zyciu spotecznym.
Dodatkowo uporzgdkowana wiedza w zakresie roli gier zespotowych, sportéw indywidualnych i zaje¢ muzyczno-ruchowych w rozwoju
psychofizycznym cztowieka; Zintegrowane systemy CAx (j.ang): Uporzadkowana wiedza specjalistyczna z zakresu komputerowego zapisu
konstrukcji, wspomagania proceséw obrébki skrawaniem, inzynierii odwrotnej, szybkiego prototypowania, istoty integracji systeméw CAD
i CAM. Nabycie praktycznej znajomosci technik komputerowego modelowania oraz symulacji obrébki skrawaniem z zastosowaniem
zaawansowanego systemu klasy CAD/CAM; Badania operacyjne: Uporzagdkowana wiedza z zakresu podstaw metod rozwigzywania
zagadnien programowania liniowego; Metody elementéw skoriczonych i brzegowych: Uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw Metody
Elementdéw Skonczonych oraz Metody Elementéw Brzegowych. Omawiane sg zagadnienia zwigzane z wyprowadzeniem metod w oparciu
o metody reszt wazonych. Przedstawiane sg przyktadowe zastosowania MES i MEB; Przedmioty fakultatywne: Automatyzacja pomiaréw
w inzynierii materiatowej: Uporzagdkowana wiedza w zakresie podstawowych metod dyfraktometrycznych i elektronograficznch
stosowanych w badaniach materiatéw inzynierskich, metod ich interpretacji oraz praktycznymi mozliwosciami ich wykorzystania. Ponadto
uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw krystalografii i fizyki ciata statego, transmisyjnej mikroskopii elektronowej i rentgenowskiej
analizy strukturalnej; Automatyzacja i robotyzacja proceséw topienia metali i stopédw: Uporzadkowana wiedza o zagadnieniu
automatyzacji i robotyzacji procesu topienia stopéw odlewniczych. Celem jest takze zdobycie umiejetnosci projektowania
zautomatyzowanych proceséw topienia, obstugi poszczegdlnych rodzajéw piecéw odlewniczych oraz prowadzenia w nich wytopdw;
Techniki laserowe w procesach produkcyjnych: Uporzadkowana wiedza z zakresu budowy i dziatania urzadzen laserowych i ich
zastosowania przemystowe; Podstawy miernictwa: Uporzagdkowana wiedza z zakresu wtasciwosci, doboru i zastosowania podstawowych
narzedzi pomiarowych oraz estymacji wyniku pomiaru, btedéw i niepewnosci pomiarowych; Metody szybkiego prototypowania:
Uporzadkowana wiedza z zakresu szybkiego prototypowania; Sieci przemystowe i sterowniki PLC: Uporzagdkowana wiedza z zakresu sieci
przemystowych, ich podziatu, budowy, sktadnikdw, warstw, protokotdéw, zakresu stosowania i mozliwosci oraz sterownikéw logicznych
PLC i systemoOw czasu rzeczywistego;



K2A_U09,
K2A_U10,
K2A_U11,
K2A_U12,
K2A_U13,
K2A_U14,
K2A_U15,
K2A_U16,
K2A_U17,
K2A_U18,
K2A_U19,
K2A_U20,
K2A_U21,
K2A_U22,
K2A_U23,
K2A_U24,
K2A_U25,
K2A_U26,
K2A_KO1,
K2A_K02,
K2A_K03,
K2A_KO4

Dynamika uktadow elektromechanicznych: Uporzadkowana wiedza z podstaw teoretycznych dynamiki uktadéw elektromechanicznych ,
metod ich modelowania oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktadéw;
Dynamika uktadow elektromechanicznych: Podstawy teoretyczne dynamiki uktadéw elektromechanicznych , metod ich modelowania
oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktadéw; Biomechanika z ergonomig
(j.ang.): Uporzadkowana wiedza o charakterze interdyscyplinarnym z pograniczu techniki i nauk medycznych, czyli biomechanika i
ergonomia stosowane zaréwno w miejscach pracy, jak i w zyciu codziennym; Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne:
Uporzadkowana wiedza o budowie i dziataniu napeddw i sterowania hydraulicznego i pneumatycznego; Serwonapedy maszyn i urzadzen:
Uporzadkowana wiedza o podstawach teoretycznych sterowania ztozonymi ruchami (o tzw. interpolacji ruchdw), o budowie i dziataniu
serwonapedu, o kryteriach doboru serwonapedu oraz o wptywie serwonapeddéw na jakosé (doktadnos¢) ztozonych ruchéw; Praca
przejsciowa: Ugruntowanie wiedzy nabytej na Il stopniu studiéw oraz przygotowanie studentéw do realizacji pracy dyplomowe;.
Uporzadkowana wiedz a w zakresie przygotowania do samodzielnego rozwigzania problemu technicznego z zakresu projektowania,
technologii, modelowania oraz analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Seminarium
dyplomowe magisterskie: Uporzgdkowana wiedza o sposobach i formach prezentacji posiadanej wiedzy jako przysztych kierownikow i
menadzeréow; Praktyka dyplomowa: Uporzadkowana wiedza z zakresu wymagan stawianych przez gospodarke (przemyst) inzynierom
automatykom, praktyczne poznanie procesu produkcyjnego w obszarze modelowania, projektowania oraz wytwarzania. Ponad to
konfrontacja pozyskanej w trakcie studiow wiedzy i umiejetnosci z oczekiwaniami ze strony przemystu oraz spozytkowanie posiadanej juz
wiedzy i umiejetnosci do rozwigzania praktycznych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; Praca dyplomowa magisterska: Uporzgdkowana
wiedza w zakresie samodzielnego rozwigzywania problemu inzynierskiego z zakresu projektowania, technologii, modelowania oraz
analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Blok przedmiotéw specjalnosciowych:
Metalurgia stopdw odlewniczych I: Uporzgdkowana wiedza z zakresu metalurgii stopéw odlewniczych; Technologia formy odlewniczej:
Uporzadkowana wiedza z zakresu zasad projektowania form odlewniczych do odlewania grawitacyjnego, zasad doboru mas formierskich i
rdzeniowych, nadlewdéw i ochtadzalnikdow; Mechanizacja i automatyzacja odlewni: Uporzadkowana wiedza z zakresu uktadéw urzadzen
do realizacji proceséw wytwarzania odlewéw w warunkach zmechanizowanych i automatyzowanych;

Metalurgia stopdw odlewniczych II: Uporzgdkowana wiedza z zakresu odlewniczych stopdéw zelaza i wybranych stopéw niezelaznych,
metod ich przygotowania, oceny jakosci, technologii odlewania; Robotyzacja gniazd i linii odlewniczych: Uporzgdkowana wiedza z zakresu
zaprojektowania robota/manipulatora odlewniczego; Sterowanie i kontrola produkcji odlewniczej: Uporzagdkowana wiedza z zakresu
podstawowych zagadnien kontroli i sterowania jakoscig w tym szczegétowo w produkcji odlewdéw; Automatyzacja i robotyzacja proceséow
topienia metali i stopdw: Uporzadkowana wiedza z zakresu projektowania zautomatyzowanych proceséw topienia, obstugi
poszczegdlnych rodzajow piecéw odlewniczych oraz prowadzenia w nich wytopdw; Automatyzacja i hermetyzacja transportu w odlewni:
Uporzadkowana wiedza z zakresu mechanizacji i automatyzacji przemieszczania materiatdéw w odlewni; Komputerowe wspomaganie
proceséw odlewniczych: Uporzagdkowana wiedza z zakresu komputerowego wspomagania w odlewnictwie; Automatyzacja odlewnictwa
cisnieniowego: Uporzadkowana wiedza z zakresu odlewnictwa cisnieniowego z uwzglednieniem najnowszych osiggnie¢ w zakresie
automatyzacji i robotyzacji tej technologii odlewniczej; Wady w odlewach i metody ich oceny: Uporzadkowana wiedza z zakresu kontroli i
systemow jakosci z ukierunkowaniem na przedsiebiorstwa odlewnicze.
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Technologie proekologiczne: Uporzadkowana wiedza z zakresu ksztattowania pojeé, poznawania prawidtowosci i systematyzowania
wiedzy z zakresu ekologii; Wychowanie fizyczne: Uporzadkowana wiedza w zakresie skutecznego oddziatywania i wptywania w procesie
wychowania fizycznego na osobowos¢ i ciato. Ponad to przygotowanie do dziatan catozyciowej aktywnosci ruchowej oraz ochrona
wtasnego zdrowia i innych oraz poznanie znaczenia sportéw zespotowych do uczestnictwa w kulturze fizycznej i zyciu spotecznym.
Dodatkowo uporzgdkowana wiedza w zakresie roli gier zespotowych, sportéw indywidualnych i zaje¢ muzyczno-ruchowych w rozwoju
psychofizycznym cztowieka; Zintegrowane systemy CAx (j.ang): Uporzadkowana wiedza specjalistyczna z zakresu komputerowego zapisu
konstrukcji, wspomagania proceséw obrébki skrawaniem, inzynierii odwrotnej, szybkiego prototypowania, istoty integracji systeméw CAD
i CAM. Nabycie praktycznej znajomosci technik komputerowego modelowania oraz symulacji obrébki skrawaniem z zastosowaniem
zaawansowanego systemu klasy CAD/CAM; Badania operacyjne: Uporzagdkowana wiedza z zakresu podstaw metod rozwigzywania
zagadnien programowania liniowego; Metody elementéw skoriczonych i brzegowych: Uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw Metody
Elementdéw Skonczonych oraz Metody Elementéw Brzegowych. Omawiane sg zagadnienia zwigzane z wyprowadzeniem metod w oparciu
o metody reszt wazonych. Przedstawiane sg przyktadowe zastosowania MES i MEB; Przedmioty fakultatywne: Automatyzacja pomiaréw
w inzynierii materiatowej: Uporzagdkowana wiedza w zakresie podstawowych metod dyfraktometrycznych i elektronograficznch
stosowanych w badaniach materiatéw inzynierskich, metod ich interpretacji oraz praktycznymi mozliwosciami ich wykorzystania. Ponadto
uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw krystalografii i fizyki ciata statego, transmisyjnej mikroskopii elektronowej i rentgenowskiej
analizy strukturalnej; Automatyzacja i robotyzacja proceséw topienia metali i stopédw: Uporzadkowana wiedza o zagadnieniu
automatyzacji i robotyzacji procesu topienia stopéw odlewniczych. Celem jest takze zdobycie umiejetnosci projektowania
zautomatyzowanych proceséw topienia, obstugi poszczegdlnych rodzajéw piecéw odlewniczych oraz prowadzenia w nich wytopdw;
Techniki laserowe w procesach produkcyjnych: Uporzadkowana wiedza z zakresu budowy i dziatania urzadzen laserowych i ich
zastosowania przemystowe; Podstawy miernictwa: Uporzagdkowana wiedza z zakresu wtasciwosci, doboru i zastosowania podstawowych
narzedzi pomiarowych oraz estymacji wyniku pomiaru, btedéw i niepewnosci pomiarowych; Metody szybkiego prototypowania:
Uporzadkowana wiedza z zakresu szybkiego prototypowania; Sieci przemystowe i sterowniki PLC: Uporzagdkowana wiedza z zakresu sieci
przemystowych, ich podziatu, budowy, sktadnikdw, warstw, protokotdéw, zakresu stosowania i mozliwosci oraz sterownikéw logicznych
PLC i systemoOw czasu rzeczywistego;
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Dynamika uktadow elektromechanicznych: Uporzadkowana wiedza z podstaw teoretycznych dynamiki uktadéw elektromechanicznych ,
metod ich modelowania oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktadéw;
Dynamika uktadow elektromechanicznych: Podstawy teoretyczne dynamiki uktadéw elektromechanicznych , metod ich modelowania
oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktadéw; Biomechanika z ergonomig
(j.ang.): Uporzadkowana wiedza o charakterze interdyscyplinarnym z pograniczu techniki i nauk medycznych, czyli biomechanika i
ergonomia stosowane zaréwno w miejscach pracy, jak i w zyciu codziennym; Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne:
Uporzadkowana wiedza o budowie i dziataniu napeddw i sterowania hydraulicznego i pneumatycznego; Serwonapedy maszyn i urzadzen:
Uporzadkowana wiedza o podstawach teoretycznych sterowania ztozonymi ruchami (o tzw. interpolacji ruchdw), o budowie i dziataniu
serwonapedu, o kryteriach doboru serwonapedu oraz o wptywie serwonapeddéw na jakosé (doktadnos¢) ztozonych ruchéw; Praca
przejsciowa: Ugruntowanie wiedzy nabytej na Il stopniu studiéw oraz przygotowanie studentéw do realizacji pracy dyplomowe;.
Uporzadkowana wiedz a w zakresie przygotowania do samodzielnego rozwigzania problemu technicznego z zakresu projektowania,
technologii, modelowania oraz analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Seminarium
dyplomowe magisterskie: Uporzgdkowana wiedza o sposobach i formach prezentacji posiadanej wiedzy jako przysztych kierownikow i
menadzeréow; Praktyka dyplomowa: Uporzadkowana wiedza z zakresu wymagan stawianych przez gospodarke (przemyst) inzynierom
automatykom, praktyczne poznanie procesu produkcyjnego w obszarze modelowania, projektowania oraz wytwarzania. Ponad to
konfrontacja pozyskanej w trakcie studiow wiedzy i umiejetnosci z oczekiwaniami ze strony przemystu oraz spozytkowanie posiadanej juz
wiedzy i umiejetnosci do rozwigzania praktycznych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; Praca dyplomowa magisterska: Uporzgdkowana
wiedza w zakresie samodzielnego rozwigzywania problemu inzynierskiego z zakresu projektowania, technologii, modelowania oraz
analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Blok przedmiotéw specjalnosciowych:
Urzadzenia i osprzet spawalniczy: Uporzadkowana wiedza z zakresu budowy, obstugi i eksploatacji urzadzen spawalniczych; Podstawy
technologii spawalniczych: Uporzgdkowana wiedza o podstawowych technologiach spawania, napawania, natryskiwania termicznego,
zgrzewania, lutowania, ciecia i ztobienia. Zapewnienie wiedzy dotyczgcej spawalnosci poszczegdlnych grup materiatowych oraz zasad
doboru materiatéw dodatkowych do spawania, napawania i natryskiwania termicznego.



Zapewnienie wiedzy dotyczace] zgrzewalnosci poszczegdlnych grup materiatowych, zasad lutowania, zasad metod ciecia i ztobienia
pozwalajacych uzyskaé wysoka jakos$¢ powierzchni po procesie; Materiaty inzynierskie: Uporzadkowana wiedza z zakresu wtasnosci
tworzyw konstrukcyjnych w aspekcie ich przetwdrstwa metodami spawalniczymi. Wyjasnienie oddziatywania spawalniczych cykli
cieplnych na wtasnosci materiatéw tgczonych oraz zasad zapewniajgcych uzyskanie potgczen spawanych o wymaganych wtasnosciach;
Systemy pomiarowe w spawalnictwie: Uporzagdkowana wiedza o budowie, obstudze i dziataniu nowoczesnych urzadzen do
monitorowania proceséw spawania i zgrzewania oraz metod zbierania i przetwarzania sygnatéw emitowanych w procesach
spawalniczych; Metalurgia proceséw spawalniczych: Uporzgdkowana wiedza o procesach metalurgicznych zachodzgcych w czasie
spawania oraz mozliwosciach sterowania tymi procesami w celu osiggniecia optymalnych wtasnosci potaczen spawanych; Projektowanie
konstrukcji spawanych, zgrzewanych i lutowanych: Uporzgdkowana wiedza o procesach metalurgicznych zachodzacych w czasie
spawania oraz mozliwosciach sterowania tymi procesami w celu osiggniecia optymalnych wtasnosci potaczen spawanych; Kontrola i
zapewnienie jakosci w spawalnictwie: Uporzadkowana wiedza z zakresu podstaw problematyki sterowania i zapewnienia jakosci
produkcji spawalniczej zgodnie z systemem TQM i normami serii ISO 9000. Uporzgdkowana wiedza z zakresu tworzenia sie wad
spawalniczych oraz metodach oceny jakosci ztgczy spawanych, zgrzewanych, lutowanych i klejonych; Projektowanie produkcji
spawalniczej: Uporzagdkowana wiedza z zakresu podstaw problemoéw zwigzanych z projektowaniem produkcji spawalniczej. Zapewnienie
wiedzy dotyczacej zasad organizacji produkcji spawalniczej, kalkulacji kosztéw wytwarzania oraz dokumentacji i struktury proceséw
technologicznych zwigzanych z technikami spawalniczymi; Mechanizacja, automatyzacja i robotyzacja produkcji spawalniczej:
Uporzadkowana wiedza z dziedziny budowy, obstugi i eksploatacji zautomatyzowanych i zrobotyzowanych stanowisk spawalniczych;
Modelowanie i symulacja komputerowa proceséw spawalniczych: Uporzadkowana wiedza teoretyczna i praktyczna z zakresu
modelowania komputerowego proceséw spawalniczych oraz wyrobienie umiejetnosci przygotowania danych, wyboru rodzaju modelu i
doboru uproszczen koniecznych do przeprowadzenia symulacji metodg elementéw skoriczonych z zastosowaniem nowoczesnych
programoéw obliczeniowych; Komunikacja miedzyludzka i negocjacje w technice: Uporzadkowana wiedza dotyczgca komunikacji
miedzyludzkiej, a zwtaszcza sposobach przekazywania informacji, przygotowywania i wygtaszania przemdwien, prowadzenia dyskusji oraz
zasadach przygotowywania i prowadzenia negocjacji zwigzanych z problematyka inzynierska.
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Technologie proekologiczne: Uporzadkowana wiedza z zakresu ksztattowania pojeé, poznawania prawidtowosci i systematyzowania
wiedzy z zakresu ekologii; Wychowanie fizyczne: Uporzadkowana wiedza w zakresie skutecznego oddziatywania i wptywania w procesie
wychowania fizycznego na osobowos¢ i ciato. Ponad to przygotowanie do dziatan catozyciowej aktywnosci ruchowej oraz ochrona
wtasnego zdrowia i innych oraz poznanie znaczenia sportéw zespotowych do uczestnictwa w kulturze fizycznej i zyciu spotecznym.
Dodatkowo uporzgdkowana wiedza w zakresie roli gier zespotowych, sportéw indywidualnych i zaje¢ muzyczno-ruchowych w rozwoju
psychofizycznym cztowieka; Zintegrowane systemy CAx (j.ang): Uporzadkowana wiedza specjalistyczna z zakresu komputerowego zapisu
konstrukcji, wspomagania proceséw obrébki skrawaniem, inzynierii odwrotnej, szybkiego prototypowania, istoty integracji systeméw CAD
i CAM. Nabycie praktycznej znajomosci technik komputerowego modelowania oraz symulacji obrébki skrawaniem z zastosowaniem
zaawansowanego systemu klasy CAD/CAM; Badania operacyjne: Uporzagdkowana wiedza z zakresu podstaw metod rozwigzywania
zagadnien programowania liniowego; Metody elementéw skoriczonych i brzegowych: Uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw Metody
Elementdéw Skonczonych oraz Metody Elementéw Brzegowych. Omawiane sg zagadnienia zwigzane z wyprowadzeniem metod w oparciu
o metody reszt wazonych. Przedstawiane sg przyktadowe zastosowania MES i MEB; Przedmioty fakultatywne: Automatyzacja pomiaréw
w inzynierii materiatowej: Uporzagdkowana wiedza w zakresie podstawowych metod dyfraktometrycznych i elektronograficznch
stosowanych w badaniach materiatéw inzynierskich, metod ich interpretacji oraz praktycznymi mozliwosciami ich wykorzystania. Ponadto
uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw krystalografii i fizyki ciata statego, transmisyjnej mikroskopii elektronowej i rentgenowskiej
analizy strukturalnej; Automatyzacja i robotyzacja proceséw topienia metali i stopédw: Uporzadkowana wiedza o zagadnieniu
automatyzacji i robotyzacji procesu topienia stopéw odlewniczych. Celem jest takze zdobycie umiejetnosci projektowania
zautomatyzowanych proceséw topienia, obstugi poszczegdlnych rodzajéw piecéw odlewniczych oraz prowadzenia w nich wytopdw;
Techniki laserowe w procesach produkcyjnych: Uporzadkowana wiedza z zakresu budowy i dziatania urzadzen laserowych i ich
zastosowania przemystowe; Podstawy miernictwa: Uporzagdkowana wiedza z zakresu wtasciwosci, doboru i zastosowania podstawowych
narzedzi pomiarowych oraz estymacji wyniku pomiaru, btedéw i niepewnosci pomiarowych; Metody szybkiego prototypowania:
Uporzadkowana wiedza z zakresu szybkiego prototypowania; Sieci przemystowe i sterowniki PLC: Uporzagdkowana wiedza z zakresu sieci
przemystowych, ich podziatu, budowy, sktadnikdw, warstw, protokotdéw, zakresu stosowania i mozliwosci oraz sterownikéw logicznych
PLC i systemoOw czasu rzeczywistego;
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Dynamika uktadow elektromechanicznych: Uporzadkowana wiedza z podstaw teoretycznych dynamiki uktadéw elektromechanicznych ,
metod ich modelowania oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktadéw;
Dynamika uktadow elektromechanicznych: podstaw Podstawy teoretyczne dynamiki uktadéw elektromechanicznych , metod ich
modelowania oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktadéw; Biomechanika z
ergonomig (j.ang.): Uporzadkowana wiedza o charakterze interdyscyplinarnym z pograniczu techniki i nauk medycznych, czyli
biomechanika i ergonomia stosowane zaréwno w miejscach pracy, jak i w zyciu codziennym; Napedy i sterowanie hydrauliczne i
pneumatyczne: Uporzagdkowana wiedza o budowie i dziataniu napeddw i sterowania hydraulicznego i pneumatycznego; Serwonapedy
maszyn i urzadzen: Uporzagdkowana wiedza o podstawach teoretycznych sterowania ztozonymi ruchami (o tzw. interpolacji ruchéw), o
budowie i dziataniu serwonapedu, o kryteriach doboru serwonapedu oraz o wptywie serwonapedoéw na jakos¢ (doktadnosé) ztozonych
ruchdéw; Praca przejsciowa: Ugruntowanie wiedzy nabytej na Il stopniu studiéw oraz przygotowanie studentéw do realizacji pracy
dyplomowej. Uporzadkowana wiedz a w zakresie przygotowania do samodzielnego rozwigzania problemu technicznego z zakresu
projektowania, technologii, modelowania oraz analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki
komputerowej; Seminarium dyplomowe magisterskie: Uporzadkowana wiedza o sposobach i formach prezentacji posiadanej wiedzy jako
przysztych kierownikéw i menadzerdw; Praktyka dyplomowa: Uporzadkowana wiedza z zakresu wymagan stawianych przez gospodarke
(przemyst) inzynierom automatykom, praktyczne poznanie procesu produkcyjnego w obszarze modelowania, projektowania oraz
wytwarzania. Ponad to konfrontacja pozyskanej w trakcie studiéw wiedzy i umiejetnosci z oczekiwaniami ze strony przemystu oraz
spozytkowanie posiadanej juz wiedzy i umiejetnosci do rozwigzania praktycznych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; Praca dyplomowa
magisterska: Uporzadkowana wiedza w zakresie samodzielnego rozwigzywania problemu inzynierskiego z zakresu projektowania,
technologii, modelowania oraz analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Blok
przedmiotéw specjalnosciowych: Projektowanie proceséw technologicznych: Zasady projektowania proceséw technologicznych budowy
maszyn (technologii ubytkowej); Systemy sterowania, kontrolno-pomiarowe i diagnostyczne: Zna systemy sterowania, metody
pomiarowe, i metody badan diagnostycznych uktadéw przemystowych; Systemy mikroprocesorowe w sterowaniu: Zrozumienie zasad
dziatania typowych uktadéw mikroprocesorowych, urzadzen peryferyjnych, takich jak UART, timery, przetworniki analogowo-cyfrowe i
cyfrowo-analogowe, metodologia programowania mikrokontroleréw.;

Robotyzacja proceséw technologicznych i programowanie robotéw: Zna zasady robotyzacji proceséw technologicznych obejmujacych
podstawowe techniki wytwarzania oraz metody oceny projektéw inwestycyjnych. Umie programowac robota.; Programowanie
sterownikdw logicznych PLC: Posiada wiedze teoretyczng na temat metod programowania PLC. Jest w stanie zaprogramowac PLC w LD,
FBD, ST, SFCi IL. Jest w stanie zaprojektowac i wykonaé system wizualizacji programu SCADA.; Systemy rozproszone i operacyjne czasu
rzeczywistego: Zna zasady dziatania systemow operacyjnych czasu rzeczywistego, réznice miedzy systemem operacyjnym czasu
rzeczywistego a systemem niedeterministycznym.; Projektowanie i modelowanie elastycznych systeméw wytwdrczych: Posiada¢ wiedze
teoretyczng dotyczaca metodologii procesu projektowania w kontekscie projektowania ESW, Umie¢ utworzy¢ harmonogram i cyklogram
pracy ESW; Planowanie i sterowanie produkcjg w systemach zautomatyzowanych: Umiejetnosci w zakresie sporzgdzania planéw
produkcyjnych z wykorzystaniem réznych metod i technik oraz rozwigzywanie prostych przypadkdw réwnowazenia linii produkcyjnych.;
Akwizycja i zarzadzanie danymi produkcyjnymi: Zdobycie podstawowej wiedzy z zakresu pozyskiwania i zarzgdzania danymi
produkcyjnymi. Zdobycie umiejetnosci korzystania z danych produkcyjnych. Zapoznanie sie z réznymi systemami informatycznymi:
SCADA, PDM, PLM, MES, historykiem itp.; Komputerowo zintegrowane wytwarzanie: Znajomos¢ metod i technik przygotowania produkcji
i produkcji w kontekscie zintegrowanego komputerowo planowania produkcji i planowania produkcji oraz zintegrowanego systemu
sterowania.
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Environmental technologies: Uporzadkowana wiedza z zakresu ksztattowania pojeé, poznawania prawidtowosci i systematyzowania
wiedzy z zakresu ekologii; Sociology: Uporzadkowana wiedza z zakresu nauk spotecznych: przekazanie podstawowej wiedzy na temat
mikro- i makrostruktur spotecznych, zjawisk i proceséw spotecznych w nich zachodzacych oraz zwigzkéw i zaleznosci miedzy nimi.
Wynikiem winno by¢ uzyskanie przez uczestnikdw zajeé¢ kompetencji spotecznych, umozliwiajgcych rozumienie podstawowych
mechanizmow rzadzacych otoczeniem spotecznym; Physical education: Uporzagdkowana wiedza w zakresie skutecznego oddziatywania i
wptywania w procesie wychowania fizycznego na osobowos¢ i ciato. Ponad to przygotowanie do dziatan catozyciowej aktywnosci
ruchowej oraz ochrona wtasnego zdrowia i innych oraz poznanie znaczenia sportéw zespotowych do uczestnictwa w kulturze fizycznej i
zyciu spotecznym. Dodatkowo uporzgdkowana wiedza w zakresie roli gier zespotowych, sportéw indywidualnych i zaje¢ muzyczno-
ruchowych w rozwoju psychofizycznym cztowieka; Selectable subjects: Micromechatronics and MEMS: Uporzadkowana wiedza z zakresu
systemow mechatronicznych oraz systeméw mikro-elektro-mechanicznych; Laser Technologies in production processes: Uporzadkowana
wiedza z zakresu budowy i dziatania urzadzen laserowych i ich zastosowania przemystowe ; Servo drives in machinery and equipment:
Uporzadkowana wiedza o podstawach teoretycznych sterowania ztozonymi ruchami (o tzw. interpolacji ruchéw), o budowie i dziataniu
serwonapedu, o kryteriach doboru serwonapedu oraz o wptywie serwonapeddéw na jakosé (doktadnos¢) ztozonych ruchdw; Integrated
systems CAx: Uporzadkowana wiedza specjalistyczna z zakresu komputerowego zapisu konstrukcji, wspomagania proceséw obrébki
skrawaniem, inzynierii odwrotnej, szybkiego prototypowania, istoty integracji systeméw CAD i CAM. Nabycie praktycznej znajomosci
technik komputerowego modelowania oraz symulacji obrébki skrawaniem z zastosowaniem zaawansowanego systemu klasy CAD/CAM;
Biomechanics with ergonomics: Uporzadkowana wiedza o charakterze interdyscyplinarnym z pograniczu techniki i nauk medycznych, czyli
biomechanika i ergonomia stosowane zaréwno w miejscach pracy, jak i w zyciu codziennym; Finite and Boundary Element Methods:
Uporzadkowana wiedza z zakresu podstaw Metody Elementéw Skoriczonych oraz Metody Elementéw Brzegowych. Omawiane sg
zagadnienia zwigzane z wyprowadzeniem metod w oparciu o metody reszt wazonych. Przedstawiane sg przyktadowe zastosowania MES i
MEB; Object programming languages: Uporzadkowana wiedza w zakresie programowania obiektowego w wybranym srodowisku
programistycznym. Nabycie tej wiedzy powinno by¢ pomocne do programowania uktadéw sterowania, opracowywania wtasnych
rozwigzan bazujgcych na sztucznej inteligencji, opracowywania aplikacji inzynierskich wspomagajacych proces projektowo-konstrukcyjny
np. w zakresie obliczeniowym czy opracowywania aplikacji wspomagajacych proces diagnostyki maszyn;
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Design methodology: Uzycie systeméw CAx w projektowaniu produktdw i technologii ich wytwarzania; Material technologies: Znajomo$¢
technologii materiatowych, przedstawienie stosowanych proceséw wytwarzania; Fundamentals of metrology: Uporzadkowana wiedza z
zakresu witasciwosci, doboru i zastosowania podstawowych narzedzi pomiarowych oraz estymacji wyniku pomiaru, btedéw i niepewnosci
pomiarowych; Analytical mechanics: Uporzgdkowana wiedza o metodach mechaniki analitycznej, jako narzedzia wiedzy niezbednego do
analizy i syntezy ztozonych uktadéw mechatronicznych, jako modeli dynamicznych liniowych i nieliniowych. Przedstawienie zagadnien
wychodzgcych poza ramy klasycznej mechaniki, co powoduje, iz stosowany aparat matematyczny moze by¢ wykorzystywany do innych
dziedzin fizyki; Hydraulic and pneumatic drives and control systems: Uporzadkowana wiedza o budowie i dziataniu napeddw i sterowania
hydraulicznego i pneumatycznego; Mid-semester project: Ugruntowanie wiedzy nabytej na Il stopniu studiéw oraz przygotowanie
studentow do realizacji pracy dyplomowej. Uporzgdkowana wiedz a w zakresie przygotowania do samodzielnego rozwigzania problemu
technicznego z zakresu projektowania, technologii, modelowania oraz analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy
wykorzystaniu techniki komputerowej; Master diploma seminar: Uporzagdkowana wiedza o sposobach i formach prezentacji posiadanej
wiedzy jako przysztych kierownikdw i menadzeréw; Final apprenticeship: Uporzadkowana wiedza z zakresu wymagan stawianych przez
gospodarke (przemyst) inzynierom automatykom, praktyczne poznanie procesu produkcyjnego w obszarze modelowania, projektowania
oraz wytwarzania. Ponad to konfrontacja pozyskanej w trakcie studiéw wiedzy i umiejetnosci z oczekiwaniami ze strony przemystu oraz
spozytkowanie posiadanej juz wiedzy i umiejetnosci do rozwigzania praktycznych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; Master's thesis:
Uporzadkowana wiedza w zakresie samodzielnego rozwigzywania problemu inzynierskiego z zakresu projektowania, technologii,
modelowania oraz analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Set of specialty subjects:
Design of technological processes: Zasady projektowania proceséw technologicznych budowy maszyn (technologii ubytkowej); Control,
measurement and diagnostic systems: Zna systemy sterowania, metody pomiarowe, i metody badan diagnostycznych uktadéw
przemystowych; Microprocessor-based systems in the control: Zrozumienie zasad dziatania typowych uktadéw mikroprocesorowych,
urzadzen peryferyjnych, takich jak UART, timery, przetworniki analogowo-cyfrowe i cyfrowo-analogowe, metodologia programowania
mikrokontroleréw.; Robotic of technological processes and robots programming: Zna zasady robotyzacji proceséw technologicznych
obejmujacych podstawowe techniki wytwarzania oraz metody oceny projektéw inwestycyjnych. Umie programowad robota.;

PLCs programming: Posiada wiedze teoretyczng na temat metod programowania PLC. Jest w stanie zaprogramowac PLC w LD, FBD, ST,
SFCi IL. Jest w stanie zaprojektowac i wykona¢ system wizualizacji programu SCADA.; Distributed control systems and real-time operating
systems: Zna zasady dziatania systemoéw operacyjnych czasu rzeczywistego, réznice miedzy systemem operacyjnym czasu rzeczywistego a
systemem niedeterministycznym.; Design and modelling of flexible manufacturing systems: Posiada¢ wiedze teoretyczng dotyczaca
metodologii procesu projektowania w kontekscie projektowania ESW, Umie¢ utworzyé harmonogram i cyklogram pracy ESW.; Production
planning and control in automated systems: Umiejetnosci w zakresie sporzadzania planéw produkcyjnych z wykorzystaniem réznych
metod i technik oraz rozwigzywanie prostych przypadkéw réwnowazenia linii produkcyjnych.; Acquisition and management of production
data: Zdobycie podstawowe] wiedzy z zakresu pozyskiwania i zarzadzania danymi produkcyjnymi. Zdobycie umiejetnosci korzystania z
danych produkcyjnych. Zapoznanie sie z réznymi systemami informatycznymi: SCADA, PDM, PLM, MES, historykiem itp.; Computer
integrated manufacturing: Znajomos¢ metod i technik przygotowania produkcji i produkcji w kontekscie zintegrowanego komputerowo
planowania produkc;ji i planowania produkcji oraz zintegrowanego systemu sterowania.
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Technologie proekologiczne: Uporzadkowana wiedza z zakresu ksztattowania pojeé, poznawania prawidtowosci i systematyzowania
wiedzy z zakresu ekologii; Wychowanie fizyczne: Uporzadkowana wiedza w zakresie skutecznego oddziatywania i wptywania w procesie
wychowania fizycznego na osobowos¢ i ciato. Ponad to przygotowanie do dziatan catozyciowej aktywnosci ruchowej oraz ochrona
wtasnego zdrowia i innych oraz poznanie znaczenia sportéw zespotowych do uczestnictwa w kulturze fizycznej i zyciu spotecznym.
Dodatkowo uporzgdkowana wiedza w zakresie roli gier zespotowych, sportéw indywidualnych i zaje¢ muzyczno-ruchowych w rozwoju
psychofizycznym cztowieka; Zintegrowane systemy CAx (j.ang): Uporzadkowana wiedza specjalistyczna z zakresu komputerowego zapisu
konstrukcji, wspomagania proceséw obrébki skrawaniem, inzynierii odwrotnej, szybkiego prototypowania, istoty integracji systeméw CAD
i CAM. Nabycie praktycznej znajomosci technik komputerowego modelowania oraz symulacji obrébki skrawaniem z zastosowaniem
zaawansowanego systemu klasy CAD/CAM; Badania operacyjne: Uporzagdkowana wiedza z zakresu podstaw metod rozwigzywania
zagadnien programowania liniowego; Metody elementéw skoriczonych i brzegowych: Uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw Metody
Elementdéw Skonczonych oraz Metody Elementéw Brzegowych. Omawiane sg zagadnienia zwigzane z wyprowadzeniem metod w oparciu
o metody reszt wazonych. Przedstawiane sg przyktadowe zastosowania MES i MEB; Przedmioty fakultatywne: Automatyzacja pomiaréw
w inzynierii materiatowej: Uporzagdkowana wiedza w zakresie podstawowych metod dyfraktometrycznych i elektronograficznch
stosowanych w badaniach materiatéw inzynierskich, metod ich interpretacji oraz praktycznymi mozliwosciami ich wykorzystania. Ponadto
uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw krystalografii i fizyki ciata statego, transmisyjnej mikroskopii elektronowej i rentgenowskiej
analizy strukturalnej; Automatyzacja i robotyzacja proceséw topienia metali i stopédw: Uporzadkowana wiedza o zagadnieniu
automatyzacji i robotyzacji procesu topienia stopéw odlewniczych. Celem jest takze zdobycie umiejetnosci projektowania
zautomatyzowanych proceséw topienia, obstugi poszczegdlnych rodzajéw piecéw odlewniczych oraz prowadzenia w nich wytopdw;
Techniki laserowe w procesach produkcyjnych: Uporzadkowana wiedza z zakresu budowy i dziatania urzadzen laserowych i ich
zastosowania przemystowe; Podstawy miernictwa: Uporzagdkowana wiedza z zakresu wtasciwosci, doboru i zastosowania podstawowych
narzedzi pomiarowych oraz estymacji wyniku pomiaru, btedéw i niepewnosci pomiarowych; Metody szybkiego prototypowania:
Uporzadkowana wiedza z zakresu szybkiego prototypowania; Sieci przemystowe i sterowniki PLC: Uporzagdkowana wiedza z zakresu sieci
przemystowych, ich podziatu, budowy, sktadnikdw, warstw, protokotdéw, zakresu stosowania i mozliwosci oraz sterownikéw logicznych
PLC i systemoOw czasu rzeczywistego;



K2A_U09,
K2A_U10,
K2A_U11,
K2A_U12,
K2A_U13,
K2A_U14,
K2A_U15,
K2A_U16,
K2A_U17,
K2A_U18,
K2A_U19,
K2A_U20,
K2A_U21,
K2A_U22,
K2A_U23,
K2A_U24,
K2A_U25,
K2A_U26,
K2A_KO1,
K2A_K02,
K2A_K03,
K2A_KO4

Dynamika uktadow elektromechanicznych: Uporzadkowana wiedza z podstaw teoretycznych dynamiki uktadéw elektromechanicznych ,
metod ich modelowania oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktaddéw;
Dynamika uktadow elektromechanicznych: podstawy teoretyczne dynamiki uktadéw elektromechanicznych , metod ich modelowania
oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktadéw; Biomechanika z ergonomig
(j.ang.): Uporzadkowana wiedza o charakterze interdyscyplinarnym z pograniczu techniki i nauk medycznych, czyli biomechanika i
ergonomia stosowane zaréwno w miejscach pracy, jak i w zyciu codziennym; Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne:
Uporzadkowana wiedza o budowie i dziataniu napeddw i sterowania hydraulicznego i pneumatycznego; Serwonapedy maszyn i urzadzen:
Uporzadkowana wiedza o podstawach teoretycznych sterowania ztozonymi ruchami (o tzw. interpolacji ruchéw), o budowie i dziataniu
serwonapedu, o kryteriach doboru serwonapedu oraz o wptywie serwonapeddéw na jakosé (doktadnos¢) ztozonych ruchéw; Praca
przejsciowa: Ugruntowanie wiedzy nabytej na Il stopniu studiéw oraz przygotowanie studentéw do realizacji pracy dyplomowe;j.
Uporzadkowana wiedz a w zakresie przygotowania do samodzielnego rozwigzania problemu technicznego z zakresu projektowania,
technologii, modelowania oraz analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Seminarium
dyplomowe magisterskie: Uporzgdkowana wiedza o sposobach i formach prezentacji posiadanej wiedzy jako przysztych kierownikow i
menadzeréw; Praktyka dyplomowa: Uporzadkowana wiedza z zakresu wymagan stawianych przez gospodarke (przemyst) inzynierom
automatykom, praktyczne poznanie procesu produkcyjnego w obszarze modelowania, projektowania oraz wytwarzania. Ponad to
konfrontacja pozyskanej w trakcie studiow wiedzy i umiejetnosci z oczekiwaniami ze strony przemystu oraz spozytkowanie posiadanej juz
wiedzy i umiejetnosci do rozwigzania praktycznych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; Praca dyplomowa magisterska: Uporzgdkowana
wiedza w zakresie samodzielnego rozwigzywania problemu inzynierskiego z zakresu projektowania, technologii, modelowania oraz
analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Blok przedmiotéw specjalnosciowych:
Podstawy ksztattowania wtasnosci materiatow inzynierskich: Ksztattowanie pojeé, poznawanie prawidtowosci i systematyzowanie wiedzy
z zakresu technologii materiatowych, metalurgii proszkéw, odlewania stopdw ich krystalizacji, przemian fazowych zachodzgcych w
obrabianych materiatach, proceséw wydzieleniowych w nich wystepujgcych inzynierii powierzchni; Podstawy prawne systemu badan i
certyfikacji: Znajomos¢ aktualnie obowigzujacych przepiséw prawnych w zakresie badan i certyfikacji w tym uregulowan dotyczacych
ustaw, rozporzadzen, dyrektyw, norm, zarzgdzen w odniesieniu do problematyki wprowadzania wyrobdw na rynek;



Zintegrowane systemy zarzadzania wytwarzaniem: Nabycie umiejetnosci praktycznego zastosowania wiedzy w rozwigzywaniu
rzeczywistych zadan i problemdw technicznych z zakresu zintegrowanych systemdw zarzadzania wytwarzaniem; Automatyzacja i
robotyzacja technologii proceséw materiatowych: Systematyzowanie wiedzy oraz ksztattowanie pojec z zakresu automatyzacji i
robotyzacji technologii proceséw materiatowych; Dokumentacja systemu jakosci: Zapoznanie studentéw z podstawowymi zagadnieniami
dotyczgcymi funkcjonowania organizacji i zasadami tworzenia dokumentacji systemu jakosci, w tym polityki jakosci, ksiegi jakosci,
procedur i instrukcji jak réwniez ze sposobami nadzoru tych dokumentdéw; Zarzadzanie procesami technologicznymi i czystsza produkcja:
Doskonalenie wiedzy z zakresu zarzadzania technologia w aspekcie rynkowym wraz z uwzglednieniem zasad Czystszej Produkcji;
Komputerowe wspomaganie projektowania technologii proceséw materiatowych: Zastosowanie technologii CAx i PLM w procesach
projektowania technologii, zwlaszcza w procesach materialowych; Podstawy konstrukcji i wytwarzania narzedzi i oprzyrzagdowania
technologicznego: Poznanie podstawowych zasad konstruowania oraz doboru parametréw narzedzi oraz oprzyrzgdowania
technologicznego, Zasady konstrukcji urzagdzen do technologii proceséw materiatowych: Przyblizenie podstawowych pojec i zasad
konstrukcji urzgdzen technologicznych stosowanych w procesach materiatowych; Metody badar jakosci i auditing: Zapoznanie studentéw
z podstawowymi zagadnieniami dotyczgcymi doskonalenia jakosci organizacji i proceséw z wykorzystaniem metod i technik, jakosci, jak
réowniez z zasadami przeprowadzania audytéw z godnie z normg PN-EN ISO 19011. Techniki menedzerskie i zarzagdzanie zmianami: Celem
przedmiotu jest poznanie niezbednych technik menedzerskich w zakresie postaw i umiejetnosci oraz poznanie metod poszukiwania
rozwigzywania problemow oraz zasad kierowania procesami zmian; Zintegrowane materiatowe procesy technologiczne: Zapoznanie z
podstawami wspotczesnych metod i technik oceny i wyboru technologii materiatowych oraz wypracowanie praktycznej umiejetnosci
modernizacji i wyboru zintegrowanej technologii materiatowej ze wzgledu na wiele kryteriéw; Koszty zarzadzania jakoscia i ekonomika
produkcji: Zapoznanie studentéw z podstawowymi zagadnieniami dotyczacymi kosztéw zarzgdzania jakoscig i ekonomiki produkcji;
Systemy doradcze w zarzadzaniu i technologiach proceséw materiatowych: Zapoznanie studentéw z problematyka systemoéw doradczych,
zapisem wiedzy, metodami wnioskowania i przyktadami systeméw doradczych w obszarze zarzgdzania i technologiach proceséw
materiatowych.
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Technologie proekologiczne: Uporzadkowana wiedza z zakresu ksztattowania pojeé, poznawania prawidtowosci i systematyzowania
wiedzy z zakresu ekologii; Wychowanie fizyczne: Uporzadkowana wiedza w zakresie skutecznego oddziatywania i wptywania w procesie
wychowania fizycznego na osobowos¢ i ciato. Ponad to przygotowanie do dziatan catozyciowej aktywnosci ruchowej oraz ochrona
wtasnego zdrowia i innych oraz poznanie znaczenia sportéw zespotowych do uczestnictwa w kulturze fizycznej i zyciu spotecznym.
Dodatkowo uporzgdkowana wiedza w zakresie roli gier zespotowych, sportéw indywidualnych i zaje¢ muzyczno-ruchowych w rozwoju
psychofizycznym cztowieka; Zintegrowane systemy CAx (j.ang): Uporzadkowana wiedza specjalistyczna z zakresu komputerowego zapisu
konstrukcji, wspomagania proceséw obrébki skrawaniem, inzynierii odwrotnej, szybkiego prototypowania, istoty integracji systeméw CAD
i CAM. Nabycie praktycznej znajomosci technik komputerowego modelowania oraz symulacji obrébki skrawaniem z zastosowaniem
zaawansowanego systemu klasy CAD/CAM; Badania operacyjne: Uporzagdkowana wiedza z zakresu podstaw metod rozwigzywania
zagadnien programowania liniowego; Metody elementéw skoriczonych i brzegowych: Uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw Metody
Elementdéw Skonczonych oraz Metody Elementéw Brzegowych. Omawiane sg zagadnienia zwigzane z wyprowadzeniem metod w oparciu
o metody reszt wazonych. Przedstawiane sg przyktadowe zastosowania MES i MEB; Przedmioty fakultatywne: Automatyzacja pomiaréw
w inzynierii materiatowej: Uporzagdkowana wiedza w zakresie podstawowych metod dyfraktometrycznych i elektronograficznch
stosowanych w badaniach materiatéw inzynierskich, metod ich interpretacji oraz praktycznymi mozliwosciami ich wykorzystania. Ponadto
uporzgdkowana wiedza z zakresu podstaw krystalografii i fizyki ciata statego, transmisyjnej mikroskopii elektronowej i rentgenowskiej
analizy strukturalnej; Automatyzacja i robotyzacja proceséw topienia metali i stopédw: Uporzadkowana wiedza o zagadnieniu
automatyzacji i robotyzacji procesu topienia stopéw odlewniczych. Celem jest takze zdobycie umiejetnosci projektowania
zautomatyzowanych proceséw topienia, obstugi poszczegdlnych rodzajéw piecéw odlewniczych oraz prowadzenia w nich wytopdw;
Techniki laserowe w procesach produkcyjnych: Uporzadkowana wiedza z zakresu budowy i dziatania urzadzen laserowych i ich
zastosowania przemystowe; Podstawy miernictwa: Uporzagdkowana wiedza z zakresu wtasciwosci, doboru i zastosowania podstawowych
narzedzi pomiarowych oraz estymacji wyniku pomiaru, btedéw i niepewnosci pomiarowych; Metody szybkiego prototypowania:
Uporzadkowana wiedza z zakresu szybkiego prototypowania; Sieci przemystowe i sterowniki PLC: Uporzagdkowana wiedza z zakresu sieci
przemystowych, ich podziatu, budowy, sktadnikdw, warstw, protokotdéw, zakresu stosowania i mozliwosci oraz sterownikéw logicznych
PLC i systemoOw czasu rzeczywistego;



K2A_U09,
K2A_U10,
K2A_U11,
K2A_U12,
K2A_U13,
K2A_U14,
K2A_U15,
K2A_U16,
K2A_U17,
K2A_U18,
K2A_U19,
K2A_U20,
K2A_U21,
K2A_U22,
K2A_U23,
K2A_U24,
K2A_U25,
K2A_U26,
K2A_KO1,
K2A_K02,
K2A_K03,
K2A_KO04

Dynamika uktadéw elektromechanicznych: Uporzadkowana wiedza z podstaw teoretycznych dynamiki uktadéw elektromechanicznych,
metod ich modelowania oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktaddéw;
Dynamika uktadow elektromechanicznych: podstawy teoretyczne dynamiki uktadéw elektromechanicznych , metod ich modelowania
oraz zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu identyfikacji wtasciwosci dynamicznych tych uktadéw; Biomechanika z ergonomig
(j.ang.): Uporzagdkowana wiedza o charakterze interdyscyplinarnym z pograniczu techniki i nauk medycznych, czyli biomechanika i
ergonomia stosowane zaréwno w miejscach pracy, jak i w zyciu codziennym; Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne:
Uporzadkowana wiedza o budowie i dziataniu napeddw i sterowania hydraulicznego i pneumatycznego; Serwonapedy maszyn i urzadzen:
Uporzadkowana wiedza o podstawach teoretycznych sterowania ztozonymi ruchami (o tzw. interpolacji ruchéw), o budowie i dziataniu
serwonapedu, o kryteriach doboru serwonapedu oraz o wptywie serwonapeddéw na jakosc (doktadnosc¢) ztozonych ruchéw; Praca
przejsciowa: Ugruntowanie wiedzy nabytej na Il stopniu studidow oraz przygotowanie studentow do realizacji pracy dyplomowe;.
Uporzadkowana wiedz a w zakresie przygotowania do samodzielnego rozwigzania problemu technicznego z zakresu projektowania,
technologii, modelowania oraz analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Seminarium
dyplomowe magisterskie: Uporzgdkowana wiedza o sposobach i formach prezentacji posiadanej wiedzy jako przysztych kierownikow i
menadzerdw; Praktyka dyplomowa: Uporzadkowana wiedza z zakresu wymagan stawianych przez gospodarke (przemyst) inzynierom
automatykom, praktyczne poznanie procesu produkcyjnego w obszarze modelowania, projektowania oraz wytwarzania. Ponad to
konfrontacja pozyskanej w trakcie studiow wiedzy i umiejetnosci z oczekiwaniami ze strony przemystu oraz spozytkowanie posiadanej juz
wiedzy i umiejetnosci do rozwigzania praktycznych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; Praca dyplomowa magisterska: Uporzadkowana
wiedza w zakresie samodzielnego rozwigzywania problemu inzynierskiego z zakresu projektowania, technologii, modelowania oraz
analizy dziatania uktadéw automatyki i robotyki -przy wykorzystaniu techniki komputerowej; Blok przedmiotéw specjalnosciowych:
Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna: Przedstawienie zagadnien zwigzanych z: dyrektywa kompatybilnosci elektromagnetycznej EMC,
elektromagnetyzmem, zrédtami i skutkami zaktécen elektromagnetycznych; Systemy operacyjne czasu rzeczywistego: Zapoznanie
studentow z zasadg dziatania systemdw operacyjnych czasu rzeczywistego. Przedstawienie réznic miedzy systemem operacyjnym czasu
rzeczywistego a systemem niedeterministycznym.; Komunikacja w przemystowych systemach sterowania i akwizycji danych: Zapoznanie
studentow z typami sieci przemystowych.

Podziat sieci i ich zastosowania w oparciu o zastosowang technologie: rozwigzania RS-owe, rozwigzania Ethernetowe; Programowanie
systemow sterowania maszyn i linii technologicznych: Zapoznanie studentéw z rozszerzonymi zagadnieniami zwigzanymi z
programowaniem systemdw sterowania: zaawansowane algorytmy sterowania oraz zakres normy IEC61131; Wizualizacja proceséw
przemystowych: Celem przedmiotu jest przekazanie studentom wiedzy o podstawowych zagadnieniach oraz metodach projektowania
aplikacji typu SCADA,; Systemy napedowe maszyn i linii technologicznych: Zapoznanie studentéw z zagadnieniami zwigzanymi z
podstawowymi zasadami doboru napedéw projektowanych maszyny i linii technologicznych; Dyrektywa maszynowa: Poznanie dyrektywy
w sprawie maszyn, gospodarcze i spofeczne znaczenie dyrektywy w sprawie maszyn, zdrowie i bezpieczenstwo uzytkownikoéw maszyn;
Projektowanie i programowanie systemow bezpieczenstwa: Zapoznanie studentéw z zagadnieniami oceny ryzyka i doboru rozwigzan
bezpieczenstwa zgodnych z norma EN ISO 13849; Eksploatacja, monitorowanie i diagnostyka maszyn i linii technologicznych: Zapoznanie
studentow z réznymi aspektami eksploatacji, monitorowania i diagnostyki na poziomach: operacji technologicznej, maszyny, grupy
maszyn, linii technologicznej lub wydziatu; Projektowanie systemow sterowania maszyn i linii technologicznych: Podczas zajec¢ studenci
zapoznajg sie z kompleksowym podejsciem do projektowania systemdw sterowania, wizualizacji, napedéw maszyn i linii
technologicznych.
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Automatyzacja: Sterowanie ztozonymi cyklami pracy. Sterowanie w funkcji czasu i drogi. Podstawy sterowania numerycznego obrabiarek.
Sterowania programowe: numeryczne, sekwencyjne. Struktura sterowania numerycznego. Sterowanie NC, CNC, DNC, PLC. Centra
obréobkowe. Obrabiarki sterowane numerycznie. Automatyczna wymiana narzedzi. Magazyny narzedziowe. Elastyczna automatyzacja w
wytwarzaniu. Automatyzacja ASO. Systemy przeptywu przedmiotéw w ESO i ASO. Systemy przeptywu narzedzia. Robotyzacja w obrdébce
skrawaniem.

Diagnostyka: Struktura uktadéw diagnostycznych i nadzorujgcych. Zréznicowanie pojec: uktad pomiarowy i uktad diagnostyczny.
Przetworniki i czujniki pomiarowe. Przeglad i charakterystyka czujnikéw pomiarowych. Podstawowe rodzaje uktadéw pomiarowych w
maszynach technologicznych. Uktady pomiarowe w serwonapedach. Aparatura rejestrujgca i wzmacniajgca. Rejestracja dyskretnych
sygnatow pomiarowych. Przetwarzanie sygnatéw pomiarowych. Diagnostyka stanu narzedzia. Diagnostyka procesu obrébki. Diagnostyka
przedmiotu obrabianego. Charakterystyka wybranych przyktadéw uktadéw diagnostycznych ze szczegdinym uwzglednieniem uktaddéw
stosowanych w warunkach przemystowych.

Metodologia badan: Doswiadczalna identyfikacja modeli dynamicznych obiektéw przemystowych. Metody identyfikacji. Planowanie
badan doswiadczalnych. Aparatura do badan statycznych i dynamicznych. Komputerowe wspomaganie rejestracji sygnatéw
pomiarowych. Statystyczne opracowanie wynikdw pomiaréw. Przetwarzanie sygnatéw pomiarowych w dziedzinie czasu, czestotliwosci i
modalnej. Metody symulacyjne w badaniach. Modele matematyczne i symulacyjne. Aparatura do badan dynamicznych i do rejestracji
sygnatow pomiarowych; Inzynieria odwrotna - digitalizacja przedmiotu, budowa modelu CAD, wykonanie przedmiotu z modelu CAD
metoda obrébko skrawaniem, wykonanie przedmiotu z modelu CAD metodg rapid prototyping, pomiar wykonanego przedmiotu na
maszynie pomiarowej oraz ocena doktadnosci wykonania.

Kinematyka obrabiarek: Budowa schematéw kinematycznych. Schemat strukturalny. Réwnania faricuchéw kinematycznych. Analiza i
synteza kinematyczna réznych rodzajéw obrabiarek. Realizacja posuwéw zaleznych i niezaleznych.

Dynamika obrabiarek: Procesy dynamiczne w uktadzie Obrabiarka - Uchwyt - Przedmiot - Narzedzie / Proces Skrawania (OUPN-PS).
Modele dynamiczne procesu skrawania. Modele tarcia. Strefa nieczutosci i drgania relaksacyjne - stick-slip. Redukcja obcigzer i masowych
momentéw bezwtadnosci. Zagadnienia analizy modalnej.

Konstruowanie: Zasady konstrukcji narzedzi skrawajgcych oraz przyrzadéw i uchwytéw obrabiarkowych. Przygotowanie do
podejmowania decyzji konstrukcyjnych z uwzglednieniem kryteriéw optymalizacyjnych oraz uwzgledniajgcych zasady bezpiecznego
eksploatowania skonstruowanych narzedzi i przyrzagdow.

Obrdébka ubytkowa: Poznanie konwencjonalnych i niekonwencjonalnych metod obrébki ubytkowej oraz nagniataniem, jako sposobow
ksztattowania wiasnosci warstwy wierzchniej. Charakterystyka metod, narzedzia, przyktady zastosowania. Przedstawienie nowych
rozwigzan w zakresie narzedzi do obrébki ubytkowe;j.

Programowanie: Metodyka programowania OSN. Programowanie z wykorzystaniem funkcji sterowania przebiegiem programu,
zmiennymi, parametryzacja, cyklami maszynowymi, makrami wtasnymi, funkcjami specjalnymi. Aktywne sterowanie procesami.
Wspotpraca z PLC i uktadami zewnetrznymi. Funkcje pomiarowe. Projektowanie proceséw technologicznych dla modeli
prostopadtosciennych, powierzchniowych, procesy frezarsko-tokarskie, obrébki 3+2 i osiowe. Zaawansowana kontrola Sciezek,
wprowadzanie informacji ztozonej. Dynamika obrabiarek: Symulacja i analiza, eksport geometrii wynikowej. Analiza kolizji.
Zaawansowany postprocessing i analiza programow.

Uporzadkowana wiedza z zakresu jezyka obcego o umiejetnos¢ postugiwania sie stownictwem specjalistycznym charakterystycznym dla
danej dziedziny, zgodnej z kierunkiem studidw. Ponad to przygotowanie do korzystania z obcojezycznych zrédet w zakresie studiowanego
kierunku oraz do postugiwania sie jezykiem obcym w srodowisku zawodowym

Uporzadkowana wiedza z zakresu ksztattowania wizerunku firmy oraz jego wptywu na funkcjonowanie przedsiebiorstwa. Dodatkowo
zwrocenie uwagi na metody badan rynku i analizy strategicznej jako wyznacznika dziatan organizacji. W ramach przedmiotu student
poznaje réwniez metody negocjacji



K2A_W18, Uporzadkowana wiedza z zakresu prawa pracy oraz prawa ochrony witasnosci intelektualnych
17 Przedmiot obieralny HES2 2 K2A_W19, Etyczne aspekty problemdw cywilizacyjnych
K2A_KO4  Etyczne uwarunkowania dziatalnosci inzynierskiej oraz ich uwzgledniania w praktyce inzynierskiej.



