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. INFORMACJE PODSTAWOWE

Jednostka prowadzaca studia: PWSIiP w Lomzy; Wydzial Informatyki i Nauk o Zywno$ci
Poziom ksztatcenia: studia pierwszego stopnia
Profil ksztatcenia: praktyczny
Forma studiéw: stacjonarne, niestacjonarne
Liczba semestrow: 7
Tytut zawodowy uzyskiwany przez absolwenta: inzynier, kierunku Automatyka i robotyka
W toku studiow student dokonuje wyboru jednego obszaru zainteresowan sposrod
2 oferowanych $ciezek specjalizacyjnych, tj:

e Automatyzacja procesow,

e Mechatronika.
Laczna liczba punktow ECTS: 210 na studiach stacjonarnych oraz na studiach
niestacjonarnych; w tym za samodzielng prac¢ pod opieka nauczyciela nad przygotowaniem

pracy dyplomowej na wybrany temat — 15 pkt ECTS

1. Wymagania wstepne

Od kandydata ubiegajgcego si¢ o przyjecie na studia na kierunku Automatyka
i robotyka oczekuje si¢ posiadania kwalifikacji petnych na poziomie czwartym Polskiej Ramy
Kwalifikacji, ktore zapewnia zdanie egzaminu maturalnego i jest po$wiadczone przez
Swiadectwo dojrzatosci.

Przyjecie kandydata na studia odbywa si¢ w trybie konkursu $wiadectw dojrzatosci
na podstawie pozycji na liscie rankingowej. Pozycja na liscie rankingowej uzalezniona jest
od liczby uzyskanych punktéw: lista jest posortowana wedtug liczby punktow od najwigkszej
do najmniejszej. Dla kandydatéw legitymujacych si¢ $wiadectwem dojrzatosci ,,Nowa Matura”
konkurs §wiadectw prowadzony w oparciu o wynik egzaminu maturalnego z jezyka obcego
oraz jednego z nastepujacych przedmiotdéw do wyboru: matematyka lub fizyka/fizyka
I astronomia. Jezeli kandydat zdawat poziom rozszerzony liczb¢ punktéw mnozy si¢ przez 1,5.
Dla kandydatow legitymujacych si¢ $wiadectwem dojrzatosci ,,Stara Matura” konkurs
swiadectw prowadzony jest w oparciu 0 wynik egzaminu maturalnego z ocen uzyskanych na

maturze z nast¢pujacych przedmiotoéw do wyboru: matematyka lub fizyka/fizyka i astronomia
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oraz z jezyka obcego. W przypadku braku na maturze jezyka obcego bierze si¢ pod uwage jezyk

polski.

Kandydat musi spetnia¢ warunki rekrutacji okreslone stosowng uchwata Senatu PWSIiP

wLomzy 1 zamieszczone na stronie internetowej https://www.pwsip.edu.pl/kandydaci/.

Po elektronicznej rejestracji 1 dokonaniu optaty rekrutacyjnej kandydat musi dostarczy¢

do Dziekanatu w wyznaczonym terminie nast¢pujgce dokumenty:

podanie o przyjecie na studia wygenerowane z udostepnionego systemu rekrutacji
elektronicznej (ankieta osobowa);

kopi¢ swiadectwa dojrzatosci, o ktorym mowa w art. 69 ust. 2 pkt 1 — 7 Ustawy
Prawo o szkolnictwie wyzszym 1 nauce;

jedno aktualne zdjecie zgodne z wymaganiami stosowanymi przy wydawaniu
dowodow osobistych i1 zdjecie w formie cyfrowej, dotaczone do internetowego
formularza rejestracyjnego;

dowod wniesionej oplaty za postepowanie rekrutacyjne;

w przypadku kandydatow dotknigtych niepetnosprawnoscia - kopia orzeczenia
0 stopniu niepetnosprawnos$ci, umozliwiajaca: dostosowanie Uczelni do potrzeb
zwigzanych z rodzajem niepelnosprawnos$ci kandydata oraz udzielenia wsparcia
zarbwno materialnego, jak i dydaktycznego.

Na kierunek Automatyka i robotyka moga by¢ rekrutowani cudzoziemcy. Po

elektronicznej rejestracji i dokonaniu optaty rekrutacyjnej kandydat cudzoziemiec musi

dostarczy¢ do Dziekanatu w wyznaczonym terminie nastgpujace dokumenty:

wydrukowany i podpisany formularz internetowy z udostgpnionego systemu
rekrutacji elektronicznej, stanowigcy podanie o przyjecie na studia;

dowdd wniesionej optaty za postepowanie rekrutacyjne;

dokument potwierdzajacy znajomo$¢ jezyka polskiego (zaswiadczenie
0 ukonczeniu rocznego kursu przygotowawczego do podjecia nauki w jezyku
polskim w jednostkach wyznaczonych przez ministra do spraw szkolnictwa
wyzszego, posiadanie certyfikatu znajomosci jezyka polskiego wydanego przez
Panstwowa Komisje Poswiadczania Znajomosci Jezyka Polskiego jako Obcego,
Swiadectwa, dyplomy lub inne dokumenty potwierdzajace ukonczenie za granicg
szkoty ponadpodstawowej, w ktorej zajecia byty prowadzone w samym jezyku
polskim). W razie braku dokumentu potwierdzajacego znajomos$¢ jezyka
polskiego uzyskanie potwierdzenia Uczelni, ze przygotowanie oraz stopien
znajomosci jezyka polskiego pozwalaja na podjecie studiow w jezyku polskim.
Potwierdzenie znajomos$ci jezyka polskiego w wyjatkowych warunkach
(np. epidemicznych) mozna przeprowadzi¢ z wykorzystaniem technologii



informatycznych;

e os$wiadczenie kandydata o posiadaniu polisy ubezpieczeniowej na wypadek
choroby lub nastepstw nieszcz¢sliwych wypadkow (na okres ksztalcenia
w Polsce), Europejskiej Karty Ubezpieczenia Zdrowotnego lub os$wiadczenie
cudzoziemca ubiegajacego si¢ o przyjecie nastudia, ze przystapi
do ubezpieczenia w  Narodowym Funduszu Zdrowia niezwlocznie
po rozpoczgciu ksztalcenia;

e polskie $§wiadectwo dojrzatosci (oryginat lub jego odpis sporzadzony przez
wystawce $wiadectwa dojrzatosci), lub zalegalizowane badz opatrzone apostille
zagraniczne $wiadectwo (oryginal lub jego duplikat sporzadzony przez wystawce
$wiadectwa zagranicznego lub jednostke do tego uprawniong), lub inny
dokument uzyskany za granica, uprawniajacy do ubiegania si¢ o przyjecie
na studia w uczelniach kazdego typu w panstwie, w ktérego systemie dziatata
instytucja wydajaca $wiadectwo, uznane za rownowazne odpowiedniemu
polskiemu $wiadectwu dojrzatosci, zgodnie z przepisami w sprawie nostryfikacji
swiadectw szkolnych i1 §wiadectw maturalnych uzyskanych za granica, albo
uznany na podstawie umowy mi¢dzynarodowej za rownowazny odpowiedniemu
polskiemu $wiadectwu dojrzalo$ci lub za uprawniajacy do podjgcia takich
studiow w Rzeczypospolitej Polskiej (wymog legalizacji nie dotyczy dyplomu
International Baccalaureate oraz dyplomu European Baccalaureate);

e tlumaczenie $wiadectwa dojrzatosci na jezyk polski przez ttumacza przysiegtego
(wpisanego na list¢ ttumaczy przysiggtych) albo po§wiadczone przez konsula RP
urzedujagcego w panstwie, w ktorym zostat wydany dokument (wymog
thumaczenia nie dotyczy dyplomu International Baccalaureate);

e zaswiadczenie lekarskie o braku przeciwwskazan do podjecia studiow
na wybranym kierunku studiow i formie studiow wydane w roku rekrutacji, wraz
Z thumaczeniem przysigglym na jezyk polski lub potwierdzone przez konsula
Rzeczypospolitej Polskiej. W przypadku braku mozliwosci uzyskania
zaswiadczenia lekarskiego. Dopuszcza si¢ w wyjatkowych warunkach (np.
epidemicznych) mozliwos¢ dostarczenia zaswiadczenia lekarskiego o braku
przeciwwskazan do podjecia studiow w ciggu 30 dni od rozpoczecia studidw;

e jedng aktualng fotografi¢ zgodng z wymaganiami stosowanymi przy wydawaniu
dowoddw osobistych w formie cyfrowej — dofgczona do internetowego
formularza rejestracyjnego;

e os$wiadczenie o wyborze zasad przyjecia i odbywania studiow;

e zgoda rodzicow lub opiekundéw prawnych na podjecie studiow w przypadku oséb
niepetnoletnich.

Kandydaci cudzoziemcy zakwalifikowani na studia zobowigzani sg do:



okazania do wgladu Karty Polaka, zezwolenia na pobyt staly lub zezwolenia
rezydenta dtugoterminowego Unii Europejskiej, zezwolenia na pobyt czasowy,
decyzji w sprawie stwierdzenia polskiego pochodzenia, dokumentu
potwierdzajacego status uchodzcy nadany w Rzeczypospolitej Polskiej lub
korzystanie z ochrony czasowej badz uzupehiajacej, dokumentu
potwierdzajacego rodzaj i stopien pokrewienstwa z obywatelem Rzeczypospolitej
Polskiej pod warunkiem zamieszkiwania na terenie Polski, pracownikowi
Dziekanatu niezwtocznie. W wyjatkowych warunkach (np. epidemicznych) nie
p6zniej niz w ciggu 7 dni od rozpoczecia zaje¢ na Uczelni;

okazania do wgladu paszportu lub innego urzedowego dokumentu tozsamosci
pracownikowi Dziekanatu niezwlocznie. W wyjatkowych warunkach (np.
epidemicznych) nie pdzniej niz w ciggu 7 dni od rozpoczgcia zaje¢ na Uczelni,

okazanie do wgladu wizy pracownikowi Dziekanatu niezwlocznie.
W wyjatkowych warunkach (np. epidemicznych) nie p6zniej niz w ciggu 7 dni od

rozpoczecia zaje¢ na Uczelni.

2. Obszar ksztalcenia

Tabela 1. Procentowy udziat punktow ECTS dla dziedzin i dyscyplin naukowych, do ktorych

zostal przyporzadkowany kierunek

Lp. |Dziedzina/dyscyplina naukowa Punkty ECTS
Liczba Procentowy udziat
punktéw ECTS

1. | Dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych 210 100 %
1.1 | Dyscyplina  automatyka,  elektronika 146 70 %

i elektrotechnika (dyscyplina wiodgca)
1.2 | Dyscyplina  informatyka  techniczna 64 30 %

telekomunikacja

Suma 210 100%

Wiodaca dyscypling naukowa na studiach I stopnia na kierunku Automatyka i robotyka

jest: automatyka, elektronika i elektrotechnika (70% punktow ECTS). Procentowy udziat

punktéow ECTS w podziale na dyscypliny przedstawia Tabela 1: automatyka, elektronika

i elektrotechnika (70%b), informatyka techniczna i telekomunikacja (30%).

Przygotowanie przez studenta pracy dyplomowej wymaga posiadania podstawowej

wiedzy, umiejetnosci i kompetencji z zakresu nauk inzynieryjno-technicznych, w tym

kompetencji inzynierskich. Wskazane obszary i dziedziny ksztalcenia niezbedne dla




uzyskania kwalifikacji I stopnia sg adekwatne do zaktadanych efektow uczenia si¢ zapisanych

w programie studidw.

3. Ogolne cele ksztalcenia

Koncepcja ksztatcenia na kierunku studidow bierze pod uwage szerokie rozumienie
automatyki uzupetione o poglebione aspekty mechatroniki, robotyki i automatyzacji proceséw
uwzgledniajagce zapotrzebowanie rynku lokalnego. W programie kierunku proponujemy
nauczanic nowoczesnych poje¢ i koncepcji, metod projektowania urzadzen i Systemow
technicznych, technik rozwigzywania probleméw oraz umiejetnosci analitycznych
niezb¢gdnych do tworzenia systemow opartych o nowoczesne rozwigzania stosowane we
wspotczesnej automatyce i robotyce. Zakres tej wiedzy i umiejetnosci odzwierciedlajg tresci
programowe przedmiotéw prowadzonych na dwoch specjalno$ciach. Sa to m.in.:
Komputerowe narzedzia w automatyce, Wizualizacja procesow, Widzenie maszynowe,
Programowanie robotow przemystowych, Urzadzenia mechatroniki i Projektowanie
mechatroniczne. Prowadzi to do nowoczesnych kwalifikacji zawodowych — projektowania
i utrzymania nowoczesnych systemow technicznych.

Absolwent studiow inzynierskich na kierunku Automatyka i robotyka posiada
nowoczesng wiedz¢ 1 umiejetnosci z zakresu ogolnych zagadnien automatyki i robotyki,
a w szczeg6lnoséci umie: opracowywac i uzytkowaé oprogramowanie do zbierania danych,
analizowa¢ wlasciwosci statyczne i dynamiczne procesow i na tej podstawie podejmowac
decyzje co do zakresu i sposobu automatyzacji i robotyzacji, wprowadza¢ uklady sterowania
do procesow prowadzonych manualnie, modernizowa¢ lub wymienia¢ wadliwe badz
przestarzate uklady sterowania, nadzorowal poprzez wizualizacje¢ przebieg procesow
prowadzonych automatycznie, projektowaé, wdraza¢ 1 prowadzi¢ eksploatacje
programowalnych uktadow sterowania oraz projektowaé, wdraza¢ i prowadzi¢ eksploatacje
analogowych uktadow regulacji, projektowa¢ oraz wdraza¢ urzadzenia 1 systemy
mechatroniczne. Tego rodzaju umiejetnosci pozwolg absolwentowi poradzi¢ sobie z zadaniami
i problemami na jakie napotyka si¢ podczas projektowania, wdrazania i eksploatacji
nowoczesnych technologii oraz sterowania eksploatacja obiektow i systemow wspotczesnej
automatyki 1 robotyki, zarowno w duzym przedsigbiorstwie przemystowym, jak 1 we wlasnej
firmie.

Absolwent posiada rowniez ogdlne umiejetnosci z zakresu przedmiotdw matematyczno-
fizycznych, informatycznych 1 ekonomiczno-humanistycznych oraz wykorzystania

multimediow w komunikacji cztowiek-komputer.
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Z uwagi na interdyscyplinarny charakter kierunku, absolwent jest przygotowany do pracy
w przemysle elektrotechnicznym, elektronicznym, budowy maszyn, spozywczym oraz ochrony
srodowiska, a takze w matych i $rednich przedsigbiorstwach zatrudniajacych inzynierow z
zakresu automatyki i systemdw oraz technik decyzyjnych. Jest tez przygotowany do stosowania
nowoczesnych metod organizacji pracy, w tym do kierowania zespotami ludzkimi,
zorientowanego na osigganie wysokiej jakosci 1 efektywnosci dziatania.

Absolwent zna jezyk angielski na poziomie B2 (wedlug klasyfikacji Europejskiego
Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego Rady Europy). Dodatkowo umie postugiwaé si¢
specjalistycznym stownictwem z zakresu automatyki i robotyki.

Absolwent jest w pelni przygotowany do podjecia studidow drugiego stopnia.
Zaszczepiona jest w nim réwniez potrzeba do ciggltego podnoszenia kompetencji zawodowych,
osobistych i spotecznych.

Sylwetka absolwenta kierunku Automatyka i robotyka ksztaltowana jest podczas
realizacji dwoch czgéci programu: kierunkowej i specjalizacyjnej. Na czwartym semestrze
studiow studenci mogg wybraé jedna z nastepujacych Sciezek specjalizacyjnych inzynierskich:

e Automatyzacja procesow,

e Mechatronika

Absolwent kierunku Automatyka i robotyka o specjalno$ci automatyzacja procesow
posiada szczegdtowa wiedz¢ 1 umiejetnosci techniczne z zakresu automatyzacji procesow.
Potrafi projektowac, wdrazaé i uzytkowac uktady i systemy automatyzacji. Dobrze zna zasady
ich praktycznego zastosowania w przedsigbiorstwach o réznych profilach dziatalnosci.

Absolwent kierunku Automatyka i robotyka o specjalnosci mechatronika posiada
interdyscyplinarng wiedze i umiejetnosci techniczne z zakresu robotyki, mechaniki, elektroniki
1 informatyki 1 potrafi jg taczy¢ 1 wykorzystywa¢ w optymalny sposob. Potrafi projektowac
1 programowa¢ uklady i systemy mechatroniczne. Posiada umiej¢tnosci praktycznego
zastosowania mikrokontrolerow i sterownikdw programowalnych w przedsigbiorstwach

o r6znych profilach dziatalnosci.

4. Zwiazek programu studiow z Misjg i1 Strategiag PWSIiP w Lomzy
oraz Wydzialu

Zwiazek programu studiow z Misja i Strategia PWSIiP w Lomzy
Program studiow na studiach | stopnia kierunku Automatyka i robotyka jest spojny

Z Misja oraz Strategig Uczelni uchwalonych przez Senat PWSIiP w Lomzy w dniu 26 kwietnia
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2012 r. Przyjety praktyczny profil studiéw oraz determinowany nim program zaj¢c¢, shuzy¢ maja
realizacji podstawowego zalozenia lezagcego u podstaw misji Uczelni, ktorym jest ksztatcenie
praktykow. Ksztalcenie ma dawa¢ absolwentom niezbedng wiedz¢ z zakresu automatyki
I robotyki. Przede wszystkim jednak studenci majg naby¢ umiejgtnosci praktyczne. Stad tez na
te wlasnie kompetencje zostat potozony nacisk w programie studiow. Stuzy¢ temu majg m.in.:
rodzaj 1 wymiar praktyk, sposob realizacji zaje¢ dydaktycznych oraz zaangazowanie do ich
prowadzenia takze osOb posiadajacych doswiadczenie praktyczne, czy wymogi dotyczace
przygotowywania prac dyplomowych (ktore muszg wykazywac aspekty praktyczne i zwigzane
by¢ ze studiowang specjalno$cig). Zakres umiejetnosci praktycznych ustalany jest
z uwzglednieniem opinii przedstawicieli potencjalnych pracodawcéw (reprezentujacych przede
wszystkim przez lokalnych pracodawcow). Praktyczny program studidw osiagany jest takze
poprzez obrane metody weryfikacji efektdw uczenia sig.

Wskazane powyzej zalozenia ksztatcenia wpisuja si¢ w ustalone cele strategiczne PWSIiP
w Lomzy, ktorymi sg w szczegdlnosci: - skupianie wybitnych specjalistow posiadajacych
wiedze naukowg 1 doswiadczenie praktyczne, ktdrzy nastawieni sg na praktyczne i przyjazne
ksztatcenie studentdéw oraz na podejmowanie dzialan na rzecz otoczenia spoteczno-
gospodarczego (cel 1.); - doskonalenie i stata adaptacja oferty dydaktycznej do zmieniajacych
si¢ potrzeb edukacyjnych, w tym ,,upraktycznienie” kierunkow studiow (cel 4.); - wlaczenie
praktykow w proces ksztalcenia studentdéw oraz tworzenie sieci instytucji stwarzajacych

studentom odbywanie praktyk i stazy (w ramach celu 5.).

Zwigzek programu studiow z Misja i Strategia Wydzialu Informatyki i Nauk
0 Zywnosci

Program studiow | stopnia na kierunku Automatyka i robotyka jest spojny z Misjg oraz
Strategiag Wydziatu Informatyki i Nauk o Zywnosci uchwalong przez Rade Wydziatu w dniu
27 czerwca 2018 r. Program studiéw na kierunku Automatyka i robotyka skupia si¢ na
zdobywaniu przez studentow umiejetnosci praktycznych dzigki realizacji zaje¢ laboratoryjnych
na nowoczesnych technologicznie stanowiskach. Ksztatcenie ma da¢ absolwentom niezbedne
podstawowe umiejetnosci z zakresu automatyzacji proceséw, robotyki 1 mechatroniki.
Odpowiednio prowadzony proces ksztalcenia pozwala absolwentom kontynuowac¢ studia na
r6znych kierunkach, w tym np. na Il stopniu kierunku Informatyka. Interdyscyplinarny
1 ponadbranzowy charakter studidéw przygotowuje absolwenta do pracy nie tylko

w roznorodnych przemystach, ale takze w matych 1 $rednich przedsiebiorstwach
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potrzebujacych inzynierdéw z zakresu automatyzacji, robotyki, mechatroniki, systemow
i technik decyzyjnych.

Wskazane powyzej zalozenia ksztalcenia wpisuja si¢ w ustalone cele strategiczne
I przyporzadkowane im cele operacyjne Wydziatu, ktéorymi sg w szczegolnosci: Cl -
uzupehienie i wyksztatcenie wilasnej preznej kadry dydaktycznej, C2 - ulepszanie programu
nauczania na poziomie studiow inzynierskich oraz magisterskich, C3 - dostosowywanie go do
realnych potrzeb rynku pracy w regionie podlaskim, C4 - doskonalenie jakosci ksztalcenia,
doskonalenie i rozw6j badan naukowych, C5 - stata wspolpraca z przedsiebiorstwami, C6 -
stala wspotpraca z innymi o$rodkami naukowymi, C7 - pozyskiwanie zewnetrznych zrodet
finansowania badan i procesu naukowo-dydaktycznego, C8 - efektywne wykorzystanie

istniejacej infrastruktury dydaktyczno-badawczej i dazenie do jej wzbogacania.

5. Konsultacje dotyczace programu studiow

W procesie tworzenia programu studiow, w tym w okreslaniu efektow uczenia si¢ oraz
programu i plandéw studiéw uwzglednione zostaty opinie interesariuszy wewnetrznych oraz
zewnetrznych, tj. opinie wyrazone przez: - studentow kierunku Automatyka i robotyka
dotyczace ich oczekiwan i potrzeb (m.in. poprzez konsultacje dokonywane przez nauczycieli
akademickich); - nauczycieli prowadzacych zajecia dydaktyczne na kierunku Automatyka
i robotyka bioragcych udziat w tworzeniu niniejszego programu m.in. poprzez prace
w Wydzialowej Komisji ds. Jako$ci Ksztalcenia; - Rad¢ Praktykow; - przedstawicieli

pracodawcoOw; -ucznidéw i nauczycieli szkot §rednich.
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Il - EFEKTY UCZENIA SIE

e Kierunkowe efekty uczenia si¢

W programie studiéw kierunku Automatyka i robotyka prowadzonym w PWSIiP
W Lomzy uwzgledniono ustalone przez Ministra Nauki 1 Szkolnictwa Wyzszego obszarowe
efekty uczenia si¢ na poziomie I stopnia w zakresie nauk inzynieryjno-technicznych. Przyjeto
ponizsze kierunkowe efekty uczenia sie, tj. kwalifikacje, ktore maja by¢ osiagnigte przez
kazdego z absolwentow studiow PWSIiP w Lomzy na kierunku Automatyka i robotyka, na

$ciezkach specjalizacyjnych Automatyzacja procesow lub Mechatronika.

Tabela 2. Efekty uczenia si¢ wedtug Polskich Ram Kwalifikacji opracowane na podstawie
DZ.U. 2016 poz. 64 * oraz DZ.U. 2018 poz. 22182 dla Obszaru ksztalcenia w zakresie nauk
technicznych oraz dla kwalifikacji obejmujacych kompetencje

Symbol Kierunkowe efekty uczenia si¢ Odniesienie do | Odniesienie do
Poziom 6 uniwersalnych | charakterysty
I stopien charakterystyk | k drugiego
poziomoéw stopnia PRK 2
PRK?! w tym dla
obszaréw
ksztalcenia z
zakresu nauk
technicznych
oraz
kompetencji
inzynierskich
Wiedza: absolwent zna i rozumie
W zaawansowanym stopniu wybrane:
e fakty, zjawiska oraz dotyczace ich metody i
K WGO1 tef)rie wy]" as"niaj ace z'alozone zaleZnoéci. P6U W P6S WG
- mig¢dzy nimi stanowigce podstawowg wiedze - -
0g0Ing z zakresu automatyki i robotyki oraz
mechaniki i informatyki;

! Ustawa z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji, Dz.U. 2016 poz. 64.— zalacznik do
ustawy z dnia 22 grudnia 2015 r.

2 Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018 r. w sprawie charakterystyk
drugiego stopnia efektdw uczenia si¢ dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacji, Dz.U. poz.
2218. Zatacznik do rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018 r. (poz. 2218)
—czes¢ TilIL
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o zastosowania praktyczne tej wiedzy w
dziatalnosci zawodowej zwigzanej z ich
kierunkiem;

w zakresie kompetencji inzynierskich:

e podstawowe procesy zachodzace w cyklu

K_WG02 zycia urzadzen, obiektow i systemow P6U_W P6S_WG
technicznych;
W zaawansowanym stopniu wybrane
e fundamentalne dylematy wspotczesne;j
cywilizacji;
e podstawowe ekonomiczne, prawne, etyczne
i inne uwarunkowania r6znych rodzajow
K_WKO01 dzialalno$ci zawodowej zwigzanej z P6U_W P6S_WK
kierunkiem studiéw, w tym podstawowe
pojecia i zasady z zakresu ochrony
wlasno$ci przemystowej i prawa
autorskiego;
w zakresie kompetencji inzynierskich:
K WKO02 |® podstawowe zasady tworzenia i rozwoju P6U W P6S WK
a réznych form przedsigbiorczosci; a a
Umiejetnosci: absolwent potrafi
wykorzystywaé posiadang wiedze —
formutowac i rozwigzywac ztozone 1
nietypowe problemy oraz wykonywacé
zadania w zmiennych i nie w pelni
przewidywalnych warunkach oraz
wykonywac zadania typowe dla dziatalnosci
zawodowej zwigzanej z kierunkiem studiow
K_UWO01 | przez, P6U_U P6S_UW
e wlasciwy dobor zrdédet i informacji z nich
pochodzacych, dokonywac oceny krytyczne;j
analizy i syntezy tych informacji;
e dobor oraz stosowanie wtasciwych metod i
narzg¢dzi, w tym zaawansowanych technik
innowacyjno-komunikacyjnych;
w zakresie kompetencji inzynierskich:
e planowac i przeprowadza¢ eksperymenty, w
tym pomiary i symulacje komputerowe,
K_UWO02 interpretowac uzyskane wyniki i wyciggac P6U_U P6S_UW

whnioski;

e przy identyfikacji i formutowaniu
specyfikacji zadan inzynierskich oraz ich
rozwigzywaniu:
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o wykorzystywa¢ metody analityczne,
symulacyjne i eksperymentalne,

e dostrzegac ich aspekty systemowe i
pozatechniczne, w tym aspekty etyczne,

e dokonywa¢ wstepnej oceny
ekonomicznej proponowanych
rozwigzan i poodejmowanych dziatan
inzynierskich;

e dokonywac krytycznej analizy sposobu

funkcjonowania istniejacych rozwigzan
technicznych i ocenia¢ te rozwigzania,

e projektowaé — zgodnie z zadang specyfikacja

— oraz wykona¢ typowe dla kierunku
studiow proste urzadzenia, obiekty, systemy
lub zrealizowaé procesy, uzywajac
odpowiednio dobranych metod, technik,
narzgdzi 1 materiatow;,

e rozwigzywac praktyczne zadania

inzynierskie wymagajace korzystania ze
standardow i norm inzynierskich oraz
stosowania technologii wtasciwych dla
kierunku studiow, wykorzystujac
doswiadczenie zdobyte w srodowisku
zajmujacym si¢ zawodowo dziatalnoscia
inzynierska,

o wykorzysta¢ zdobyte w $rodowisku

zajmujacym si¢ zawodowo dziatalnoscig
inzynierska doswiadczenie zwigzane z
utrzymaniem urzadzen, obiektow i
systemow typowych dla kierunku studiow;

K_UKO1

komunikowa¢ si¢ z otoczeniem z uzyciem
specjalistycznej terminologii, uzasadnia
swoje stanowisko;

bra¢ udzial w debacie — przedstawiac i
ocenia¢ rozne opinie i stanowiska oraz
dyskutowac o nich;

postugiwac si¢ jezykiem obcym na poziomie
B2 Europejskiego Systemu Ksztatcenia
Jezykowego;

P6U_U

P6S_UK

K_U001

planowac 1 organizowac¢ prace indywidualng
oraz w zespole;

wspoétdziata¢ z innymi osobami w ramach
prac zespotowych w tym o charakterze
interdyscyplinarnym;

P6U_U

P6S_UO
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K_UU01

samodzielnie planowac i realizowa¢ wlasne
uczenie si¢ przez cate zycie ;

P6U_U

P6S_UU

Kompetencje spoleczne: absolwent jest gotow do

K_KKO1

samodzielnego podejmowania decyzji,
krytycznej oceny posiadanej wiedzy oraz
dziatan wtasnych, dziatan zespotow, ktérymi
Kieruje, i organizacji, w ktorych uczestniczy,
przyjmowania odpowiedzialnos$ci z skutki
tych dziatan,

P6U_K

P6S_KK

K_KKO02

uznawania znaczenia wiedzy w
rozwigzywaniu probleméw poznawczych i
praktycznych oraz zasiggania opinii
ekspertow w przypadku trudnosci z
samodzielnym rozwiazaniu problemu;

P6U_K

P6S_KK

K_K001

wypelniania zobowigzan spotecznych,
wspotorganizowania dzialalnosci na rzecz
srodowiska spotecznego;

inicjowania dziatania na rzecz interesu
publicznego myslenia i dziatania w sposéb
przedsiebiorczy;

myslenia i dzialania w sposob
przedsigbiorczy;

P6U_K

P6S_KO

K_KRO1

odpowiedzialnego petnienia rol

zawodowych, w tym:

e przestrzegania zasad etyki zawodowej i
wymagania tego od innych;

e dbatosci o dorobek i tradycje zawodu;

e kultywowania i ulepszania wzoréw
wlasciwego postepowania w srodowisku
pracy i poza nim;

P6U_K

P6S_KR

Objasnienia oznaczen®:

P = poziom PRK (6-8)

U = charakterystyka uniwersalna

S = charakterystyka typowa dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa wyzszego

W = wiedza

G = zakres i gl¢bia

U = umiejetnosci

K = kontekst K = komunikowanie si¢

O = organizacja pracy
U = uczenie si¢

W = wykorzystanie wiedzy

K = kompetencje

spoleczne

K = krytyczna ocena
O = odpowiedzialnos¢
R = rola zawodowa

Przyktad: P6S_WK = poziom 6 PRK, charakterystyka typowa dla kwalifikacji

uzyskiwanych w ramach szkolnictwa wyzszego, wiedza — kontekst

% Kody przypisano zgodnie ze Stawinski S., Chlon-Dominczak A., Szymczak A., Ziewiec-Skokowa G. 2016.

Polska Rama Kwalifikacji. Poradnik uzytkownika. Instytut Badan Edukacyjnych, Warszawa.




Tabela 3. Opis efektow uczenia si¢ w obszarze ksztalcenia w zakresie nauk technicznych dla

kierunku Automatyka i Robotyka I stopnia z przypisanym odniesieniem do PRK

Symbol Odniesienie do
efektu charakterystyk
kierunk drugiego stopnia
owego PRK 2w tym
Opis efektu dla ob.sza.row
uczenia si¢ z
zakresu nauk
technicznych
oraz kompetencji
inzynierskich
W zaawansowanym stopniu ma wiedze¢ z matematyki (ze
szczegolnym uwzglednieniem algebry, analizy
matematycznej oraz elementarng wiedze¢ z rachunku P6S WG /
K_WO01 | macierzowego, liczb zespolonych, logiki, matematyki K WGOL
dyskretnej oraz rachunku prawdopodobienstwa i -
statystyki) oraz zna techniki matematyki wyzszej w
zakresie niezbednym do opisywania i rozwigzywania
typowych, prostych zadan automatyzacji;
w zaawansowanym stopniu ma wiedzg¢ z fizyki (ze
szczegblnym uwzglednieniem mechaniki, termodynamiki
K W02 i optyki), rozumie podstawowe zjawiska fizyczne i P6S WG/
- interpretuje je na podstawach empirycznych w zakresie K_WG01
niezbednym do rozumienia automatyzowanych proceséw
technicznych;
w zaawansowanym stopniu ma wiedz¢ z informatyki (ze
szczegbdlnym uwzglednieniem algorytmiki, jezykOw P6S WG /
programowania, baz danych, metod numerycznych, K WGOL

K_WO03 | architektury komputeréw, systemdw operacyjnych, sieci PES WG /
komputerowych i sztucznej inteligencji) w zakresie K WG02
niezbednym do rozumienia i stosowania w technice -
automatyzacji;

W zaawansowanym stopniu ma wiedze z elektrotechniki 1 P6S WG /
elektroniki (ze szczeg6lnym uwzglednieniem obwodow, K WGO1

K_WO04 | urzadzen i napedow elektrycznych oraz elementow P6S WG /
elektronicznych) w zakresie niezb¢dnym do rozumienia i K WG02
stosowania w technice automatyzacji; -

K_WO05 | w zaawansowanym stopniu ma wiedz¢ z techniki
cyfrowej i mikroprocesorowej (ze szczegdlnym P6S WG /
uwzglednieniem wiedzy o sygnatach, ich opisie, K WGOL
przetwarzaniu (przetworniki A/C 1 C/A) 1 przesytaniu, P6S WG /
oraz cyfrowej techniki pomiarowej i stosowanych w niej — :

. L K WG03S
narzedzi informatycznych) w zakresie niezbednym do
rozumienia i stosowania w technice automatyzacji;

K_W06 | w zaawansowanym stopniu ma wiedz¢ z budowy P6S WG/
systemdw mechanicznych i mechatronicznych (ze K_WG01
szczegolnym uwzglednieniem mechaniki techniczne;, P6S WG/
konstrukcji typowych elementéw mechanicznych K_WG02
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I mechatronicznych, napedow hydraulicznych i
pneumatycznych, komputerowo wspomaganego
projektowania i grafiki inzynierskiej) w zakresie
niezb¢dnym do rozumienia budowy i dzialania
nowoczesnych urzadzen i systemoéw technicznych oraz
ich automatyzacji;

K_WO07 | ma zaawansowang wiedze¢ z automatyki i automatyzacji
(ze szczegblnym uwzglednieniem celéw i zadan
automatyzacji, opisu zachowania systemow
dynamicznych, wiasciwosci elementéw i1 uktadow P6S WG /
automatyki, wtasciwosci obwoddw regulacji, regulatora K WGO1
PID, czujnikéw, urzadzen wykonawczych, P6S WG /
programowalnych systemow sterowania, automatyzacji K WG02
procesow ciggtych i dyskretnych) w zakresie niezbednym -
do rozumienia, projektowania, budowania,
konfigurowania, programowania, uzytkowania i
utrzymywania systemow zautomatyzowanych;

K_WO08 | ma zaawansowang wiedze z robotyki (ze szczegbdlnym
uwzglednieniem opisu kinematyki i dynamiki robotow,
budowy robotdw i manipulatoréw, robotéw P6S WG /
przemystowych, widzenia maszynowego, nawigacji K WGO1
robotow mobilnych oraz robotyzacji procesow) w PES WG /
zakresie niezbednym do rozumienia, projektowania, K WG02
budowania, konfigurowania, programowania i -
uzytkowania i utrzymywania systemow
zrobotyzowanych;

K_W09 | w zaawansowanym stopniu ma podstawowa wiedze z
technik multimedialnych (ze szczeg6lnym P6S WG/
uwzglednieniem grafiki komputerowej, analizy i K_WGO01
przetwarzania obrazéw, animacji komputerowej i P6S WG/
percepcji audiowizualnej) w zakresie niezbednym do K_WG02
projektowania typowych aplikacji multimedialnych;

K_W10 | ma zaawansowang wiedz¢ o cyklu Zycia i utrzymaniu
urzadzen, obiektow 1 systemoOw technicznych; o P6S WG /
podstawowych standardach i normach technicznych w K WGOL
zakresie automatyzacji; o metodach, technikach, PES WG /
narzg¢dziach 1 materiatach stosowanych w eksploatacji K WG02
(uzytkowaniu 1 utrzymywaniu) systemow -
zautomatyzowanych;

K_W11 | w zaawansowanym stopniu ma podstawowg wiedze o
pozatechnicznych uwarunkowaniach dziatalno$ci
SR : , S P6S_WG/
inzynierskiej; o zasadach bezpieczenstwa 1 higieny pracy; K WGO1
o ochronie wtasno$ci intelektualnej oraz prawie PES WG /
patentowym; o zarzgdzaniu, w tym o zarzadzaniu K WG02
jakoscia 1 prowadzeniu dzialalnosci gospodarczej; o -
komunikacji interpersonalnej i spotecznej;

K_W12 | posiada zaawansowang wiedz¢ o budowie urzadzen P6S_WG/
mechatronicznych ich systemow sktadowych i zasadzie K_WG01
dziatania; posiada wiedzg z zakresu projektowania P6S_WG/
mechatronicznego. K WG02

UmiejetnoSci
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K_UO1 | ksztalci si¢ samodzielnie; zdobywa informacje z
literatury, baz danych i innych zrédet; integruje i
interpretuje informacje, wyciaga wnioski, formutuje 1 P6S UK/
uzasadnia¢ opinie; znajduje to, co potrzeba; komunikuje K_UKO01
si¢ z roznorodnymi specjalistami; postuguje si¢ jezykiem P6S UO/
angielskim w stopniu wystarczajagcym do K_UO01
porozumiewania si¢, czytania ze zrozumieniem
katalogéw, instrukcji obstugi i podobnych dokumentdw;

K_U02 | planuje i wykonuje badania doswiadczalne lub P6S UW/
obserwacje i analizuje ich wyniki; wykonuje zlecone K_UwWO01
zadania praktyczne i ekspertyzy pod kierunkiem opiekuna P6S UW/
naukowego; K _UW02

K_UO03 | pracuje indywidualnie i w zespole; szacuje czas
potrzebny na realizacj¢ zleconego zadania; opracowuje i P6S_UW/
realizuje harmonogram prac zapewniajacy dotrzymanie K_UWO02
termindw; opracowuje i przedstawia w atrakcyjnej formie P6S_UO/
dokumentacje dotyczaca realizacji typowego zadania K_UO01
inzynierskiego;

K_U04 | ocenia przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi

. . . L P6S_UW/
stuzacych do rozwigzania zadania inzynierskiego, K UWO02
charakterystycznego dla automatyzacji; dostrzega PES UW /
ograniczenia tych metod i narzgdzi; rozwiazuje ztozone K UWO05
zadania inzynierskie, charakterystyczne dla P6S UW /
automatyzacji, w tym zadania nietypowe oraz zadania -

. ’ K_UWO03
zawierajace komponent badawczy;

K_U05 | przygotowuje zatozenia do automatyzacji prostego

. . . . o P6S_UW /
procesu technicznego i porozumiewa si¢ ze specjalista K UWo1
z dziedziny, ktorej ten proces dotyczy; korzysta z PES UW /
katalogow i norm w celu dobrania odpowiednich K UW02
komponentow do projektowanego systemu P6S UK /
automatyzacji; dostrzega aspekty pozatechniczne K UKOL
projelftowanych elementow, ;espohﬁw 1 urzqdzeﬁ . P6S UO /
technlc?nych, w tym Srodowiskowe, ekonomiczne i K U001
prawne; -

K_U06 | buduje algorytm i pisze program komputerowy w
szczego6lnosci do programowalnego sterownika P6S_UW/
logicznego; stosuje przy tym metody numeryczne i K UWO07S
metody sztucznej inteligencji; stosuje podstawowe jezyki P6S_UW/
programowania i pakiety oprogramowania przydatne do K_UWO04
rozwigzywania specyficznych probleméw automatyzacii,

K_UQ7 | projektuje - zgodnie z zadang specyfikacja, P6S_UW/
uwzgledniajacg aspekty pozatechniczne -urzadzenie, K_UWO01
obiekt, system lub proces automatyzacji; realizuje ten P6S_UW /
projekt - co najmniej w czesci - uzywajac wlasciwych K_UWwW02
metod, technik i narzgdzi; przystosowuje do tego celu P6S_UK/
istniejgce lub opracowuje nowe narzedzia; K_UKO01

P6S_UO/
K_UO001
K_UO08 | instaluje, konfiguruje, programuje i obstuguje 1
; . . P6S_UW/
utrzymuje: (1) narzgdzia komputerowe do symulacji i K UWo1

wizualizacji procesow i obiektow, do wspomagania ich
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projektowania, wytwarzania i eksploatacji; (2) roboty i P6S_UW/
inne automaty sktadane ze standardowych podzespotow; K_UWO02
stosuje przy tym zasady bezpieczenstwa i higieny pracy; P6S UO/

K_UO01

K_UQ9 | stosuje wlasciwie dobrane metody i1 urzadzenia do P6S UW/
pomiaru podstawowych wielkosci technicznych, K_UWO01
przedstawia otrzymane wyniki w formie liczbowej i P6S UW/
graficznej, dokonuje ich interpretacji i wycigga poprawne K_UWO02
wnioski; analizuje sygnaty analogowe i cyfrowe za P6S UO/
pomoca komputera; K _UO01

K_U10 | ma doswiadczenie: (1) w rozwigzywaniu zadan
praktycznych, zdobyte w srodowisku zajmujacym si¢ P6S UW /
zawodowo dzialalnoscia inzynierskg oraz zwigzane z K UWO1
wykorzystaniem materiatéw i narzedzi odpowiednich dla PES UW /
automatyzacji; (2) zwigzane z utrzymaniem typowych K UW0?2
obiektéw i systemdw automatyzacji; (3) w korzystaniu z P6S UO /
norm i standardow w zakresie automatyzacji; (4) w K U001
stosowaniu techniki automatyzacji, zdobyte w -
srodowisku zawodowym automatykow;,

K_U11l | posiada umiejetnosci integracji zdobytej wiedzy z zakresu P6S_UW/
mechaniki, automatyki, robotyki, elektroniki i K_UwWO01
informatyki przy projektowaniu, wytwarzaniu i P6S_UW /
eksploatacji produktéw mechatronicznych; K_UW02

P6S_UU/
K_UU01

K_U12 | Potrafi zaplanowa¢ proces realizacji prostego urzadzenia P6S_UW/
mechatronicznego i wstepnie oszacowac jego koszty; K_UWO01
potrafi dobra¢ odpowiednie narzgdzia projektowe. P6S_UW/

K_UW02
Kompetencje spoleczne

K_KO01 | rozumie potrzebe i mozliwosci cigglego doksztalcania si¢ P6S_UU/
(studia drugiego i trzeciego stopnia, studia podyplomowe, K_UU01
kursy) - podnoszenia kompetencji zawodowych, P6S_KK/
osobistych i spotecznych; K_KKO01

K_KO02 | mysli i dziata w sposob kreatywny i przedsigbiorczy; P6S_KO/

K_KO01
P6S_KK/
K_KK02

K_KO03 | ma $wiadomo$¢: (1) waznosSci pozatechnicznych
aspektow i skutkow dziatalno$ci inzyniera, ich wptywu
na srodowisko 1 zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za
podejmowane decyzje; (2) waznos$ci zachowania w P6S KO |/
sposob profesjonalny, przestrzegania zasad etyki K KOO
zawodowej i1 poszanowania réznorodno$ci pogladow i PES KR/
kultur; (3) odpowiedzialno$ci za prace wtasng oraz K KROL
gotowo$¢ podporzadkowania si¢ zasadom pracy w P6S UO /
zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspoélnie K U001

realizowane zadania; (4) spolecznej roli inzyniera i
potrzeby powszechnie zrozumiatego formutowania i
przekazywania spoteczenstwu informacji i opinii
dotyczacych osiagnie¢ technicznych.




Objasnienie oznaczen:

Inz — efekty uczenia si¢ prowadzgce do uzyskania kompetencji inzynierskich

1 — studia pierwszego stopnia

P — profil praktyczny

W — kategoria wiedzy

U — kategoria umiej¢tnosci

K — kategoria kompetencji spotecznych

01, 02, 03 i kolejne — numer efektu uczenia si¢

e Modulowe efekty uczenia si¢
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Zdefiniowane w Tabeli 3. kierunkowe efekty uczenia si¢ na inzynierskich studiach kierunku

Automatyka i robotyka | stopnia osiggane sg poprzez realizacj¢ przewidzianych programem

studiow modutéow ksztatcenia, ktére odpowiadaja grupom przedmiotow/zajec¢. Moduty

ksztatcenia sg okreslone szczegdtowo w cz. 11l programu studiow.

Tabela 4. Efekty uczenia si¢ z odniesieniem do kierunkowych efektow uczenia si¢

Grupa przedmiotéw

Odniesienie do kierunkowych efektow
uczenia si¢ W zakresie

wiedzy: umiejetnosci: | kompetencji
spolecznych:
G1 K_W09 K _U01 K_KO01
Przedmioty ogdlnouczelniane K W11 K _U03 K K02
K U04 K KO3
G2 K_Wo01 K_U01 K_KO01
Przedmioty kierunkowe podstawowe K W02 K_U02 K_K02
K_W03 K_U03 K_KO03
K_Wo04 K_U04
K_W05 K_U06
K_W06 K _U08
K_Wo07 K_U09
K_W08 K_U10
K_W10
K W11
G_3 K_W03 K_U01 K_KO01
Przedmioty kierunkowe szczegdtowe K_Wo04 K_U02 K_KO02
K_W05 K_U03 K_KO03
K_W06 K_U04
K_Wo07 K_U05
K_W08 K_U06
K_W10 K_U07
K Wil K _U08
K_U09
K U1l
K U12




20

G 4 K_W02 K_U01 K_KO1
Przedmioty specjalizacyjne s § K_W03 K_U02 K_K02
=8 K_W05 K_U03 K_KO03

g 2 | K_Wo6 K_U04

s s | K.Wwo7 K_U05

g S K_W08 K_U06

= 2 | K.Wo9 K_U07

2 E K_W10 K_U10

s £ K_Wi11 K_U11

n < K_U12
K_W02 K_U01 K_KO1
K_WO03 K_U02 K_K02
g K_WO04 K_U03 K_KO03

= K_W05 K_U04

S K_W06 K_U05

:73 - K_W07 K_U06

é E K_W08 K_U07

& 9 K_W10 K_U09

- K_Wi11 K_U10

2 38 K_W12 K_U11

wv =

K U12
G5 K_W11 K_U01 K_KO1
Ochrona wtlasno$ci przemystowej 1 prawa K_U02 K_KO02
autorskiego K _U03 K_KO03

K _U10
G 6 K_W10 K_U02 K_KO1
Zajgcia praktyczne (Praktyki) K_W11 K_U03 K_KO02
K_W12 K_U04 K_KO03

K_U05

K_U08

K_U11

K _U12
G 7 K_WO07 K_U01 K_KO1
Przygotowanie pracy dyplomowej K_W09 K_U04 K _KO02
K_U05 K_KO3

K_U06

K_U07

K_U08
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e Matryca powigzan efektow uczenia si¢ z przedmiotami
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HE R EHEHEHEHEH R R R R R R R R R R R R R R
HHEEEEREEEEEEEEEEHEHEEEHEHE
[N [N N + |Analiza matematyczna
5N N + |Algebra liniowa z geometrig
== [ I P = Grafika inzynierska (CAD)
= = Wprowadzenie do informatyki
[N = Podstawy programowania
- - P~ = Fizyka
[ = BHP i ergonomia pracy
NN N [N [N 5N Jezyk obcy 1
= B +~ Metody probabilistyki i statystyki
[ P ~ Matematyka dyskretna
[N 5N = = + Podstawy elektrotechniki i metrologii
(R N |- [ [ [ Podstawy mechaniki i budowy maszyn
(5N [ = - = Programowanie obiektowe
5N - - = Technika cyfrowa
[EN [Ry - - - - Wstep do sieci komputerowych
[N PN [E - Wychowanie fizyczne
N = = = = Jezyk obcy 2
[iN = P Systemy baz danych
[ [ I = Algorytmy i struktury danych
[N [E - Elektronika
= = Sygnaty i systemy dynamiczne
P P + Wprowadzenie do metod numerycznych
[ [ [ - - [ |Programowanie w $rodowisku LabView
= = = Podstawy sztucznej inteligenciji
= [ = - = |Przedmiot obieralny ogdlnouczelniany 1
== i [N [N [ Jezyk obcy 3
[ P = = e |- Podstawy automatyki i automatyzacji
PP = Programowanie systemoéw sterowania
N = - = Przedmiot obieralny ogdlnouczelniany fi
== = N = Re]- e Czujnki i przetworniki pomiarowe
G = = = = Jezyk obcy 4
[ SN = Napedy elektryczne
5N [N [EN - S I - [ Podstawy robotyki
= = = = = + [Automatyka w energetyce
- N N i Grafika komputerowa
[ER I [P U U N [HN) RN IR PN S Programowanie mikrokontrolero®
= I e = [ e Komputerowe Wspomaganie Projektowani%l
- - =l [~ = [~ Mechanika uktadow wielocztonowych
N N PRk Programowanie mikrokontroleré
(- = = = P P~ Automatyzacja proceséw
(i (SN - = = = Robotyzacja procesow
[5N = - = - Laboratorium podstaw automatyki
5N [ [’ [ Laboratorium podstaw robotyki
= P = Bezpieczenstwo eksploatacji urzadzen elektrycznyd
- = - = - Urzadzenia automatyk?
| P = = e = Napedy pneumatyczne i hydrauliczné
i [E - [ - Komputerowe narzedzia w automatyce
[ [ Rk |e - - Wizualizacja procesow
= e = = |- Projekt zespotowy
N - = I N - Urzadzenia mechatroniki
N = = = |- = Napedy piynowez
e [ [ = [ [ - - Sieci (PLC)
N = = = N = Projektowanie mechatroniczné
[ N N [ [ P Projekt zespotowy
NI - - - - Seminarium dyplomowe
NN [ Rl R]- PP~ Praktyka zawodowa (6 miesiec;f)
NG [ = Seminarium dyplomowe It
[N o = = Ochrona wtasnosci intelektualnej
i Y U O A - Przygotowanie pracy dyplomowej
[ = e [ [ = Wydziatowy projekt zespotowsy
PR = = - = Zaktadanie i prowadzenie dziatalno$ci gospodarczej
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I1l.  RAMOWY PROGRAM STUDIOW ORAZ
PODSTAWOWE SPOSOBY JEGO WERYFIKACJI

1. Elementy programu studiow — moduty ksztalcenia

Program studiow na inzynierskich studiach Automatyka i robotyka | stopnia realizowany
jest w okre§lonych obszarach stanowigcych moduty ksztatcenia. Kryteriami wyr6znienia
poszczegolnych modutow sg: - ogdlny lub szczegdtowy przedmiot ksztalcenia; - charakter
przedmiotu: ogolnouczelniany, podstawowy, uzupehiajgcy (obowigzkowe); - forma realizacji

zaje¢ (akademicka, praktyczna lub mieszana).

Tabela 7. Grupy przedmiotéw na studiach | stopnia kierunek Automatyka i robotyka

Metody probabilistyki i statystyki
Matematyka dyskretna
Fizyka
Podstawy elektrotechniki i metrologii
10. Technika cyfrowa
11. Algorytmy i struktury danych

GRUPA PRZEDMIOTY lub ZAJECIA WCHODZACE Pkt.
PRZEDMIOTOW W SKLAD GRUPY PRZEMIOTOW ECTS
oraz lacznie pkt. ECTS
G1 1. Ogo6lnouczelniany*— sem. IV 2
Prgedmloty . 2. Ogolnouczelniany*—sem. V 2
ogoblnouczelniane
3. Jezyk obcy 1 2
13 pkt ECTS 4. Jezyk obey 2 2
5. Jezyk obcy 3 2
6. Jezyk obcy 4 3
7. Wychowanie fizyczne 0
G2 1. Analiza matematyczna 5
Przedmioty .. .
Kierunkowe 2. Algebra liniowa z geometrig 5
podstawowe 3. Grafika inzynierka (CAD) 5
4. \Wprowadzenie do informatyki 3
69 pkt ECTS 5. Podstawy programowania 6
6 4
7 5
8 3
9 3
3
4
3

12. Elektronika
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. Podstawy mechaniki i budowy maszyn

. Wprowadzenie do metod numerycznych
. Podstawy automatyki i automatyzacji

. Podstawy robotyki

. Laboratorium podstaw automatyki

. Laboratorium podstaw robotyki

G_3

Przedmioty
kierunkowe
szczegolowe

45 pkt ECTS

© © N o g bk~ w D PE

N ol e =
w N B O

Programowanie obiektowe

Wstep do sieci komputerowych
Systemy baz danych

Sygnaty 1 systemy dynamiczne
Programowanie w $rodowisku LabView
Podstawy sztucznej inteligencji
Czujniki i przetworniki pomiarowe
Programowanie systemow sterowania

Napedy elektryczne

. Automatyzacja procesow
. Robotyzacja procesow
. Wydziatowy projekt zespotowy

. Bezpieczenstwo eksploatacji urzadzen elektrycznych

G_ 4
Przedmioty
specjalizacyjne

26 pkt ECTS

Sciezka specjalizacyjna:

Automatyzacja procesow

O N o g s~ w D e

Grafika komputerowa

Automatyka w energetyce
Programowanie mikrokontrolerow
Urzadzenia automatyki

Napedy hydrauliczne 1 pneumatyczne
Komputerowe narzedzia w automatyce
Wizualizacja procesow

Projekt zespolowy

N W b~ AP W LW W, OO W D> W B W W DN W P> O DN B O W D>
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1. Komputerowe wspomaganie projektowania 3
2. Mechanika uktadow wielocztonowych 3
< 3. Programowanie mikrokontrolerow 3
§ 4. Urzadzenia mechatroniki 4
N
= < 5. Napedy ptynowe 4
S 6. Sieci PLC 4
£ 8 | 7. Projektowanie mechatroniczne 3
o O
3 § 8. Projekt zespotowy 2
G_5 1. Ochrona wlasno$ci intelektualne; 4
Ochrona wm?@“‘ 2. BHP i ergonomia pracy 1
przemyslowej i prawa
autorskiego 3. Zakladanie i prowadzenie dziatalno$ci gospodarczej 4
9 pkt ECTS
G6* 1. Praktyka zawodowa — sem. V1 (6 miesiecy) 28
Praktyki
28 pkt ECTS
G7* 1. Proseminarium —sem V 1
Przygotowa_nle pracy 2. Seminarium dyplomowe | —sem. VI 2
dyplomowej
3. Seminarium dyplomowe Il — sem. VII 2
20 pkt ECTS 4. Przygotowanie pracy dyplomowej 15

* zajecia lub grupy przedmiotoéw, ktérych wyboru dokonuje student; w przypadku tzw.
przedmiotow ogolnouczelnianych wybiera si¢ je sposrdd listy proponowanych zajec.




2. Ramowy program studiow
2.1.Ramowy program studiow stacjonarnych

25

Laczna liczba godzin dydaktycznych na studiach stacjonarnych dla kazdej $ciezki

specjalizacyjnej: Automatyzacja procesow lub Mechatronika, wynosi po 2260.

Tabela 8. Ramowy program stacjonarnych studiow | stopnia kierunek: Automatyka

i robotyka
, liczba
OKRESLENIE PRZEDMIOTY LUB ZAJECIA godz. Pkt.
GRUPY WCHODZACE W SKEAD GRUPY zaje¢ | ECTS
PRZEDMIOTOW dydaktycz
oraz lacznie pkt. ECTS -nych lub
praktyk
G 1 1. Ogolnouczelniany*— sem. IV 30 2
Prgedmloty . 2. Ogolnouczelniany*—sem. V 30 2
ogoblnouczelniane
3. Jezyk obcy 1 30 2
13 pkt ECTS 4. Jezyk obcy 2 30 2
5. Jezyk obcy 3 30 2
6. Jezyk obcy 4 30 3
7. Wychowanie fizyczne 60 0
G2 1. Analiza matematyczna 60 5
Przedmioty kierunkowe 2. Algebra liniowa z geometrig 60 5)
podstawowe
3. Grafika inzynierka (CAD) 60 5
69 pkt ECTS 4. Wprowadzenie do informatyki 30 3
5. Podstawy programowania 75 6
6. Metody probabilistyki i statystyki 45 4
7. Matematyka dyskretna 60 5
8. Fizyka 45 3
9. Podstawy elektrotechniki i metrologii 45 3
10. Technika cyfrowa 45 3
11. Algorytmy i struktury danych 45 4
12. Elektronika 45 3
13. Podstawy mechaniki i budowy 60 4
maszyn
45 3
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14. Wprowadzenie do metod
numerycznych 60 5
15. Podstawy automatyki i automatyzacji 60 4
16. Podstawy robotyki 30 2
17. Laboratorium podstaw automatyki 45 2
18. Laboratorium podstaw robotyki
G 3 1. Programowanie obiektowe 60 5
Ezrczzeedgrgli(())vtvyekierunkowe 2. Wstep do sieci komputerowych 45 4
3. Systemy baz danych 45 3
45 pkt ECTS 4. Sygnaly i1 systemy dynamiczne 30 2
5. Programowanie w srodowisku 45 3
LabView
6. Podstawy sztucznej inteligencji 45 3
7. Czujniki i przetworniki pomiarowe 60 5
8. Programowanie systemoOw sterowania 45 4
9. Napedy elektryczne 45 3
10. Automatyzacja procesow 45 4
11. Robotyzacja procesow 45 3
12. Wydziatowy projekt zespotowy 30 5
13. Bezpieczenstwo eksploatacji urzadzen 30 2
elektrycznych
G 4 1. Grafika komputerowa 45 3
Eprg(?jirl?igtc{/jne 2. Automatyka w energetyce 45 3
3. Programowanie mikrokontrolerow 45 3
26 pktECTS s \5 4. Urzadzenia automatyki 45 4
§ g 5. Napedy hydrauliczne i pneumatyczne 60 4
ng 6. Komputerowe narzgdzia w 45 4
2, :';i automatyce
% g 7. Wizualizacja procesow 45 3
S E 8. Projekt zespotowy 30 2
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1. Komputerowe wspomaganie 45 3
projektowania
2. Mechanika uktadow wielocztonowych 45 3
< 3. Programowanie mikrokontrolerow 45 3
'§ 4. Urzadzenia mechatroniki 45 4
% © 5. Napedy ptynowe 60 4
g% 6. Sieci PLC 45 4
% S—E 7. Projektowanie mechatroniczne 45 3
g § 8. Projekt zespolowy 30 2
G_5 1. Ochrona wtasnosci intelektualnej 45 4
I?:th;;x:;l;fgwa 2. BHP i ergonomia pracy 10 1
autorskiego 3. Zaktadanie i prowadzenie dziatalnosci 60 4
9 pkt ECTS gospodarczej
G6* 1. Praktyka zawodowa —sem. VI (6 960 28
Praktyki miesiecy)
28 pkt ECTS
G7* 1. Proseminarium 15 1
g}r{;;l/gr(:]tgvv\\llgnie pracy 2. Seminarium dyplomowe | —sem. VI 30 2
3. Seminarium dyplomowe Il —sem. VII 30
20 pkt ECTS 4. Przygotowanie przez studenta pracy 15
dyplomowej na wybrany temat pod 375

opieka promotora

* zajecia lub grupy przedmiotow, ktdrych wyboru dokonuje student; w przypadku tzw. przedmiotéw ogdlnouczelnianych
wybiera si¢ je sposrod listy proponowanych zajgc.




2.2.Ramowy program studidw niestacjonarnych
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Laczna liczba godzin dydaktycznych na studiach niestacjonarnych dla kazdej

specjalnosci: Automatyzacja proceséw oraz Robotyka uzytkowa lub Mechatronika, wynosi po

1210.

Tabela 9. Ramowy program niestacjonarnych studiow | stopnia kierunek: Automatyka

I robotyka
) liczba
OKRESLENIE PRZEDMIOTY LUB ZAJECIA godz. Pkt.
GRUPY WCHODZACE W SKLAD GRUPY zaje¢ | ECTS
PRZEMIOTOW dydaktycz
oraz lacznie pkt. ECTS -nych lub
praktyk
G.1 8. Ogolnouczelniany*— sem. IV 16 2
Prgedmloty . 9. Ogolnouczelniany*—sem. V 16 2
ogoblnouczelniane
10. Jezyk obcy 1 16 2
13 pkt ECTS 11. Jezyk obey 2 16 2
12. Jezyk obcy 3 16 2
13. Jezyk obcy 4 16 3
14. Wychowanie fizyczne 32 0
G 2 19. Analiza matematyczna 32 5
Przedmioty kierunkowe 20. Algebra liniowa z geometrig 32 5
podstawowe
21. Grafika inzynierka (CAD) 32 5
69 pkt ECTS 22. Wprowadzenie do informatyki 16 3
23. Podstawy programowania 40 6
24. Metody probabilistyki i statystyki 24 4
25. Matematyka dyskretna 32 5
26. Fizyka 24 3
27. Podstawy elektrotechniki i metrologii 24 3
28. Technika cyfrowa 24 3
29. Algorytmy i struktury danych 24 4
30. Elektronika 24 3
31. Podstawy mechaniki i budowy 32 4
maszyn
32. Wprowadzenie do metod 24 3

numerycznych
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33. Podstawy automatyki i automatyzacji 32 5
34. Podstawy robotyki 32 4
35. Laboratorium podstaw automatyki 16 2
36. Laboratorium podstaw robotyki 24 2
G 3 14. Programowanie obiektowe 32 5
SPZcmZeeL(igrgli;J:V);kierunkowe 15. Wstep do sieci komputerowych 24 4
16. Systemy baz danych 24 3
45 pkt ECTS 17. Sygnaty i systemy dynamiczne 16 2
18. Programowanie W srodowisku 24 3
LabView 24 3
19. Podstawy sztucznej inteligencji 32 5
20. Czujniki i przetworniki pomiarowe 24 4
21. Programowanie systemow sterowania 24 3
22. Napedy elektryczne 24 4
23. Automatyzacja procesow 24 3
24. Robotyzacja procesow 16 5
25. Wydziatowy projekt zespotowy 16 2
26. Bezpieczenstwo eksploatacji urzadzen
elektrycznych
G 4 9. Grafika komputerowa 24 3
Eprezgjirlriggf:{/jne 10. Automatyka w energetyce 24 3
11. Programowanie mikrokontroleréw 24 3
26 pkt ECTS s ~§ 12. Urzadzenia automatyki 24 4
§ g 13. Napedy hydrauliczne i pneumatyczne 32 4
% ,§ 14. Komputerowe narzgdzia w 24 4
2, § automatyce
%’ % 15. Wizualizacja procesow 24 4
g E 16. Projekt zespotowy 16
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opieka promotora

9. Komputerowe wspomaganie 24 3
projektowania
10. Mechanika uktadéw wielocztonowych 24 3
< 11. Programowanie mikrokontrolerow 24 3
§ 12. Urzadzenia mechatroniki 24 4
N
E © 13. Napedy ptynowe 32 4
Q' X
2 | 14.Sieci PLC 24 4
_%: S | 15. Projektowanie mechatroniczne 24 4
o O
g § 16. Projekt zespotowy 16 3
G_5 4. Ochrona wlasnosci intelektualnej 24 4
Ochrona wm?@“' 5. BHP i ergonomia pracy 10 1
przemyslowej i prawa
autorskiego 6. Zakladanie i prowadzenie dziatalnosci 32 4
9 pkt ECTS gospodarczej
G6* 2. Praktyka zawodowa — sem. VI (6 960 28
Praktyki .
miesiecy)
28 pkt ECTS
G7* 5. Proseminarium 8 1
Przygotowa_nle pracy 6. Seminarium dyplomowe | —sem. VI 16 2
dyplomowej
7. Seminarium dyplomowe Il —sem. VI 16 2
20 pkt ECTS 8. Przygotowanie przez studenta pracy
dyplomowej na wybrany temat pod 375 15

* zajecia lub grupy przedmiotow, ktérych wyboru dokonuje student; w przypadku tzw. przedmiotdw ogélnouczelnianych

wybiera si¢ je sposrod listy proponowanych zajeé.
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3. Podstawowe sposoby weryfikacji efektow uczenia si¢

Tabela 10 prezentuje podstawowe zasady i sposoby weryfikacji efektow uczenia si¢
w zalezno$ci od rodzajow zaje¢ przewidzianych programem studiow. Sposéb weryfikacji
efektdw uczenia si¢ przypisanych poszczegdlnym przedmiotom/zajeciom okreslony jest

w kartach przedmiotow (sylabusach).

Tabela 10. Podstawowe sposoby weryfikacji efektdw uczenia si¢

Rodzaj lub grupa zajeé

podstawowy sposéb weryfikacji efektdw uczenia sie¢

¢wiczenia/laboratoria
G1G5

- zaliczenie ustne lub pisemne sprawdzajace umiejgtnos$c
zastosowania zdobytych wiadomo$ci (np. przygotowanie
prezentacji, napisanie referatu, przygotowanie sprawozdania);

- w przypadku jezyka angielskiego, oprocz czastkowych zaliczen —
egzamin pisemny lub ustny, na ktorym student musi wykazac¢ si¢
umiegjetnosciami  formutowania wypowiedzi z zakresu nauk
inzynieryjno-technicznych;

- w przypadku =zaje¢ z wychowania fizycznego zaliczenie
na podstawie nabytych umiejetnosci i/lub postaw spotecznych;

wyklady
G_1

egzamin - zaliczenie ustne lub pisemne obejmujace typowe
sprawdzenie zdobytych wiadomosci ogélnych oraz podstawowych
umiejetnosci ich wykorzystania; w przypadku przedmiotéw tzw.
ogollnouczelnianych — egzamin obejmuje sprawdzenie postaw
(kompetencji) spotecznych,;

¢wiczenia, pracownia
specjalistyczna lub
pracownia projektowa
G 2-G 4

- zaliczenie na podstawie kolokwium oraz realizowanych zadan
sprawdzajacych wiedze 1 zaloZzone umiej¢tnosci;

-w przypadku przedmiotow specjalizacyjnych
prowadzonych w formie pracowni specjalistycznej lub pracowni
projektowej zaliczenie jest na podstawie kolokwium oraz
realizowanych zadan i projektow;

wyklady - zaliczenie albo egzamin (zgodnie z planem studiéw) w formie

G 2-G_5 pisemnej badZz ustnej polegajace na sprawdzeniu zdobytych
wiadomos$ci oraz podstawowych umieje¢tnosci ich praktycznego
wykorzystania,

praktyki - zaliczenie na podstawie przedstawionego sprawozdania z praktyki

G_6

oraz pozytywna ocena dokonana przez opiekuna praktyki lub
inng osob¢ wyznaczong przez pracodawce;

przygotowanie pracy
dyplomowej
G 7

- w przypadku seminarium zaliczenie na podstawie oceny przez
opiekuna naukowego stanu realizacji wskazanych zadan
zwigzanych z pracg dyplomowa;

- w przypadku pracy wlasnej studenta (tj. przygotowania pracy
dyplomowej na wybrany temat) — rbwnoznaczne z zaliczeniem jest
uzyskanie pozytywnych recenzji pracy oraz dopuszczenie do
obrony;




V.

PLAN STUDIOW

1. Plan studiéw stacjonarnych

Plan studiéw kierunku: Automatyka i robotyka

Studia inzynierskie | stopnia o profilu praktycznym

Sciezka specjalizacyjna: Automatyzacja proceséow
studia stacjonarne (od roku akademickiego 2019/2020 ze zmianami w 2020/2021)
L N dutul dmi Forma | Liczba godzin w rze [ [ Liczba Liczba
p. azwa modutu/przedmiotu 2zaliczenia | w | ¢ I Ps I L I P I ) | zal* | PW? | Zdalsl ECTS ECTS
Semestr 1 Catk. Zdaln.
1 |Analiza matematyczna E 30 30 6 59 26 5 2
2 |Algebra liniowa z geometrig E 30 30 6 59 26 5 2
3 |Grafika inzynierska (CAD) Z 15 45 4 61 13 5 1
4 |Wprowadzenie do informatyki z 15 15 4 41 13 3 1
5 |Podstawy programowania E 30 15 30 8 67 26 6 2
6 |Fizyka y4 15 30 4 26 13 3 1
7 |BHP i ergonomia pracy y4 10 2 13 8 1 1
8 |Wychowanie fizyczne z 30 2 0] 0 o] o]
9 [Jezyk obcy 1 z 30 2| 18 o 2 0
Razem godz. kontaktowych 400 145 150 | 75 30 38| 344| 125 30 10
Semestr 2
1 [Metody probabilistyki i statystyki E 15 30 6 49 13 4 1
2 |Matematyka dyskretna E 30 30 6 59 26 5 2
3 |Podstawy elektrotechniki i metrologii z 15 30 4 26 13 3 1
4 [Podstawy mechaniki i budowy maszyn E 30 15 15 8 32 26 4 2
5 |Programowanie obiektowe E 30 30 6 59 26 5 2
6 | Technika cyfrowa y4 15 30 4 26 13 3 1
7 |Wstep do sieci komputerowych V4 15 30 4 51 13 4 1
8 |Wychowanie fizyczne z 30 2 0] 0 o] o]
9 [Jezyk obcy 2 z 30 2] 18 o 2 0
Razem godz. kontaktowych 420 150 105 | 60 90 15 42 | 320 | 130 30 10
Semestr 3
1 |Systemy baz danych E 15 30 6 24 13 3 1
2 |Algorytmy i struktury danych E 15 30 6 49 13 4 1
3 |Elektronika z 15 30 4 26 13 3 1
4 |Sygnaty i systemy dynamiczne y4 15 15 4 16 13 2 1
5 |Wprowadzenie do metod numerycznych E 15 30 6 24 13 3 1
6 |Programowanie w srodowisku LabView y4 15 30 4 26 13 3 1
7 |Podstawy sztucznej inteligenciji y4 15 30 4 26 13 3 1
8 |Przedmiot obieralny ogélnouczelniany 1* z 30 2 18 26 2 2
9 [Jezyk obcy 3 z 30 2] 18 o] 2 0
10 [Podstawy automatyki i automatyzaciji E 30 30 6 59 26 5 2
Razem godz. kontaktowych 420 165 60 | 165 30 [/] 44 | 286 | 143 30 11
Semestr 4
1 |Programowanie systeméw sterowania E 15 30 6 49 13 4 1
2 |Automatyka w energetyce® Z 15 30 4 26 13 3 1
3 |Grafika komputerowa? z 15 30 4] 26/ 13| 3 1
4 |Programowanie mikrokontroleréw? 4 15 30 4 26 13 3 1
5 |Przedmiot obieralny ogdlnouczelniany I1* z 30 2 18 26 2 2
6 | Czujniki i przetworniki pomiarowe E 30 30 6 59 26 5 2
7 [Jezyk obcy 4 E (B2) 30 4 a o] 3 0
8 |Napedy elektryczne y4 15 30 4 26 13 3 1
9 |Podstawy robotyki E 30 30 6 34 26 4 2
Razem godz. kontaktowych 405 165 30 /] 150 | 60 40 | 305 | 143 30 11
Semestr 5
1 |Automatyzacja procesow E 15 30 6 49 13 4 1
2 |Robotyzacja proceséw V4 15 30 4 26 13 3 1
3 |Urzadzenia automatyki?® E 15 30 6 49 13 4 1
4 |Napedy pneumatyczne i hydrauliczne? z 30 30 4 36 26 4 2
5 |Komputerowe narzedzia w automatyce? z 15 30 4 51 13 4 1
6 |Wizualizacja proceséw? z 15 30 4 26 13 3 1
7_|Projekt zespotowy® z 30 2| 18 o 2 o
8 |Laboratorium podstaw automatyki y4 30 2 18 [¢] 2 0]
9 |Laboratorium podstaw robotyki y4 45 2 3 0 2 0]
10 |Bezpieczeristwo eksploatacji urzadzen elektrycznych y4 30 2 o] o] 1 [o]
11 [Proseminarium z 15 2 8 13 1 1
Razem godz. kontaktowych 435 105 30 135 | 150 | 15| 38 | 284 | 104 30 8
Semestr 6
1_|Seminarium dyplomowe I* z 30 2 18 26 2 2
4 |Praktyka zawodowa | (6 miesiecy)* z 960 125 125| 28 5
Razem godz. kontaktowych 30 960 30| 127 | 18 | 151 30 7
Semestr 7
1 [Seminarium dyplomowe 11* z 30 2| 18] 26| 2 2
2 |Ochrona wiasnosci intelektualnej y4 15 30 4 51 13 4 1
3 |Przygotowanie pracy dyplomowej* y4 50| 375 50 15 4
4 |Wydziatowy projekt zespotowy?® z 30 2 93 0 5 0
5 |Zaktadanie i prowadzenie dziatalnosci gospodarczej y4 15 30 4 51 13 4 1
Razem godz. kontaktowych 150 30 30 /] 60 (30| 62 | 588 | 102 30 8
Razem | 760 [405] 300 [ 435 [285] 75] 391 [2145] 898 [ 210 [ 65
tacznie ECTS 210 ! - przedmiot obieralny ogolnouczelniany
Suma godzin dydaktycznych (bez praktyk) 2260 2 - przedmiot specjalnosciowy
godziny praktyki 960 3 - wydzialowy przedmiot obieralny
Przygotowanie pracy dyplomowej 375 4 - godziny kontaktowe wynikajace z zaliczen
Suma godzin (w tym praktyki) 3220 5 - godziny pracy wiasnej studenta

© - maks. liczba godzin zajeé zdalnych, szczegdly w sylabusie
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Plan studiéw kierunku: Automatyka i robotyka

Studia inzynierskie | stopnia o profilu praktycznym
Sciezka specjalizacyjna: Automatyzacja procesow

studia stacjonarne (od roku akademickiego 2019/2020 ze zmianami w 2020/2021)

L N dutulorzedmi Forma Liczba godzin w trze Liczba Liczba
P azwa modulu/przedmiotu zaliczenial| W [ € [ Ps [ L | P [s][za[ W |zda®| ECTS ECTS
Semestr 1 Catk. Zdaln.
1 |Analiza matematyczna E 30 30 6 59 26 5 2
2 |Algebra liniowa z geometrig E 30 30 6 59 26 5 2
3 |Grafika inzynierska (CAD) z 15 45 4 61 13 5 1
4 |Wprowadzenie do informatyki Z 15 15 4 41 13 3 1
5 |Podstawy programowania E 30 15 [ 30 8 67 26 6 2
6 |Fizyka z 15 30 4 26 13 3 1
7 |BHP i ergonomia pracy y4 10 2 13 8 1 1
8 |Wychowanie fizyczne y4 30 2 0 0 0 0
9 [Jezyk obcy 1 y4 30 2 18 0 2 0
Razem godz. kontaktowych 400 145 (150 | 75 30 38| 344| 125| 30 10
Semestr 2
1 |Metody probabilistyki i statystyki E 15 30 6 49 13 4 1
2 |Matematyka dyskretna E 30 30 6 59 26 5 2
3 |Podstawy elektrotechniki i metrologii 4 15 30 4 26 13 3 1
4 |Podstawy mechaniki i budowy maszyn E 30 15 15 8 32 26 4 2
5 [Programowanie obiektowe E 30 30 6 59 26 5 2
6 |Technika cyfrowa y4 15 30 4 26 13 3 1
7 |Wstep do sieci komputerowych z 15 30 4 51 13 4 1
8 [Wychowanie fizyczne Z 30 2 0 0 0 0
9 |Jezyk obcy 2 z 30 2 18 0 2 0
Razem godz. kontaktowych 420 150 [105| 60 90 |15 42 | 320 | 130 30 10
Semestr 3
1 |Systemy baz danych E 15 30 6 24 13 3 1
2 |Algorytmy i struktury danych E 15 30 6 49 13 4 1
3 |Elektronika z 15 30 4 26 13 3 1
4 |Sygnaly i systemy dynamiczne y4 15 15 4 16 13 2 1
5 |Wprowadzenie do metod numerycznych E 15 30 6 24 13 3 1
6 |Programowanie w srodowisku LabView z 15 30 4 26 13 3 1
7 |Podstawy sztucznej inteligenciji Y4 15 30 4 26 13 3 1
8 |Przedmiot obieralny ogélnouczelniany I* z 30 2| 18| 26| 2 2
9 |Jezyk obcy 3 z 30 2 18 0 2 0
10| Podstawy automatyki i automatyzaciji E 30 30 6 59 26 5 2
Razem godz. kontaktowych 420 165 60 | 165 | 30 0 44 | 286 | 143 30 11
Semestr 4
1 |Programowanie systeméw sterowania E 15 30 6 49 13 4 1
2 |Komputerowe W spomaganie Projektowania® z 15 30 4] 26| 13| 3 1
3 |Mechanika ukladéw wieloczionowych? z 15 30 4] 26| 13| 3 1
4 |Programowanie mikrokontrolerow? Y4 15 30 4 26 13 3 1
5 |Przedmiot obieralny ogélnouczelniany I* y4 30 2 18 26 2 2
6 |Czujniki i przetworniki pomiarowe E 30 30 6 59 26 5 2
7 [Jezyk obcy 4 E (B2) 30 4] a1 o 3 0
8 |Napedy elektryczne 4 15 30 4 26 13 3 1
9 |Podstawy robotyki E 30 30 6 34 26 4 2
Razem godz. kontaktowych 405 165 30 0 150 | 60 40 | 305 | 143 30 11
Semestr 5
1 |Automatyzacja procesow E 15 30 6 49 13 4 1
2 |Robotyzacja proceséw z 15 30 4 26 13 3 1
3 |Urzadzenia mechatroniki? E 15 30 6] 49| 13| 4 1
4 |Napedy ptynowe? z 30 30 4/ 36| 26| 4 2
5 |Sieci PLC? z 15 30 4] 51| 13] 4 1
6 |Projektowanie mechatroniczne? z 15 30 4/ 26 13 3 1
7 _|Projekt zespotowy® z 30 2| 18 o 2 0
8 |Laboratorium podstaw automatyki 4 30 2 18 0 2 0
9 |Laboratorium podstaw robotyki y4 45 2 3 0 2 0
10 |Bezpieczenstwo eksploatacji urzgdzen elektrycznych z 30 2 0 0 1 0
11| Proseminarium y4 15 2 8 13 1 1
Razem godz. kontaktowych 435 105 30 135 | 150 | 15| 38 | 284 | 104 30 8
Semestr 6
1 |Seminarium dyplomowe I* 30 2| 18| 26| 2 2
4 |Praktyka zawodowa | (6 miesiecy)* 960 125 125| 28 5
Razem godz. kontaktowych 30 960 30| 127 | 18 | 151 30 7
Semestr 7
1 | Seminarium dyplomowe I1* 4 30 2 18 26 2 2
2 |Ochrona wiasnosci intelektualnej z 15 30 4 51 13 4 1
3 |Przygotowanie pracy dyplomowej* Zz 50| 375 50| 15 4
4 |Wydziatowy projekt zespotowy® z 30 2| 93 0 5 0
5 |Zakiadanie i prowadzenie dziatalno$ci gospodarczej y4 15 30 4 51 13 4 1
Razem godz. kontaktowych 150 30 30 0 60 |30 | 62 | 588 | 102 30 8
Razem | 760 [405] 300 [ 435 [285] 75] 391 [2145] 898 | 210 65
tacznie ECTS 210 " - przedmiot obieralny ogdlnouczelniany
Suma godzin dydaktycznych (bez praktyk) 2260 2 - przedmiot specjalnosciowy
godziny praktyki 960 3 - wydzialowy przedmiot obieralny
Przygotowanie pracy dyplomowej 375 “ - godziny kontaktowe wynikajgce z zaliczen
Suma godzin (w tym praktyki) 3220 5 - godziny pracy wiasnej studenta

5 - maks. liczba godzin zaje¢ zdalnych, szczegdly w sylabusie
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2. Plan studiow niestacjonarnych

Plan studiéw kierunku: Automatyka i robotyka
Studia inzynierskie | stopnia o profilu praktycznym
Sciezka specjalizacyjna: Automatyzacja proceséw

studia niestacjonarne (od roku akademickiego 2019/2020 ze zmianami w 2020/2021)

. Forma Liczba godzin w semestrze Liczba Liczba
Lp. Nazwa modulu/przedmiotu zaliczenia| W | € [ Ps | L | P |S|zal'| PW |zdaP| ECTS ECTS
Semestr 1 Catk. Zdaln.
1 [Analiza matematyczna E 16 16 6 87 12 5 2
2 |Algebra liniowa z geometrig E 16 16 6 87 12 5 2
3 |Grafika inzynierska (CAD) V4 8 24 4 89 6 5 1
4 |Wprowadzenie do informatyki p4 8 8 4 55 6 3 1
5 |Podstawy programowania E 16 8 16 8| 102 12 6 2
6 |Fizyka z 8 16 4 47 6 3 1
7 |BHP i ergonomia pracy z 10 2 13 0 1 0
8 [Wychowanie fizyczne p4 16 2 0] 0 0 0
9 |Jezyk obcy 1 z 16 2 32 0 2 0
Razem godz. kontaktowych 218 82 80 | 40 16 38| 512 54 30 10
Semestr 2
1 |Metody probabilistyki i statystyki E 8 16 6 70 6 4 1
2 |Matematyka dyskretna E 16 16 6 87 12 5 2
3 |Podstawy elektrotechniki i metrologii z 8 16 4 a7 6 3 1
4 |[Podstawy mechaniki i budowy maszyn E 16 8 8 8 60 12 4 1
5 |Programowanie obiektowe E 16 16 6 87 12 5 2
6 | Technika cyfrowa z 8 16 4 47 6 3 1
7 |Wstep do sieci komputerowych y4 8 16 4 72 6 4 1
8 [Wychowanie fizyczne y4 16 2 0 0 0 0
9 |Jezyk obcy 2 z 16 2 32 0 2 0
Razem godz. kontaktowych 224 80 56 | 32 48 8 42 | 502 | 60 30 10
Semestr 3
1 |Systemy baz danych E 8 16 6 45 6 3 1
2 |Algorytmy i struktury danych E 8 16 6 70 6 4 1
3 |Elekironika z 8 16 4 47 6 3 1
4 [Sygnaly i systemy dynamiczne Y4 8 8 4 30 6 2 1
5 |Wprowadzenie do metod numerycznych E 8 16 6 45 6 3 1
6 |Programowanie w $rodowisku LabView y4 8 16 4 47 6 3 1
7 |Podstawy sztucznej inteligenciji y4 8 16 4 47 6 3 1
8 |Przedmiot obieralny ogdlnouczelniany 1* z 16 2 32 12 2 1
9 [Jezyk obcy 3 y4 16 2 32 0 2 0
10 | Podstawy automatyki i automatyzaciji E 16 16 6 87 12 5 2
Razem godz. kontaktowych 224 88 32 | 88 16 0 44 | 482 | 66 30 11
Semestr 4
1 [Programowanie systemoéw sterowania E 8 16 6 70 6 4 1
2 |Automatyka w energetyce® z 8 16 4| 47 6] 3 1
3 |Grafika komputerowa® z 8 16 4| 47 6| 3 1
4 |Programowanie mikrokontroleréw? z 8 16 4 47 6 3 1
5 |Przedmiot obieralny ogdlnouczelniany 11* z 16 2 32 12 2 1
6 [Czujniki i przetworniki pomiarowe E 16 16 6 87 12 5 2
7 |Jezyk obcy 4 E (B2) 16 4 55 0 3 0
8 [Napedy elektryczne p4 8 16 4 47 6 3 1
9 [Podstawy robotyki E 16 16 6 62 12 4 1
Razem godz. kontaktowych 216 88 16 | 0 80 | 32 40 | 494 | 66 30 11
Semestr 5
1 |Automatyzacja proceséw E 8 16 6 70 6 4 1
2 |Robotyzacja proceséw z 8 16 4 47 6 3 1
3 |Urzadzenia automatyki? E 8 16 6| 70 6| 4 1
4 |Napedy pneumatyczne i hydrauliczne? z 16 16 4 64| 12 4 1
5 |Komputerowe narzedzia w automatyce? z 8 16 4 72 6 4 1
6 |Wizualizacja procesow? z 8 16 4| 47 6| 3 1
7 _|Projekt zespotowy? z 16 2| 32 o 2 0
8 |Laboratorium podstaw automatyki z 16 2 32 0 2 0
9 |Laboratorium podstaw robotyki z 24 2 24 0 2 0
10| Bezpieczenstwo eksploataciji urzgdzen elekirycznych z 16 2 7 0 1 0
11| Proseminarium z 8 2 15 0 1 0
Razem godz. kontaktowych 232 56 16 72 80 | 8| 38 | 480 | 42 30 8
Semestr 6
1 | Seminarium dyplomowe I* 16 2| 32 o] 2 o
4 |Praktyka zawodowa | (6 miesigcy)* 960 125 125| 28 5
Razem godz. kontaktowych 16 960 16 | 127 | 32 | 125 30 7
Semestr 7
1 |Seminarium dyplomowe I1* z 16 2 32 0 2 o
2 |Ochrona wiasnosci intelektualnej z 8 16 4 72 6 4 1
3 |Przygotowanie pracy dyplomowej* z 50| 375 50| 15 4
4 |Wydziatowy projekt zespotowy® z 16 2| 107 0| 5 0
5 |Zaktadanie i prowadzenie dziatalnosci gospodarczej y4 8 16 4 72 6 4 1
Razem godz. kontaktowych 80 16 16 /] 32 |16 | 62 | 658 | 62 30 8
Razem | 410 [216] 160 [ 232 [152[40] 391 [3160] 475 [ 210 65
tacznie ECTS 210 T przedmiot obieralny ogdlnouczelniany
Suma godzin dydaktycznych (bez praktyk) 1210 2 - przedmiot specjalnosciowy
godziny praktyki 960 3 - wydzialowy przedmiot obieralny
Przygotowanie pracy dyplomowej 375 “ - godziny kontaktowe wynikajace z zaliczen
Suma godzin (w tym praktyki) 2170 5 - godziny pracy wiasnej studenta

8 - maks. liczba godzin zaje¢ zdalnych, szczegdly w sylabusie
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Plan studiéow kierunku: Automatyka i robotyka
Studia inzynierskie | stopnia o profilu praktycznym
Sciezka specjalizacyjna: Automatyzacja proceséw

studia niestacjonarne (od roku akademickiego 2019/2020 ze zmianami w 2020/2021)

L N dutul dmi Forma Liczba godzin w trze Liczba Liczba
P azwa modulu/przedmiotu zaliczenia| W [ €[ ps | L [ P [s[za'] pwe |zdalf| ECTS ECTS
Semestr 1 Catk. Zdaln.
1 |Analiza matematyczna E 16 16 6 87 12 5 2
2 |Algebra liniowa z geometrig E 16 16 6 87 12 5 2
3 |Grafika inzynierska (CAD) z 8 24 4 89 6 5 1
4 |Wprowadzenie do informatyki 4 8 8 4 55 6 3 1
5 |Podstawy programowania E 16 8 16 8| 102 12 6 2
6 |Fizyka 4 8 16 4 47 6 3 1
7 |BHP i ergonomia pracy y4 10 2 13 0 1 0
8 [Wychowanie fizyczne z 16 2 0 0 0 0
9 [Jezyk obcy 1 y4 16 2 32 0 2 0
Razem godz. kontaktowych 218 82 80 | 40 16 38| 512 54| 30 10
Semestr 2
1 |Metody probabilistyki i statystyki E 8 16 6 70 6 4 1
2 |Matematyka dyskretna E 16 16 6 87 12 5 2
3 |Podstawy elektrotechniki i metrologii y4 8 16 4 47 6 3 1
4 |Podstawy mechaniki i budowy maszyn E 16 8 8 8 60 12 4 1
5 [Programowanie obiektowe E 16 16 6 87 12 5 2
6 |Technika cyfrowa Y4 8 16 4 47 6 3 1
7 |Wstep do sieci komputerowych z 8 16 4 72 6 4 1
8 |Wychowanie fizyczne Z 16 2 0 0 0 0
9 |Jezyk obcy 2 4 16 2 32 0 2 0
Razem godz. kontaktowych 224 80 56 | 32 48 8 42 | 502 | 60 30 10
Semestr 3
1 |Systemy baz danych E 8 16 6 45 6 3 1
2 |Algorytmy i struktury danych E 8 16 6 70 6 4 1
3 |Elektronika 4 8 16 4 47 6 3 1
4 |Sygnaly i systemy dynamiczne y4 8 8 4 30 6 2 1
5 |Wprowadzenie do metod numerycznych E 8 16 6 45 6 3 1
6 |Programowanie w srodowisku LabView z 8 16 4 47 6 3 1
7 |Podstawy sztucznej inteligenciji Y4 8 16 4 47 6 3 1
8 |Przedmiot obieralny ogélnouczelniany I* z 16 2| 32 12 2 1
9 |Jezyk obcy 3 4 16 2 32 0 2 0
10| Podstawy automatyki i automatyzaciji E 16 16 6 87 12 5 2
Razem godz. kontaktowych 224 88 32| 88 16 [/] 44 | 482 | 66 30 11
Semestr 4
1 |Programowanie systeméw sterowania E 8 16 6 70 6 4 1
2 |Komputerowe Wspomaganie Projektowania® z 8 16 4] 47 6] 3 1
3 |Mechanika ukladéw wieloczionowych? z 8 16 4| 47 6] 3 1
4 |Programowanie mikrokontrolerow? VA 8 16 4 47 6 3 1
5 |Przedmiot obieralny ogdlnouczelniany I* z 16 2 32 12 2 1
6 |Czujniki i przetworniki pomiarowe E 16 16 6 87 12 5 2
7 [Jezyk obcy 4 E (B2) 16 4] 55 o 3 0
8 [Napedy elektryczne z 8 16 4 47 6 3 1
9 |Podstawy robotyki E 16 16 6 62 12 4 1
Razem godz. kontaktowych 216 88 16 0 80 32 40 | 494 | 66 30 11
Semestr 5
1 |Automatyzacja procesow E 8 16 6 70 6 4 1
2 |Robotyzacja proceséw z 8 16 4| 47 6 3 1
3 |Urzadzenia mechatroniki? E 8 16 6 70 6 4 1
4 |Napedy ptynowe® z 16 16 4] 64| 12| 4 1
5 |Sieci PLC? z 8 16 4 72 6| 4 1
6 |Projektowanie mechatroniczne? z 8 16 4| 47 6 3 1
7 _|Projekt zespotowy® z 16 2| 32 o 2 0
8 |Laboratorium podstaw automatyki 4 16 2 32 0 2 0
9 [Laboratorium podstaw robotyki y4 24 2 24 0 2 0
10 [Bezpieczenstwo eksploatacji urzadzen elektrycznych 4 16 2 7 0 1 0
11|Proseminrium y4 8 2 15 0 1 0
Razem godz. kontaktowych 232 56 16 72 | 80 | 8| 38 | 480 | 42 30 8
Semestr 6
1 | Seminarium dyplomowe 1* 16| 2| 32 of 2 0
4 |Praktyka zawodowa | (6 miesiecy)* 960 125 125 28 5
Razem godz. kontaktowych 16 960 16 | 127 | 32 | 125 30 7
Semestr 7
1 |Seminarium dyplomowe 1I* z 16 2| 32 o 2 0
2 |Ochrona wiasnosci intelektualnej z 8 16 4 72 6 4 1
3 [Przygotowanie pracy dyplomowej* z 50[ 375| 50| 15 4
4 |Wydziatowy projekt zespolowy® z 16 2| 107 0 5 0
5 |Zakiadanie i prowadzenie dziatalnosci gospodarczej y4 8 16 4 72 6 4 1
Razem godz. kontaktowych 80 16 16 0 32 |16 | 62 | 658 | 62 30 8
Razem | 410 [216] 160 [ 232 [152] 40 391[3160] 475 [ 210 65
tacznie ECTS 210 " - przedmiot obieralny ogélnouczelniany
Suma godzin dydaktycznych (bez prakiyk) 1210 2 - przedmiot specjalnosciowy
godziny praktyki 960 3 - wydziatowy przedmiot obieralny
Przygotowanie pracy dyplomowej 375 4 - godziny kontaktowe wynikajace z zaliczen
Suma godzin (w tym praktyki) 2170 5 - godziny pracy wiasnej studenta

© - maks. liczba godzin zaje¢ zdalnych, szczegdty w sylabusie
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V. PRAKTYKI ZAWODOWE

Praktyki dla studentéow Wydzialu Informatyki i Nauk o Zywno$ci Panstwowej Wyzszej
Szkoty Informatyki i Przedsi¢biorczo$ci w Lomzy, realizowane na kierunku Automatyka
i robotyka, sa obowigzkowe i stanowig integralng czg¢$¢ programu studidOw oraz procesu
ksztalcenia.

Szczegotowe zasady realizacji praktyk okresla Regulamin Praktyki Zawodowej Wydziatu
Informatyki i Nauk o Zywnosci PWSIiP w Lomzy.

1. Zatozenia 1 zasady organizacji praktyk zawodowych

W programie studiow dla kierunku Automatyka i robotyka na poziomie studiéw
| stopnia o profilu praktycznym przewidziano praktyki zawodowe w wymiarze 960 godzin
(6 miesiecy), co odpowiada 28 punktom ECTS.

Praktyki zawodowe realizowane na semestrze VI.

Praktyki odbywaja si¢ w oparciu o umowge o realizacje praktyk z wybranymi jednostkami
organizacyjnymi, zwanymi dalej ,,zakladami pracy”. Do podpisania umowy o realizacj¢
praktyki w imieniu Uczelni upowazniony jest Dziekan Wydziatu Informatyki i Nauk
o Zywnosci. Dopuszcza sie mozliwo$é zawarcia przez Uczelnie uméw o realizacje praktyk
zawodowych rdznigcych si¢ od przyjetego wzoru. Decyzje w tej sprawie podejmuje Dziekan.

Student odbywa praktyki zawodowe w zakladach pracy, z ktorymi Uczelnia Scisle
wspotpracuje. Dopuszcza si¢ mozliwo$¢ odbywania praktyk zawodowych w innych zaktadach
pracy, za zgoda Kierunkowego Koordynatora Praktyk Zawodowych (KKPZ).

Student, ktory jest zatrudniony w zaktadzie pracy lub prowadzi wtasng dziatalnos¢
gospodarcza, a jego zakres obowigzkow stuzbowych 1 zawodowych jest zgodny
z programem praktyki zawodowej, moze realizowal praktyke zawodowa w ramach
wykonywanych obowiazkéw stuzbowych, z zastrzezeniem, ze, aby uzyskaé zaliczenie
z przedmiotu praktyki zawodowe, student zobligowany jest do przedtozenia dziennika praktyk
zawodowych oraz raportu z praktyki zawodowej. Udzial studenta w czynno$ciach
zawodowych, zgodnych z programem praktyk, jest rownoznaczny z jego udziatem
w zajeciach ujetych w programie i planie studiow.

W przypadku studentow zatrudnionych w zakladzie pracy oraz prowadzacych wtasna
dziatalno$¢ gospodarcza, skierowania na praktyki zawodowe nie s3 wydawane oraz nie sg

podpisywane umowy. Student zatrudniony w zaktadzie pracy zobligowany jest do przedtozenia
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Kierunkowemu Koordynatorowi Praktyk Zawodowych zaswiadczenia o zatrudnieniu oraz
zakres obowigzkow wykonywanych w ramach dziatalnosci zawodowej. Natomiast student
prowadzacy wlasng dziatalno$¢ gospodarcza zobligowany jest do przedtozenia Kierunkowemu
Koordynatorowi Praktyk Zawodowych zakresu obowigzkéw wykonywanych w ramach
dziatalnosci gospodarczej, a takze zaswiadczenia z CEIDG lub odpis z KRS.

Program praktyki opracowuje Kierownik Zaktadu w porozumieniu z Kierunkowym
Koordynatorem Praktyk Zawodowych oraz cztonkami Wydzialowej Rady Praktykéw. Podczas
praktyk student realizuje program praktyki zapoznajac si¢ ze sposobem funkcjonowania
zakladu pracy, uczestniczy w miar¢ mozliwosci w biezacych zadaniach przez niego
realizowanych oraz podejmuje pod nadzorem Opiekuna zaktadowego praktyk samodzielne
dziatania zawodowe.

Student realizuje praktyke zgodnie z programem praktyk, a jej przebieg odnotowuje
w Dzienniku praktyk. Dziennik praktyk jest dokumentem potwierdzajacym odbycie praktyki.
Zawiera on miejsce 1 czas trwania praktyki wraz z liczba godzin, zadania jednostki
organizacyjnej, opis czynnos$ci realizowanych kazdego dnia przez studenta, potwierdzonych
oceng postawy studenta w czasie praktyki, wystawiong przez Opiekuna zaktadowego praktyk

lub Kierownika poswiadczong podpisem wraz z pieczgcig jednostki organizacyjne;.

2. Cele i program praktyk zawodowych

Znaczenie praktyk studenckich w Panstwowej Wyzszej Szkole Informatyki
i Przedsigbiorczoéci w Lomzy wynika z misji Uczelni: KSZTALCIMY PRAKTYKOW.
Dlatego tez zasadniczym celem praktyki zawodowej jest ksztatcenie studentéw, poprzez
wykreowanie w nich umiejetnosci zastosowania wiedzy teoretycznej, uzyskanej w toku
studiow, w praktyce funkcjonowania organizacji, czyli integracja wiedzy teoretycznej z jej
zastosowaniem praktycznym. Ponadto istotnym celem praktyki jest stworzenie warunkow do
poglebienia wiadomosci przekazywanych w toku zajec dydaktycznych
1 konfrontowania ich z praktyka zycia gospodarczego, umozliwienie bezposredniego
pozyskiwania do$wiadczef, wiedzy i informacji, ktore beda pomocne w realizowaniu tresci
ksztalcenia, przygotowaniu pracy dyplomowej i nabyciu umiej¢tnosci praktycznych.

Praktyki maja umozliwi¢ studentom bezposredni kontakt ze sSrodowiskiem pracy poprzez
poznanie stosowanych w zaktadzie technologii i zasad organizacji przetwarzania danych,
nabycie umiejetnosci postugiwania si¢ nowoczesnym sprzetem technicznym stosowanym

w pracy jednostki, zapoznanie si¢ ze specyfika, profilem przemystowym oraz organizacjg



38

dziatalnosci przedsiebiorstw zwigzanych z wykorzystaniem, projektowaniem, eksploatacja
i produkcja systemOéw mechatronicznych. Praktyka ma pomoc studentowi zdoby¢
doswiadczenie zawodowe w zakresie studiowanego kierunku. Celem praktyki jest rowniez
doskonalenie umiejetnosci studenta w zakresie organizacji pracy wilasnej, pracy zespotowej,
efektywnego zarzadzania czasem, sumiennosci i odpowiedzialno$ci za powierzone zadania, CO
przektada si¢ na rozwijanie aktywnosci i przedsiebiorczosci studentow - cech stanowigcych
wazny skladnik ich profesjonalnej postawy, jak 1 tez ksztalttowanie podmiotowosci
I aktywnosci indywidualnej studentow.

Dodatkowym celem realizacji praktyk jest zdobycie umiej¢tnosci niezbednych
do rozwigzania problemu inzynierskiego postawionego w pracy dyplomowej. Wybor tematu

I zakresu pracy inzynierskiej dokonywany jest na semestrze V (poprzedzajacym praktyke).

Program praktyk zawodowych obejmuje:

1. Zapoznanie si¢ z regulaminem pracy, przepisami BHP i tajemnicy stuzbowe;j.

2. Zapoznanie si¢ studenta z zakresem dziatalno$ci zaktadu pracy, zasad dzialania oraz
organizacji pracy, formalno-prawnymi podstawami jego funkcjonowania, a takze
strukturg organizacyjna.

3. Zdobycie wiedzy na temat systemOow zautomatyzowanych w przedsi¢biorstwach
ustugowych, przemystowych i1 administracji, atakze w réznych obszarach pracy
ludzkiej wspomaganej komputerowo w warunkach przysztej pracy zawodowe;j.

4. Zdobycie wiedzy na temat celdw, zasad i uzytecznosci automatyzacji i robotyzacji lub
systemow mechatronicznych. Samodzielne poszerzanie wiedzy 1 umiejetnosci
w zakresie szeroko rozumianej automatyki i robotyki lub mechatroniki.

5. Rozwijanie umiejetnosci w projektowaniu, implementowaniu i uzytkowaniu systemow
mechatronicznych lub uktadéw automatyzacji i robotyzacji

6. Branie udzialu w biezacej pracy jednostki iwykonywanie prac zwigzanych
z automatyzacja i robotyzacja lub systemow mechatronicznych.

7. Postugiwanie si¢ nowoczesnym sprz¢tem technicznym stosowanym w danym
zakladzie.

8. Zdobycie praktycznych umiejetnosci w zakresie dokumentowania i prezentowania
wlasnej pracy.

9. Ksztattowanie konkretnych umiej¢tnosci zawodowych zwigzanych bezposrednio
z wdrazaniem si¢ w nowe obszary pracy, ocenianiem firmy jako potencjalnego

pracodawce.
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10. Ksztalcenie praktycznych umiejetnosci efektywnej komunikacji, negocjacji oraz pracy
w zespole.

11. Ksztattowanie wiedzy niezbednej do rozumienia pozatechnicznych uwarunkowan
dziatalnosci inzynierskie;j.

12. Rozumienie potrzeby podnoszenia kompetencji zawodowych, nabycie umiej¢tnosci
planowania pracy oraz rozumienia koniecznosci przestrzegania zasad etyki w pracy
zawodowej.

13. Zebranie niezbednych informacji i materiatéw do przygotowania pracy dyplomowe;.

Studenci na kierunku Automatyka i robotyka, podczas praktyk powinni mie¢ mozliwo$¢
poznania i uczestniczenia w zadaniach zwigzanych z realizacja obranej wczesniej $Sciezki

specjalizacyjne;j.

3. System nadzoru i zaliczania praktyk zawodowych

Podstawowym celem systemu monitorowania praktyk zawodowych realizowanych
w Wydziale Informatyki i Nauk o Zywno$ci na kierunku Automatyka i robotyka jest
weryfikacja przebiegu praktyki oraz jej ocena. Osoba odpowiedzialng za przebieg praktyk
zawodowych w Uczelni jest Dziekan, ktory powotuje Kierunkowego Koordynatora Praktyk
Zawodowych.

Do zakresu obowigzkéw Kierunkowego Koordynatora Praktyk Zawodowych nalezy:
przyjmowanie i wydawanie dokumentdw zwigzanych z organizacja i realizacjg praktyki,
W szczegolnosci skierowan oraz umow o realizacje praktyki, zapoznanie studentow z zasadami
organizacji i zaliczania praktyki, uprawnienie do przeprowadzenia kontroli przebiegu praktyki
w zakladzie pracy, nadzor merytoryczny nad przebiegiem praktyki zawodowej, weryfikacja
i ocena efektow uczenia si¢ praktyki zawodowej, pomoc Opiekunowi zaktadowemu praktyk
W rozwigzywaniu biezacych spraw zwigzanych z realizacja praktyki np. nieobecno$¢ studenta,
problemy z zaliczeniem efektow uczenia si¢ lub zachowanie studenta niezgodne
Zregulaminem, a takze pomoc studentom w rozwigzywaniu problemow zwigzanych
Z realizacjg praktyki w wybranym zakladzie pracy, przyjecie od studenta wypetnionego
kompletu dokumentacji potwierdzajacej realizacj¢ praktyki zawodowej, uzupetnianie
protokotow z zaje¢ Praktyka zawodowa w systemie USOS.

Warunkiem zaliczenia praktyki zawodowej jest: wywigzanie si¢ z zadan sformutowanych

w programie okreslonej praktyki; dostarczenie prawidlowo wypetionego Dziennika praktyk,
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dokumentujgcego odbycie odpowiedniej liczby godzin, zgodnej z kierunkiem studiéw oraz
programem praktyk, zawierajgcego pozytywng ocen¢ Opiekuna zakladowego 1 KKPZ oraz
Raportu praktyki zawodowej.

Student, zatrudniony w zaktadzie pracy lub prowadzacy wiasng dzialalnos¢ gospodarcza
oraz ubiegajacy sie o zaliczenie, powinien dostarczy¢ prawidlowo wypetiony Dziennik
praktyk dokumentujgcy odbycie odpowiedniej liczby godzin praktyki zawodowej zgodnej
z kierunkiem studiéw oraz programem praktyk, zawierajacy pozytywna ocen¢ KKPZ i Raport
praktyki zawodowej.

Dokumentacja z przebiegu praktyk przekazywana jest Kierunkowemu Koordynatorowi
Praktyk Zawodowych we wskazanym przez niego terminie i przechowywana do czasu
zakonczenia terminu praktyk. Koncowego zaliczenia praktyki studenckiej dokonuje
Kierunkowy Koordynator Praktyk Zawodowych na koniec danego semestru, w ktérym student
odbyt praktyke. Kierunkowy Koordynator Praktyk Zawodowych po zaliczeniu praktyki
archiwizuje dokumentacj¢ z przebiegu 1 zaliczenia praktyki zawodowej zgodnie
z procedurami/zasadami obowigzujacymi na Uczelni. Ocena praktyki zawodowej jest srednig
ocen wystawionych przez Opickuna zakladowego oraz KKPZ i jest wpisywana w raporcie
praktyki zawodowej. W przypadku studentow zatrudnionych w zaktadzie pracy lub
prowadzacych wiasng dziatalno$¢ gospodarcza przy wystawianiu oceny brana jest pod uwage
ocena KKPZ oraz arkusz samooceny praktykanta. Przy zaliczaniu praktyki stosuje si¢ skalg
ocen obowigzujaca w Uczelni. Za zaliczong praktyke studentowi przyznawane sg punkty
ECTS, zgodnie z programem studiéw dla okre$lonego Kierunku. Brak zaliczenia praktyki,
W obowigzujacym wymiarze, powoduje brak zaliczenia przedmiotu praktyki zawodowe —
0 sposobie zaliczenia przedmiotu praktyki zawodowe decyduje Dziekan w zaleznosci od liczby

ECTS-6w uzyskanych przez studenta w danym semestrze.



VI. WSKAZNIKI ILOSCIOWE

1. Wskazniki dotyczace programu studiéw na kierunku studiow
Automatyka i robotyka | stopnia o profilu praktycznym

Tabela 11
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Wskazniki dotyczace programu studiéw na kierunku Automatyk i robotyka | stopnia

Liczba semestrow konieczna do ukonczenia studidw

7

Liczba punktéw ECTS konieczna do ukonczenia studiow

210

Laczna liczba godzin zajeé

2 260 - studia stacjonarne

1 210 - studia niestacjonarne

Laczna liczba godzin zaje¢ prowadzonych przez nauczycieli
akademickich zatrudnionych w uczelni jako podstawowym
miejscu pracy

2 170 - studia stacjonarne

1 080 - studia niestacjonarne

Procentowy udziat liczby punktow ECTS dla kazdej z dyscyplin,
do ktorych przyporzadkowany jest kierunek w liczbie punktéw
ECTS koniecznej do ukonczenia studiéw na danym poziomie —
w przypadku kierunku przyporzadkowanego do wiecej niz jednej
dyscypliny

Lp. | Dziedzina/dyscyplina Procentowy
naukowa ulea}}
punktéw
ECTS
1. Dziedzina nauk 100%
inzynieryjno-technicznych
1.1 | Dyscyplina automatyka, 70%
elektronika i elektrotechnika
1.2 | Dyscyplina informatyka 30%
techniczna i telekomunikacja
Suma 100%

Laczna liczba punktow ECTS, jakg student musi uzyska¢ w
ramach zaje¢ prowadzonych z bezposrednim udziatem nauczycieli
akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia

109,56
co stanowi 52,17%

Laczna liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyskaé¢ w
ramach zaje¢ ksztattujacych umiejetnosci praktyczne

146,51
co stanowi 69,77%

Liczba punktdw ECTS, jakg student musi uzyska¢ w ramach zajec

magisterskich

z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spotecznych — w 29
przypadku kierunkéw studiéw przyporzadkowanych do dyscyplin

w ramach dziedzin innych niz odpowiednio nauki humanistyczne

lub nauki spoteczne

Liczba punktéw ECTS przyporzadkowana zajeciom lub grupom 9?

zajeé do wyboru co stanowi 43,81%
Wymiar praktyk zawodowych oraz liczba punktéw ECTS, jaka 960 godzin
student musi uzyska¢ w ramach tych praktyk 28 punkty ECTS
Liczba godzin zaje¢¢ z wychowania fizycznego — w przypadku 60
stacjonarnych studiow pierwszego stopnia i jednolitych studiow 0 punktéw ECTS




42

Tabela 12
Zajecia lub grupy zaje¢ ksztaltujacych umiejetnosci praktyczne
Nazwa zaje¢ lub grupy zajec Forma/formy zajec¢ Laczna Liczba
liczba punktow
godzin ECTS
Jezyk obcy 1 Cwiczenia 48 1,92
Jezyk obcy 2 Cwiczenia 48 1,92
Jezyk obcy 3 Cwiczenia 48 1,92
Jezyk obcy 4 Cwiczenia 48 1,92
Analiza matematyczna Cwiczenia 59,5 2,38
Algebra liniowa z geometrig Cwiczenia 59,5 2,38
Grafika inzynierska (CAD) Pracownia specjalistyczna i projekt 90,75 3,63
Wprowadzenie do informatyki Cwiczenia 35,5 1,42
Matematyka dyskretna Cwiczenia 59,5 2,38
Metody probabilistyki i statystyki [Pracownia specjalistyczna 62,67 2,51
Fizyka Laboratoria 47,33 1,89
Podstawy elektrotechniki Laboratoria 47,33 1,89
i metrologii
Technika cyfrowa Laboratoria 47,33 1,89
Podstawy programowania Pracownia specjalistyczna 85,2 3,41
Elektronika Pracownia specjalistyczna 47,33 1,89
Algorytmy i struktury danych Pracownia specjalistyczna 62,67 2,51
Podstawy mechaniki i budowy  [Cwiczenia i projekt 46 1,84
maszyn
Wprowadzenie do metod Pracownia specjalistyczna 46 1,84
numerycznych
Podstawy automatyki Cwiczenia i laboratoria 59,5 2,38
i automatyzacji
Podstawy robotyki Cwiczenia i laboratoria 47 1,88
Laboratorium podstaw automatyki|Laboratoria 48 1,92
Laboratorium podstaw robotyki  |Laboratoria 48 1,92
Wstep do sieci komputerowych  |Laboratoria 64 2,56
Programowanie obiektowe Pracownia specjalistyczna 59,5 2,38
Systemy baz danych Pracownia specjalistyczna 46 1,84
Sygnaty i systemy dynamiczne  |Pracownia specjalistyczna 23 0,92
Programowanie w $rodowisku Pracownia specjalistyczna 47,33 1,89
LabView
Podstawy sztucznej inteligencji  |Pracownia specjalistyczna 47,33 1,89
Czujniki i przetworniki Laboratoria 59,5 2,38
pomiarowe
Programowanie systemow Laboratoria 62,67 2,51
sterowania
Napedy elektryczne Laboratoria 47,33 1,89
Automatyzacja proceséw Projekt 62,67 2,51
Robotyzacja procesow Projekt 47,33 1,89
Bezpieczenstwo i eksploatacja  [Cwiczenia 30 1
urzadzen elektrycznych
Wydziatowy projekt zespotowy  [Projekt 123 4,92
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Przedmiot specjalnos$ciowy 1 Projekt 47,33 1,89
(Grafika komputerowa /
Komputerowe wspomaganie
projektowania)
Przedmiot specjalnosciowy 2 Projekt 47,33 1,89
(Automatyka w energetyce /
Mechanika uktadow
wielocztonowych)
Przedmiot specjalnosciowy 3 Laboratoria 47,33 1,89
(Programowanie
mikrokontrolerow)
Przedmiot specjalnosciowy 4 Projekt 62,67 2,51
(Urzadzenia automatyki /
Urzadzenia mechatroniki)
Przedmiot specjalno$ciowy 5 Laboratoria 48 1,92
(Napedy hydrauliczne i
pneumatyczne / Napedy ptynowe)
Przedmiot specjalno$ciowy 6 Laboratoria 64 2,56
(Komputerowe narzedzi w
automatyce / Sieci PLC)
Przedmiot specjalnosciowy 7 Projekt 47,33 1,89
(Wizualizacja proceséw /
Projektowanie mechatroniczne)
Przedmiot specjalno$ciowy 8 Projekt 48 1,92
(Projekt zespolowy)
Ochrona wiasnosci intelektualnej [Cwiczenia 64 2,56
Zaktadanie i prowadzenie Projekt 64 2,56
dziatalno$ci gospodarczej
Praktyka zawodowa Praktyka w zaktadzie pracy 960 28
Proseminarium Seminaria 23 0,92
Seminarium dyplomowe | Seminaria 48 1,92
Seminarium dyplomowe |1 Seminaria 48 1,92
Przygotowanie pracy dyplomowej |Praca wiasna i konsultacje z 375 15

promotorem

Razem: 3904,76 146,51




Tabela 13
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Zajecia lub grupy zajeé¢ do wyboru

Nazwa zaje¢ lub grupy zajec Forma/formy zajec¢ Laczna Liczba
liczba punktow
godzin ECTS

Przedmiot obieralny Wyktady 30 2

ogolnouczelniany 1

Przedmiot obieralny Wyktady 30 2

ogolnouczelniany 2

Jezyk obcy 1 (:Jwiczenia 30 2

Jezyk obcy 2 (;wiczenia 30 2

Jezyk obcy 3 (;wiczenia 30 2

Jezyk obcy 4 Cwiczenia 30 3

Wydziatowy projekt zespotowy  [Projekt 30 5

Przedmiot specjalno$ciowy 1 Wyktady i projekt 45 3

Przedmiot specjalnosciowy 2 Wyktady i projekt 45 3

(Automatyka w energetyce /

Mechanika uktadow

wielocztonowych)

Przedmiot specjalnosciowy 3 Wyktady i laboratoria 45 3

(Programowanie

mikrokontrolerow)

Przedmiot specjalnosciowy 4 Wyktady i projekt 45 4

(Urzadzenia automatyki /

Urzadzenia mechatroniki)

Przedmiot specjalno$ciowy 5 Wyktady i laboratoria 60 4

(Napedy hydrauliczne i

pneumatyczne / Napedy pltynowe)

Przedmiot specjalno$ciowy 6 Wyktady i laboratoria 45 4

(Komputerowe narzedzi w

automatyce / Sieci PLC)

Przedmiot specjalno$ciowy 7 Wyktady i projekt 45 3

(Wizualizacja procesow /

Projektowanie mechatroniczne)

Przedmiot specjalno$ciowy 8 Projekt 30 2

(Projekt zespotowy)

Praktyka zawodowa 960 28

Proseminarium Seminaria 15 1

Seminarium dyplomowe | Seminaria 30 2

Seminarium dyplomowe I Seminaria 30 2

Przygotowanie pracy dyplomowej 375 15
Razem: 1980 92
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Zajecia lub grupy zaje¢ umozliwiajace uzyskanie kompetencji inzynierskich, zawartych w
charakterystykach drugiego stopnia okreslonych w przepisach wydanych na podstawie art. 7 ust.
3 ustawy z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji —w przypadku
wnioskowania o pozwolenie na utworzenie studiéw konczacych si¢ uzyskaniem tytulu
zawodowego inZyniera / magistra inZyniera

(Grafika komputerowa /
Komputerowe wspomaganie
projektowania)

Nazwa zaje¢ lub grupy zajec Forma/formy zajec¢ Laczna Liczba
liczba punktow
godzin ECTS

Grafika inzynierska (CAD) 'Wyklady i pracownia specjalistyczna 60 5
Wprowadzenie do informatyki  [Wyktady 15 1
Podstawy elektrotechniki i Wyktady i laboratoria 45 3
metrologii
Technika cyfrowa Wyktady i laboratoria 45 3
Elektronika Wyktady i laboratoria 45 3
Podstawy programowania Wyktady, ¢wiczenia i pracownia 75 6
specjalistyczna
Algorytmy i struktury danych 'Wyklady i pracownia specjalistyczna 45 4
Podstawy mechaniki i budowy  |Wyktady, ¢wiczenia i projekt 60 4
maszyn
Wprowadzenie do metod Wyktady i pracownia specjalistyczna 45 3
numerycznych
Podstawy automatyki Wyktady i ¢wiczenia 60 5
i automatyzacji
Podstawy robotyKi Wyktady i laboratoria 60 4
Laboratorium podstaw automatyki|Laboratoria 30 2
Laboratorium podstaw robotyki  |[Laboratoria 45 2
Wstep do sieci komputerowych  [Wyktady i laboratoria 45 4
Programowanie obiektowe 'Wyktady i pracownia specjalistyczna 60 5
Systemy baz danych Wyktady i pracownia specjalistyczna 45 3
Sygnaly i systemy dynamiczne  |Wyktady i pracownia specjalistyczna 30 2
Programowanie w $rodowisku 'Wyktady i pracownia specjalistyczna 45 4
LabView
Podstawy sztucznej inteligencji  |Wyktady i pracownia specjalistyczna 45 3
Czujniki i przetworniki Wyktady i laboratoria 60 5
pomiarowe
Programowanie systemow Wyktady i laboratoria 45 4
sterowania
INapedy elektryczne Wyktady i laboratoria 45 3
Automatyzacja procesow Wyktady i projekt 45 4
Robotyzacja procesow Wyktady i projekt 45 3
Bezpieczenstwo i eksploatacja  [Cwiczenia 30 1
urzadzen elektrycznych
Wydziatowy projekt zespotowy  [Projekt 30 5
Przedmiot specjalno$ciowy 1 Wyktady i projekt 45 3
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Przedmiot specjalnosciowy 2 Wyktady i projekt 45 3

(Automatyka w energetyce /

Mechanika uktadow

wielocztonowych)

Przedmiot specjalnos$ciowy 3 Wyktady i laboratoria 45 3

(Programowanie

mikrokontrolerow)

Przedmiot specjalnosciowy 4 Wyktady i projekt 45 4

(Urzadzenia automatyki /

Urzadzenia mechatroniki)

Przedmiot specjalnosciowy 5 Wyktady i laboratoria 60 4

(Napedy hydrauliczne i

pneumatyczne / Napedy ptynowe)

Przedmiot specjalno$ciowy 6 Wyktady i laboratoria 45 4

(Komputerowe narzedzi w

automatyce / Sieci PLC)

Przedmiot specjalnos$ciowy 7 Wyktady i projekt 45 3

(Wizualizacja procesow /

Projektowanie mechatroniczne)

Przedmiot specjalno$ciowy 8 Projekt 30 2

(Projekt zespolowy)

Praktyka zawodowa Praktyka w zakladzie pracy 960 28

Proseminarium Seminaria 15 1

Seminarium dyplomowe | Seminaria 30 2

Seminarium dyplomowe |1 Seminaria 30 2

Przygotowanie pracy dyplomowej 375 15
Razem: 2970 165
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VIl. Ksztalcenie na odleglos¢

Zajecia na kierunku Automatyka i robotyka I stopnia moga by¢ prowadzone
z wykorzystaniem metod 1 technik ksztatcenia na odlegtos¢. Liczba punktow ECTS, jaka moze
by¢ uzyskana w ramach ksztalcenia z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na odlegtos¢
na kierunku Automatyka i robotyka | stopnia wynosi 65 co stanowi 30,95% ogolnej liczby
punktéw ECTS. Plan studiow na kierunku Automatyka i robotyka | stopnia zawiera wykaz
przedmiotow, ktore moga by¢ prowadzone z wykorzystaniem metod i1 technik ksztatcenia na
odleglosé.

Nauczyciele akademiccy i inne osoby prowadzace zajecia na kierunku sg przygotowani
do realizacji zaj¢¢ z wykorzystaniem metod i technik ksztalcenia na odleglo$¢, a realizacja zajgc
bedzie na biezaco kontrolowana przez Kierownika Zakladu. Dostgp do infrastruktury
informatycznej 1 oprogramowania umozliwia synchroniczng i asynchroniczng interakcje
migdzy studentami a nauczycielami akademickimi 1 innymi osobami prowadzacymi zajgcia.
Zapewniono materiaty dydaktyczne opracowane w formie elektronicznej. Studenci maja
mozliwo$¢ osobistych konsultacji z nauczycielami akademickimi 1 innymi osobami
prowadzacymi zaje¢cia w siedzibie Uczelni. Weryfikacja osiagnigcia przez studentow efektow
uczenia si¢ odbywac si¢ bedzie przez biezaca kontrole postgpdw w nauce, z tym ze
przeprowadzanie zaliczen 1 egzamindow konczacych okre$lone zajecia odbywaé si¢ bedzie
w siedzibie Uczelni. Studenci odbyli szkolenia przygotowujace do udziatu w tych zajeciach.
W przypadku zaje¢ ksztattujacych umiejetnosci praktyczne metody 1 techniki ksztalcenia na
odlegtos¢ moga by¢ wykorzystywane pomocniczo. W uzasadnionych przypadkach egzaminy
konczace okreslone zajecia, za zgoda Rektora, beda mogly odbywac sie poza siedziba Uczelni
z wykorzystaniem technologii informatycznych zapewniajacych kontrole przebiegu egzaminu
1 jego rejestracje. Szczegdtowe zasady prowadzenia zaje¢ dydaktycznych realizowanych
z wykorzystaniem metod 1 technik ksztalcenia na odleglos¢ zawiera stosowne Zarzadzenie
Rektora. Organizacja zajg¢ w ksztalceniu zdalnym podlega wlasciwej procedurze opracowane;j

przez Wydzialowa Komisje ds. Jakosci Ksztatcenia i przyjetej przez Dziekana Wydziatu.



