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1. Ogoélna charakterystyka prowadzonych studiow

1.1. Podstawowe dane o kierunku studiow

Nazwa kierunku studiéw: automatyka i robotyka.

Poziom studiow: studia pierwszego stopnia (szosty poziom PRK).

Profil studiow: profil ogdlnoakademicki.

Forma studiow: studia stacjonarne.

Przewidywana liczba studentow: 80 osob.

Kopie aktu wydanego przez Rektora w sprawie utworzenia studiow na kierunku automatyka i robotyka,
poziomie i profilu oraz kopie uchwaty senatu w sprawie ustalenia programu studiéw wraz z tym programem
studidéw zawiera zatacznik Z.1.

1.2. Koncepcja ksztalcenia

1.2.1. Zwiazek kierunku studidow ze strategia rozwoju i z misja uczelni

Program studiéw pierwszego stopnia na kierunku automatyka i robotyka jest zgodny z misjg Uczelni i wpisuje
sie w ,Strategie Rozwoju Politechniki Biatostockiej w XIV Kadencji 2012-2016 z perspektywg do 2020 roku’,
przyjetg przez Senat Politechniki Biatostockiej w dniu 4 lipca 2013 roku. W dokumencie tym wskazano szes¢
celdw strategicznych:

e CS1, intensyfikacja rozwoju naukowego pracownikéw Politechniki Biatostockiej;

e (CS2, harmonijny i dynamiczny rozwdj badan naukowych oraz komercjalizacja rezultatéw prac

badawczych;

e (S3, wzrost jakoSci ksztatcenia studentow w Politechnice Biatostockiej (cel ten ma by¢ realizowany
m.in. poprzez weryfikacje efektow uczenia sie i programéw studibw w odniesieniu do potrzeb
gospodarki);

o (CS4, wzrost efektywnos$ci zarzadzania Uczelnig;

o (S5, zwiekszenie intensywnosci pozyskiwania Srodkow zewnetrznych na rozwdj Politechniki
Biatostockiej;

e (S6, budowanie marki Uczelni jako lidera integracji $rodowisk naukowych, biznesowych i
samorzgdowych w pdinocno-wschodniej Polsce.

Zgodnie z celem strategicznym CS3 w programie studiéw pierwszego stopnia kierunku automatyka i
robotyka przewidziano zajecia stuzace zdobyciu przez studentéw wiedzy oraz umiejetnosci praktycznych w
zakresie analizy, syntezy, programowania, uruchamiania i eksploatacji uktadéw automatyki i robotyki
przemystowej oraz ustugowej, przygotowania dokumentacji projektowej, postugiwania sie inzynierskim
oprogramowaniem komputerowym, wykorzystania systeméw wspomagania decyzji. Zajecia ujete w planie
studiow realizowane sg w nowoczesnych salach wyktadowych, wyposazonych w multimedialne pomoce
dydaktyczne oraz w pomieszczeniach laboratoryjnych i projektowych, w ktérych znajdujg sie¢ nowoczesne
stanowiska badawcze, aparatura pomiarowa, sprzet i oprogramowanie. Obok przedmiotow zwigzanych $cisle z
kierunkiem studiow, w planie studiéw przewidziano takze zajecia z wybranego jezyka obcego, przygotowujgce do
zdania egzaminu potwierdzajacego umiejetnosci jezykowe co najmniej na poziomie B2 oraz zajecia z
przedmiotéw humanistycznych, ekonomicznych i spotecznych (tzw. przedmioty HES). W trakcie tych zaje¢
przyszli inzynierowie ksztattujq swoje kompetencje "miekkie", zwigzane m.in. z ekonomicznymi i prawnymi
podstawami przedsigbiorczo$ci, ochrong wtasnosci przemystowej i prawa autorskiego, umiejetnosciami pracy
samodzielnej i w zespole, wypetnianiem zobowigzan spotecznych oraz zachowaniem w sposéb profesjonalny i
przestrzeganiem zasad etyki zawodowe;.

Zajecia realizowane na kierunku automatyka i robotyka prowadzone sg w tradycyjnych formach wyktadow,
¢wiczen audytoryjnych, laboratoryjnych i projektowych. Przewidziano takze trwajacg do najmniej 4 tygodnie
praktyke kierunkowa oraz wyktady specjalistyczne prowadzone przez uznanych przedstawicieli Swiata nauki lub
specjalistow z otoczenia spoteczno-gospodarczego. Studenci mogg aktywnie uczestniczy¢ w pracach kot
naukowych, bra¢ udziat w ptatnych stazach krajowych i zagranicznych, cze$¢ zajec realizowa¢ na uczelniach
zagranicznych, korzystajac z mozliwosci oferowanych przez intensywnie wspierany na Uczelni program



Erasmus+. Studenci ksztatceni sg w dwéch specjalno$ciach: roboty mobilne oraz automatyzacja i informatyzacja
procesow. Wybierajac dang specjalnos¢ (co odbywa sie na V semestrze studidw), otrzymujg oni mozliwos¢
pogtebienia swojej wiedzy, a przede wszystkim umiejetnosci praktycznych w obszarze, ktéry jest dla nich
najbardziej atrakcyjny i w ktérym beda mogli w przysztosci realizowac sie w swojej pracy zawodowe.

Absolwenci kierunku automatyka i robotyka mogg podjaé prace w zaktadach przemystowych i ustugowych
zatrudniajacych specjalistow z zakresu automatyzacji i robotyzacji proceséw przemystowych i ustugowych. Majg
oni szerokie mozliwosci dalszego ksztatcenia, np. na studiach drugiego stopnia kierunku automatyka i robotyka
oraz kierunkow pokrewnych, a takze na kursach specjalistycznych.

Nalezy podkre$li¢, ze program studiéw pierwszego stopnia na kierunku automatyka i robotyka zostat
opracowany z uwzglednieniem opinii przedstawicieli studentéw (zob. zatgcznik Z.3) oraz wnioskéw i propozycji
interesariuszy zewnetrznych, w tym przede wszystkim pracodawcéw, zainteresowanych pozyskaniem przysztych
absolwentow (zob. zatacznik Z.9). Opisane wyzej dziatania przyczyniajg sie zatem do realizacji celu
strategicznego CS3.

Pracownicy prowadzacy zajecia na pierwszym stopniu studiow kierunku automatyka i robotyka realizujg
prace badawczo-rozwojowe m.in. w zakresie dynamiki i sterowania ukfadéw elektromechanicznych, robotow
mobilnych, manipulatoréw przemystowych, wykorzystania odpornych i nieliniowych metod sterowania,
diagnostyki uktadow technicznych, autonomii i inteligencji robotéw mobilnych. Prace te prowadzone sa w ramach
pozyskiwanych grantow i projektow badawczych finansowanych ze Srodkéw europejskich (m.in. program Interreg
Morza Battyckiego) oraz przez instytucje krajowe, takie jak Narodowe Centrum Nauki, Narodowe Centrum Badan
i Rozwoju. Projekty te sq w wiekszoSci realizowane we wspotpracy z przedsiebiorstwami produkcyjnymi i
ustugowymi, dzieki czemu ich wyniki mogq zosta¢ wdrozone w dziatalnosci gospodarczej tych podmiotow. Wigze
sie to bezposrednio z osiagnieciem celu strategicznego CS2.

Prowadzac badania naukowe, uczestniczac w projektach badawczych, zwiekszajac swojg mobilno$é
poprzez uczestnictwo w miedzynarodowych konferencjach i zagranicznych stazach naukowych pracownicy
Uczelni stale podwyzszajg jako$¢ publikowanych przez siebie prac naukowych, (co przektada sie na wzrost
wartosci odpowiednich wskaznikdw bibliometrycznych). Czesto przy okazji realizacji tych projektéw powstajg
takze oryginalne wynalazki i wzory uzytkowe, ktore mogq by¢ potem objete ochrong patentowg. W ten sposéb
zapewniony zostaje staty rozwoj naukowy pracownikow.

Politechnika Biatostocka czynnie wspiera dziatania stuzace rozwojowi naukowemu pracownikdw, m.in.
poprzez uczestnictwo w projektach z programu POWER. W ramach projektu "PB2020 — Zintegrowany Program
Rozwoju Politechniki Biatostockiej’, pracownikom Uczelni oferowane sg m.in. ptatne staze krajowe i zagraniczne
oraz kursy specjalistyczne. Opisane wyzej dziatania wpisujg sie zatem w realizacje celu strategicznego CS1.

Wyniki prac naukowych pracownikdéw sg wykorzystywane w doskonaleniu planéw i programu studiow,
poprzez ich stopniowe wprowadzanie do tresci prowadzonych przedmiotéw. Ponownie przyczynia sie to realizacji
celu CS3.

Poprzez wspotprace z wieloma organizacjami i instytucjami o charakterze regionalnym, krajowym i
Swiatowym, sg pomnazane i upowszechniane osiggniecia naukowo-badawcze Uczelni, co ma zwigzek z
realizacjg celu strategicznego CS6.

1.2.2. Wskazanie tytutu zawodowego nadawanego absolwentom

Po ukonczeniu studiow pierwszego stopnia na kierunku automatyka i robotyka absolwent uzyskuje tytut
zawodowy inzyniera.
1.2.3. Wskazanie dziedziny nauki i dyscyplin naukowych, do ktérych odnosza sie efekty uczenia sie dla
kierunku studiow

Efekty uczenia si¢ dla kierunku automatyka i robotyka odnosza sie do dziedziny nauk inzynieryjno-
technicznych i sg przypisane do dyscyplin naukowych: automatyka, elektronika i elektrotechnika oraz inzynieria
mechaniczna, przy czym wiodaca dyscypling naukowa jest automatyka, elektronika i elektrotechnika.



1.3. Ogodlne cele ksztatcenia oraz mozliwosci zatrudnienia absolwentow, a takze
mozliwos$ci kontynuacji ksztatcenia

Zasadniczym celem ksztatcenia na pierwszym stopniu studiow kierunku automatyka i robotyka jest:

e nabycie umiejetnoci postugiwania sie technikami informacyjno-komunikacyjnymi i to zaréwno w

zakresie uzytkowania oprogramowania inzynierskiego jak i sterowania procesami przemystowymi;

o zdobycie wiedzy i umiejetnosci w zakresie projektowania, wykonania i eksploatacji prostych urzadzen,

obiektow lub systemdw automatyki i robotyki;

e przygotowanie absolwenta do obstugiwania i programowania sterownikdw logicznych i niezbyt ztozonych

sieci komputerowych na potrzeby sterowania procesami przemystowymi;

e nabycie umiejetnoSci wykorzystania robotéw mobilnych w przedsiebiorstwach przemystowych i

ustugowych, w bezzatogowych pojazdach, statkach powietrznych i wodnych;

o zdobycie wiedzy i umiejetnosci z zakresu obstugi i projektowania robotéw przemystowych i mobilnych.

Osiggniecie przez absolwenta tak postawionych celéw czyni go pracownikiem uniwersalnym, ktéry po
przejsciu praktyki zawodowej, moze podja¢ sie zadan biurowych, projektowych i w zakresie eksploatacji szeroko
rozumianej automatyki przemystowej. Stad tez absolwent pierwszego stopnia kierunku automatyka i robotyka
moze podjaé prace w roznych instytucjach: zaktadach przemystowych, szkotach technicznych, pracowniach
projektowych, bankach.

Absolwent pierwszego stopnia kierunku automatyka i robotyka ma szerokie mozliwosci dalszego ksztatcenia.
Jest przygotowany do kontynuowania studiéw drugiego stopnia na kierunku aufomatyka i robotyka, a takze na
kierunkach pokrewnych. Moze uczestniczy¢ w studiach podyplomowych w réznych dyscyplinach oraz w kursach
specjalistycznych.

1.4. Sylwetka absolwenta

Absolwent pierwszego stopnia studiow kierunku automatyka i robotyka posiada wiedze i praktyczne
umiejetnosci z zakresu projektowania, budowania i testowania uktadow automatycznego sterowania, a takze
konstruowania i programowania systeméw robotyki przemystowej i ustugowej. Jest przygotowany do
rozwigzywania probleméw z zakresu automatyki, automatyzaciji i robotyzacji w zastosowaniach przemystowych.
Potrafi projektowa¢ uktady sterowania oparte na sieciach przemystowych wykorzystujgcych programowalne
sterowniki logiczne oraz projektowac elementy uktadéw automatyki.

Absolwent ma wiedze miedzy innymi z zakresu:

e nauk Scistych i technicznych: matematyki, fizyki, materiatow inzynierskich, teorii sygnatéw, podstaw
telekomunikaciji - w stopniu dostosowanym do zagadnier automatyki i robotyki;
przepisow dotyczacych bezpieczenstwa i higieny pracy;
podstaw teoretycznych: automatyki, robotyki;
programowania systeméw wbudowanych, sterownikow PLC;
napeddw elektrycznych i ptynowych;
komputerowych systeméw pomiarowych;
urzadzen automatyki;
automatyzacji, robotyzacji i wizualizacji procesow;
przemystowych sieci komunikacyjnych;
systemow sterowania w czasie rzeczywistym;
nawigacji robotéw mobilnych.

Absolwent jest przygotowany do:
e postugiwania sie jezykiem obcym na poziomie biegtoci co najmniej B2 Europejskiego Systemu Opisu

Ksztatcenia Jezykowego Rady Europy;

e postugiwania sie jezykiem specjalistycznym z zakresu kierunku studiow;

e postugiwania si¢ technikami informacyjno-komunikacyjnymi w zakresie uzytkowania oprogramowania
inzynierskiego oraz sterowania procesami przemystowymi;

e doboru urzadzen oraz projektowania, wykonania i eksploatacji systeméw automatyki i robotyki;

e programowania i obstugi sterownikéw logicznych i sieci przemystowych;



o obslugi, projektowania oraz wykorzystania robotéw mobilnych i przemystowych zaréwno na liniach
produkcyjnych, w sektorze ustug, jak i w pojazdach bezzatogowych, statkach powietrznych i wodnych,
robotach przemystowych i mobilnych.

Absolwent znajduje zatrudnienie jako inzynier utrzymania ruchu w zaktadach przemystowych oraz inzynier

eksploatacii, uruchamiania i projektowania systeméw automatyki i robotyki w réznych zastosowaniach. Moze by¢

takze zatrudniony jako specjalista z zakresu projektowania i programowania robotéw przemystowych oraz
robotéw mobilnych w réznych zastosowaniach.



2. Uzasadnienie modernizacji programu studiow na danym Kkierunku,
poziomie i profilu

Celem modernizacji programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka jest dostosowanie programu do
nowych przepiséw wprowadzonych Ustawa z dnia 3 lipca 2018 roku - Przepisy wprowadzajace ustawe - Prawo o
szkolnictwie wyzszym i nauce, Ustawg z dnia 20 lipca 2018 roku Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce oraz
aktami powigzanymi. Modernizacja obejmuje w szczegdlno$ci wskazanie dyscypliny naukowej aufomatyka,
elektronika i elektrotechnika jako dyscypliny wiodacej zgodnie z Ustawg z dnia 20 lipca 2018 roku Prawo o
szkolnictwie wyzszym i nauce oraz zgodnie z Rozporzadzeniem Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 20
wrzes$nia 2018 roku w sprawie dziedzin nauki i dyscyplin naukowych oraz dyscyplin artystycznych.

Od 1993 roku kierunek studiow automatyka i robotyka prowadzony jest na Wydziale Mechanicznym
Politechniki Biatostockiej. Korzystajac z wypracowanych w ciggu tych lat wzordéw organizaciji procesu ksztatcenia
oraz z wieloletniego doswiadczenia nauczycieli akademickich, uwzgledniajac jednoczesnie wyzej wymienione
nowe akty prawne, celowym stato sie dokonanie modernizacji programu studiéw. Ponadto, majgc na uwadze
tresci oferowane studentom w ramach poszczegélnych przedmiotéw, opinie interesariuszy zewnetrznych (zob.
zatacznik Z.9), a takze najnowsze trendy rozwojowe w zakresie automatyki i robotyki, zdecydowano o przypisaniu
kierunku do dwdch dyscyplin naukowych: automatyka, elektronika i elektrotechnika oraz inZynieria mechaniczna.
Jako dyscypline wiodacg wskazano przy tym dyscypline automatyka, elektronika i elektrotechnika. Jednocze$nie
doprecyzowano efekty uczenia sig, tak aby odpowiadaty one udziatowi tych dyscyplin w programie studiéw.



3. Informacja o posiadanej kategorii naukowej iopis prowadzonej

dziatalnos$ci naukowej

W zwigzku z wejSciem w zycie nowych przepisow wynikajacych z Ustawy z dnia 3 lipca 2018 roku - Przepisy
wprowadzajgce ustawe - Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce, Ustawy z dnia 20 lipca 2018 roku Prawo o
szkolnictwie wyzszym i nauce oraz aktow powigzanych, od roku akademickiego 2019/2020 studia na kierunku
automatyka i robotyka prowadzone bedg w Politechnice Biatostockiej w oparciu o zaplecze kadrowe i techniczne
zapewniane przez trzy jednostki organizacyjne: Wydziat Elektryczny, Wydziat Informatyki i Wydziat Mechaniczny.
Ponadto, ze wzgledu na to, Ze studia na kierunku automatyka i robotyka zostaty przypisane do dwoch dyscyplin
naukowych: automatyka, elektronika i elektrotechnika oraz inzynieria mechaniczna (przy czym dyscypling
wiodacq jest automatyka, elektronika i elektrotechnika), gtéwny ciezar realizacji zadan dydaktycznych spada na
Wydziat Elektryczny oraz Wydziat Mechaniczny.

Aktualizacja danych o tych jednostkach odbywa sie poprzez zintegrowany System Informacji o Szkolnictwie
Wyzszym POL-on. System stanowi globalng baze danych o jednostkach naukowych i uczelniach wyzszych.
Weryfikacja poziomu naukowego na obu Wydziatach dokonywana jest na podstawie informacji zawartych w
ankiecie jednostek naukowych skiadanej co 4 lata w Ministerstwie Nauki i Szkolnictwa Wyzszego, zgodnie z §15
ust. 1 pkt. 3 Rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 26 wrzesnia 2016 roku w sprawie
warunkéw prowadzenia studiow.

W 2017 roku Wydziat Elektryczny Politechniki Biatostockiej otrzymat kategorie B w parametrycznej ocenie
jednostek naukowych.

Wydziat ma uprawnienia do nadawania stopni:

e doktora - w dotychczasowych dyscyplinach elektrotechnika oraz elektronika,

o doktora habilitowanego - w dotychczasowej dyscyplinie elektrotechnika.

Na Wydziale sg prowadzone badania naukowe oraz prace badawczo-rozwojowe w dziedzinie nauk
inzynieryjno-technicznych, w dyscyplinie automatyka, elektronika i elektrotechnika. Gtéwne kierunki badan
obejmujg wybrane zagadnienia z zakresu energoelektroniki, automatyki napedu elektrycznego, elektroenergetyki,
techniki wysokich napie¢, kompatybilnosci elektromagnetycznej, metrologii, w tym elektrycznej, techniki Swietinej,
automatyki i teorii sterowania, elektrotechniki teoretycznej. Na Wydziale Elektrycznym sg realizowane projekty
badawcze i rozwojowe finansowane z roznych funduszy, w tym przez Narodowe Centrum Nauki oraz Narodowe
Centrum Badan i Rozwoju. W badaniach tych uczestniczg réwniez studenci studiéw drugiego stopnia, ktérzy
korzystaja z nowoczesnych urzadzen (np. czujnikéw, napeddw, sterownikow mikroprocesorowych, wzmacniaczy
pomiarowych, analizatoréw sygnatéw, uktadéw do szybkiego prototypowania uktadéw sterowania). Ich wyniki sg
nastepnie opracowywane i wykorzystywane przy przygotowaniu studenckich prac przejsciowych i dyplomowych,
a takze wspdlnych publikacji naukowych pracownikéw i studentow.

W 2017 roku Wydziat Mechaniczny Politechniki Biatostockiej otrzymat kategorie A w parametrycznej ocenie
jednostek naukowych

Wydziat ma uprawnienia do nadawania stopni:

e doktora - w dotychczasowych dyscyplinach: automatyka i robotyka, budowa i eksploatacia maszyn,

biocybernetyka i inzynieria biomedyczna, mechanika,

o doktora habilitowanego - w dotychczasowych dyscyplinach: budowa i eksploatacja maszyn, mechanika.

Zakres badan prowadzonych na Wydziale miesci sie¢ w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych, w
dyscyplinach: inzynieria mechaniczna oraz inZynieria biomedyczna. Realizowane badania obejmujg m.in.
zagadnienia: mechaniki nowoczesnych materiatow z uwzglednieniem rozwoju uszkodzen i pekania, konstrukcji i
eksploatacji nowoczesnych maszyn i pojazdéw, technologii ksztattowania, obrobki oraz jako$ci i pomiarow
obiektow technicznych, konstrukcji i eksploatacji urzadzen i wyrobow medycznych, biomechaniki chodu,
oddziatywania implantéw z otaczajacymi tkankami, biotribologii, eksploracji medycznych baz danych, ortotyki i
protetyki oraz otrzymywania materiatéw i wyrobow technikami generatywnymi.

Wysoki poziom badar naukowych (kategoria A, liczne publikacje w renomowanych czasopismach z bazy
Journal Citation Reports — 436 w latach 2013-2018) przektadajq sie zaréwno na tresci programowe, jak tez na
metody badan wykorzystywane w procesie uczenia.

Wyniki badar prowadzonych przez pracownikdéw Wydziatu, a takze sprzet laboratoryjny sg wykorzystywane
w procesie dydaktycznym. Nowoczesne urzadzenia (np. czujniki, napedy, sterowniki mikroprocesorowe,



wzmacniacze pomiarowe, analizatory sygnatéw, uktady do szybkiego prototypowania uktadéw sterowania) sg
stosowane przez studentdw przy przygotowaniu prac przejsciowych i dyplomowych.

W 2017 roku prowadzony na Wydziale Mechanicznym kierunek studiéw automatyka i robotyka otrzymat
pozytywng ocene Panstwowej Komisji Akredytacyjnej. Sposrdd przyjetych przez Komisje osmiu kryteriow
jakoSciowych oceny programowej, kryteria: wspotpraca z otoczeniem spoteczno-gospodarczym w procesie
ksztatcenia, opieka nad studentami oraz wsparcie w procesie uczenia sie i osiggania efektow uczenia sie
uzyskaty ocene wyrozniajaca. Natomiast pozostate kryteria: koncepcja ksztatcenia i jej zgodno$¢ z misjq oraz
strategig uczelni, program studiow oraz mozliwos¢ osiggniecia zaktadanych efektdw uczenia sie, skutecznosé
wewnetrznego systemu zapewnienia jakosci ksztalcenia, kadra prowadzaca proces ksztatcenia,
umiedzynarodowienie procesu ksztatcenia oraz infrastruktura wykorzystywana w procesie ksztatcenia otrzymaty
ocene w petni. W raporcie z wizytacji Zespotu Ekspertow PKA podkre$lono bardzo dobre wyposazenie
laboratoryjne, aktywne studenckie kota naukowe oraz wysoki poziom kadry dydaktyczne;.



4. Zasady rekrutacji i opis kompetencji oczekiwanych od kandydata
ubiegajacego sie o przyjecie na studia

Oferta studiow pierwszego stopnia na kierunku automatyka i robotyka kierowana jest przede wszystkim do
absolwentow szkét Srednich, ktorzy zainteresowani sg zdobyciem wiedzy, umiejetnoSci i kompetencji
spotecznych w tym zakresie. Preferowani sg kandydaci zainteresowani zagadnieniami z obszaru nauk $cistych
takich jak matematyka czy fizyka. Od kandydatow oczekuje sie zainteresowania najnowszymi zagadnieniami w
zakresie techniki, a takze zastosowan komputeréw w tym obszarze wiedzy. Oczekiwane sg rowniez podstawowe
umiejetnoéci pracy w grupie. Od kandydata ubiegajacego sie o przyjecie na pierwszy stopien studiéw na kierunku
automatyka i robotyka wymaga sie posiadania kwalifikacji petnych na poziomie PRK typowych dla kwalifikacji o
charakterze ogolnym.

Zgodnie z § 110. Ust. 7. Statutu Politechniki Biatostockiej warunki i tryb rekrutacji okresla Senat na wniosek
Rady Wydziatu. Warunki i tryb rekrutacji proponowane sg przez dziekana, opiniowane i przyjmowane przez Rade
Wydziatu w formie uchwaty. Po weryfikacji i wydaniu opinii przez Komisje Senackg ds. Dydaktyki, stajq sie
obowigzujace na mocy Uchwaly Senatu Uczelni. Uchwata rekrutacyjna podawana jest do wiadomosci publicznej
nie pozniej niz do dnia 30 czerwca roku poprzedzajacego rok akademicki, w ktdrym ma odby¢ sie rekrutacja (Art.
70. Ustawy z dnia 20 lipca 2018 roku Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce).

Czynno$ci zwigzane z rekrutacjg na studia przeprowadza Wydziatowa Komisja Rekrutacyjna (WKR).
Wszystkie etapy rekrutacji przeprowadzane sg w terminach okre$lonych w harmonogramie rekrutacji ustalonym
przez Rektora. Harmonogram oraz adresy WKR wraz z wykazem numeréw telefondw i adresami e-mailowymi
dostepne sg na stronie internetowej Politechniki Biatostockiej w zakiadce ,Kandydaci”.

Rekrutacja na studia odbywa sie drogq elektroniczng za pomocg systemu IRK (System Internetowe;
Rejestracji Kandydatow) dostepnego na stronie internetowej Uczelni (http://irk.pb.edu.pl). Kandydat korzysta z
dostepu do IRK we wtasnym zakresie lub ze stanowisk komputerowych w Centrum Rekrutacji i Wspierania
Edukacji. Kandydaci ubiegajacy sie o przyjecie na studia majg mozliwo$¢ zarejestrowania sie w systemie IRK na
dowolng liczbe kierunkéw studiéw. Kandydat, ktéry zarejestruje sie na wiecej niz jeden kierunek studiéw, musi
ustalic priorytety.

W postepowaniu rekrutacyjnym pod uwage brane sg wyniki z czesci pisemnej egzaminu maturalnego z
przedmiotéw okreslonych w warunkach rekrutacji.

Przyjecie na studia odbywa sie w ramach limitu miejsc w oparciu o liste rankingowa kandydatéw objetych
postepowaniem kwalifikacyjnym. Uczelnia moze ustali¢ minimalng liczbe punktéw wymagang do przyjecia na
studia.

Na pierwszy rok studiéw z pominieciem konkursu Swiadectw, moga by¢ przyjmowani:

o laureaci oraz finalisci olimpiad stopnia centralnego;

e laureaci konkurséw miedzynarodowych;

o laureaci ogolnopolskich konkursow organizowanych przez Politechnike Biatostockg;

e uczestnicy zawodéw rangi: Igrzyska Olimpijskie, Mistrzostwa Swiata, Mistrzostwa Europy, Uniwersjada
oraz medalisci zawoddw rangi: Mistrzostwa Polski i Puchar Polski w dyscyplinach indywidualnych i
zespotowych w kategorii junioréw i seniorow.

Szczegotowe zasady przyjmowania na studia laureatéw oraz finalistow olimpiad stopnia centrainego,

laureatdw konkurséw miedzynarodowych, laureatdw ogdlnopolskich konkurséw organizowanych przez
Politechnike Biatostockg oraz uczestnikéw i medalistow zawodow sportowych okreslajg odrebne przepisy.



5. Analiza zgodnosci zaktadanych efektéw uczenia sie z potrzebami
rynku pracy

Zakfadane efekty uczenia sie weryfikowane sg na kilka sposobéw.

Najistotniejszy zwigzany jest ze wspdtpracg Wydziatlu Elekirycznego oraz Wydziatu Mechanicznego
z otoczeniem spoteczno-gospodarczym.

Na Wydziale Elektrycznym dziata Rada Przemystowo-Programowa. Misjg Rady jest powigzanie biezacych
dziatan i zamierzen Wydziatu ze strategig dziatania innowacyjnych podmiotow gospodarczych regionu poprzez
wspbtprace w zakresie wymiany wiedzy i doSwiadczen pomiedzy $rodowiskami nauki i biznesu, podejmowanie
wspoInych inicjatyw zwigzanych z organizacjg przedsiewzie¢ o charakterze naukowo-gospodarczym.

Przy Wydziale Mechanicznym funkcjonuje Rada Przedsiebiorcow oraz Klaster Obrébki Metali.
Przedstawiciele tych organdw wspétpracujg z Wydziatem miedzy innymi w zakresie dostosowania programéw
studidéw zgodnie z zapotrzebowaniem przedsigbiorstw.

Obie Rady oraz Klaster Obrébki Metali wspotpracujg z odpowiednimi Wydziatami w procesie definiowania
efektow uczenia sie oraz sylwetki absolwenta. Wspierajg Wydziaty w dostosowywaniu oferty edukacyjnej do
aktualnych potrzeb rynku pracy. Szczeg6ty wspdtpracy Wydziatéw z tymi organami opisano w rozdziale 9.3.

Na obu Wydziatach realizowany jest cykliczny monitoring programéw studiéw, miedzy innymi pod katem
zapotrzebowania rynku pracy. Wyniki monitoringu majg znaczacy wptyw na zmiany dokonywane w programach
studiow.

Biuro Karier Politechniki Biatostockiej prowadzi badania loséw absolwentow (patrz punkt 8.4). W anonimowej
ankiecie, ktérg absolwent otrzymuje bezpo$rednio po ukonczeniu studiéw, po roku i po 3 latach, proszony jest o
ocene jakosci ksztatcenia w Politechnice Biatostockiej oraz o informacie, jak ustalita sie jego sytuacja zawodowa
po studiach. Uzyskiwana informacja wskazuje, czy programy i formy uczenia sie realizowane przez Uczelnie
w satysfakcjonujacym stopniu przygotowaty go do wejscia na rynek pracy oraz jak w przyszto$ci Uczelnia moze
poméc w rozwoju zawodowym, np. proponujac odpowiednie dla niego tematy szkolen i warsztatow. Wyniki ankiet
absolwentbw  moggq byé brane pod uwage przy  modyfikacj  programu  studidw.



6. Program studiow

6.1. Informacje podstawowe

Kierunek studiéw: automatyka i robotyka

Poziom studiow: studia pierwszego stopnia

Profil studiow: profil ogdlnoakademicki

Forma studiow: studia stacjonarne

Liczba semestréw: 7 semestrow

Przewidywana liczba studentow: 80 osob.

Liczba punktdw ECTS konieczna do uzyskania kwalifikacji odpowiadajacych poziomowi studiéw: 210
punktéow ECTS

Efekty uczenia sige dla kierunku automatyka i robotyka odnoszg si¢ do dziedziny nauk inzynieryjno-
technicznych i sg przypisane do dyscyplin naukowych: automatyka, elektronika i elektrotechnika oraz inZynieria
mechaniczna, przy czym wiodacg dyscypling naukowa jest automatyka, elektronika i elektrotechnika.

6.2. Zestawienie kierunkowych efektow uczenia sie odnoszacych sie do
uniwersalnych charakterystyk pierwszego stopnia oraz charakterystyk

drugiego stopnia a takze odnoszacych sie do kompetencji inzynierskich

Symbol Efekty uczenia sie dla kierunku studiow automatyka i|Odniesienie do Odniesienie do
. - . s . uniwersalnych kompetencji
robotyka o profilu ogélnoakademickim pierwszego charakterystyk inzynierskich
stopnia. pierwszego stopnia zawartych w
okreslonych w Ustawie z | charakterystykach

Po ukonczeniu studiéw pierwszego stopnia na kierunku
automatyka i robotyka absolwent:

dnia 22 grudnia 2015
roku o Zintegrowanym
Systemie Kwalifikacji
oraz charakterystyk
drugiego stopnia
okreslonych w
przepisach wydanych na
postawie art. 7 ust. 3
ustawy PRK - poziom
szosty

drugiego stopnia
okreslonych w
przepisach wydanych
na podstawie art. 7
ust. 3 Ustawy z dnia
22 grudnia 2015 roku
o Zintegrowanym
Systemie Kwalifikacji
PRK - poziom szésty

WIEDZA: zna i rozumie

AR1_WO01 |wybrane procesy zachodzace w cyklu zycia urzadzen,|P6S_WG, P6S_WG
obiektow i systemow automatyki i robotyki P6U_W
selected processes occurring in the life cycle of devices,
objects and systems of automatic control and robotics

AR1_W02 |w zaawansowanym stopniu wybrane zagadnienia w zakresie |P6S_WG, P6S_WG

matematyki i fizyki, a takze modele matematyczne i fizyczne
oraz zalezno$ci miedzy nimi niezbedne do opisu zjawisk i
procesow fizycznych  wystepujacych w  urzadzeniach,
obiektach i systemach automatyki i robotyki

advanced issues in mathematics and physics, as well as
mathematical and physical models and relationships
between them necessary to describe physical phenomena
and processes occurring in devices, objects and systems of
automatic control and robotics

P6U_W




AR1_WO03

wybrane zasady, metody i narzedzia, stuzace do analizy i
doboru elementdw i uktadéw mechanicznych stosowanych w
urzadzeniach, obiektach i systemach automatyki i robotyki

selected principles, methods and tools for the analysis and
selection of mechanical components and systems used in
devices, objects and systems of automatic control and
robotics

P6S_WG,
PEU_W

P6S_WG

AR1_W04

narzedzia technik informacyjnych i komunikacyjnych
stosowane w systemach automatyki i robotyki

information and communication techniques used in
automatic control and robotics systems

P6S_WG,
P6U_W

P6S_WG

AR1_WO05

sposoby doboru i stosowania zrodet informacji oraz
odpowiednich metod i narzedzi inzynierskich, w tym metod i
systemoéw pomiarowych do formutowania i rozwigzywania
podstawowych probleméw automatyki i robotyki oraz
wyciggania wnioskow

methods of selecting and using information sources as well
as appropriate engineering methods and tools, including
measuring methods and systems for formulating and solving
basic problems of automatic control and robotics, and
drawing conclusions

P6S_WG,
P6U_W

P6S_WG

AR1_WO06

zagadnienia z zakresu teorii obwodow elektrycznych,
dziatania urzadzen elektrycznych i elektronicznych, teorii
sygnatdw i wybranych zjawisk towarzyszace funkcjonowaniu
systemow automatyki i robotyki

issues in the theory of electrical circuits, operation of
electrical and electronic devices, signal theory and selected
phenomena accompanying the functioning of automatic
control and robotics systems

P6S_WG,
P6U_W

P6S_WG

AR1_WO07

zasady rysunku technicznego oraz zasady projektowania
wybranych urzadzen, obiektow i systemdw automatyki i
robotyki oraz wspomagajace narzedzia inzynierskie i metody
komputerowe

principles of technical drawing and principles of designing
selected devices, objects and systems of automatic control
and robotics as well as supporting engineering tools and
computer methods

P6S_WG,
P6U_W

P6S_WG

AR1_WO08

praktyczne przyktady implementacji metod stosowanych do
rozwigzywania typowych problemow inzynierskich w
zakresie automatyki i robotyki

practical examples of implementation of methods used to
solve typical engineering problems in the field of automatic
control and robotics

P6S_WG,
P6U_W

P6S_WG




AR1_WO09

podstawowe ekonomiczne i prawne zasady tworzenia i
rozwoju form indywidualnej przedsiebiorczosci a takze
zasady komunikacji interpersonalnej i spotecznej oraz
zasadnicze dylematy wspotczesnej cywilizacji

basic economic and legal principles of creating and
developing forms of individual entrepreneurship as well as
the principles of interpersonal and social communication as
well as basic dilemmas of modern civilization

P6S_WK,
PEU_W

P6S_WK

AR1_W10

zasady ochrony wlasno$ci przemystowej i prawa autorskiego
oraz podstawowe zasady bezpieczenstwa i higieny pracy
obowigzujace na stanowiskach pracy i nauki

principles of industrial property and copyright protection as
well as basic principles of occupational health and safety at
work and study positions

P6S_WK,
PEU_W

P6S_WK

ART_W11

metody planowania pracy samodzielnej i w zespole,
potrzeby podnoszenia swoich kwalifikacji oraz metody
whioskowania i przedstawiania swoich opinii

methods of planning individual and team work, the need to
improve qualifications and methods of inference and
presenting opinions

P6S_WG,
P6S_WK,
P6U_W

UMIEJETNO

SCI: potrafi

AR1_U01

wykorzystywa¢ wiedze z rdznych dziedzin nauki do analizy,
formutowania i rozwigzywania ztozonych lub nietypowych
probleméw automatyki i robotyki

use knowledge from various fields of science to analyze,
formulate and solve complex or unusual automatic control
and robotics problems

P6S_UW,
P6U_U

P6S_UW

AR1_U02

wiasciwie dobieraC zrodta oraz informacje w nich zawarte,
dokonywa¢ ich oceny, krytycznej analizy i syntezy oraz
wykorzystywa¢ je do rozwigzywania problemoéw natury
technicznej

choose sources and information contained therein correctly,
assess them, critically analyze and synthesize them and use
them to solve technical problems

P6S_UW,
P6U_U

P6S_UW

AR1_U03

dobierac¢ oraz stosowac¢ wiasciwe metody i narzedzia, w tym
zaawansowane techniki informacyjno-komunikacyjne w
systemach automatyki i robotyki

select and use appropriate methods and tools, including
advanced information and communication techniques in
automatic control and robotics systems

P6S_UW,
PeU_U

P6S_UW

AR1_U04

planowaé i przeprowadzaé eksperymenty, w tym pomiary i

P6S_UW,

P6S_UW




symulacje komputerowe, interpretowaC uzyskane wyniki i
wyciggac wnioski, formutowaé opinie

plan and conduct experiments, including computer
measurements and simulations, interpret obtained results
and draw conclusions, formulate opinions

PeU_U

AR1_U05

dokonywaé wstepnej oceny ekonomicznej proponowanych
rozwigzan,  podejmowanych  dziatan  inzynierskich,
dostrzega¢ ich aspekty systemowe i pozatechniczne oraz
oceniat i dokonywa¢ krytycznej analizy  sposobu
funkcjonowania istniejacych rozwigzan technicznych w
urzadzeniach, obiektach i systemach automatyki i robotyki

make an initial economic assessment of the proposed
solutions, undertaken engineering actions, recognize their
systemic and non-technical aspects, as well as evaluate and
make a critical analysis of the functioning of existing
technical solutions in devices, objects and systems of
automatic control and robotics

P6S_UW,
PeU_U

P6S_UW

AR1_U06

zaprojektowac zgodnie z zadang specyfikacjg oraz wykonaé
proste urzadzenie, obiekt lub system automatyki i robotyki

design according to the given specification and implement a
simple device, object or system of automatic control and
robotics

P6S_UW,
PeU_U

P6S_UW

AR1_U07

zaprojektowaC system sterowania wybranego procesu
przemystowego

design a control system for a selected industrial process

P6S_UW,
PeU_U

P6S_UW

AR1_U08

przeprowadzi¢ analize oraz dobdr elementéw i uktadow
mechanicznych w urzadzeniach, obiektach i systemach
automatyki i robotyki

perform analysis and selection of mechanical components
and systems in devices, objects and systems of automatic
control and robotics

P6S_UW,
PeU_U

AR1_U09

komunikowa¢ sie, wymienia¢ opinie, w tym bra¢ udziat w
specjalistycznej debacie z zakresu automatyki i robotyki

communicate, exchange opinions, including taking part in a
specialized debate in the field of automatic control and
robotics

P6S_UK,
PeU_U

AR1_U10

postugiwac sie jezykiem obcym co najmniej na poziomie B2
Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego, w
tym porozumiewa¢ sie w miedzynarodowym $rodowisku
inzynierskim

P6S_UK,
P6U_U




use a foreign language at least at B2 level of the European
Language Description System, including communicate in an
international engineering environment

AR1_UM

planowaé, organizowa¢ prace indywidualna, w zespole oraz
planowa¢ swoje doskonalenie zawodowe, aby stale nadazaé¢
za trendami w dziedzinie automatyki i robotyki

plan, organize individual work, in a team and plan
professional development to constantly keep up with trends
in the field of automatic control and robotics

P6S_UO,
P6S_UU,
PeU_U

AR1_U12

stosowaé zasady bezpieczenistwa i higieny pracy

apply the principles of health and safety at work

P6S_UW
PeU_U

P6S_UW

KOMPETENCJE SPOLECZNE: jest gotow do

AR1_KO01

krytycznej oceny posiadanej wiedzy,
kwallifikacji zawodowych, samoksztatcenia

podnoszenia

critically assess his/her knowledge, improve professional
qualifications, self-education

P6S_KK, P6S_KR,
P6U_K

AR1_K02

uznawania znaczenia wiedzy oraz korzystania z opinii
ekspertow w rozwigzywaniu problemdéw inzynierskich,
przyjecia odpowiedzialno$ci za realizowane zadania

recognize the importance of knowledge and use of expert
opinions in solving engineering problems, accepting
responsibility for tasks carried out

P6S_KK, P6S_KO,
P6U_K

AR1_KO03

wypetniania  zobowigzan  spotecznych, poszanowania
réznorodnosci  pogladéw i kultur, wspotorganizowania
dziatalno$ci na rzecz $rodowiska

fulfill social obligations, respect the diversity of views and
cultures, co-organize environmental activities

P6S_KO,
P6U_K

AR1_K04

przedsigbiorczego my$lenia i dziatania w wypetnianiu
obowigzkow zawodowych

think and act in an entrepreneurial manner in fulfilling
professional duties

P6S_KO,
P6U_K

AR1_K05

zachowania sie w sposdb profesjonalny, przestrzegania
zasad etyki zawodowej, dbatosci o dorobek i tradycje
zawodu inzyniera

behave in a professional manner, adhere to the principles of
professional ethics, care for the achievements and traditions
of the engineering profession

P6S_KR,
P6U_K




Objadnienia:

AR1 - kierunkowe efekty uczenia sie na studiach pierwszego stopnia kierunku automatyka i robotyka

W — kategoria wiedzy

U - kategoria umiejetno$ci

K — kategoria kompetenciji spotecznych

01, 02, 03... - numer efektu uczenia sie

Objasnienia oznaczen symboli wg Polskiej Ramy Kwalifikacji (Ustawa z dnia 22 grudnia 2015 roku o Zintegrowanym Systemie
Kwalifikacji):

P - poziom PRK

U - charakterystyka uniwersalna

K - kompetencje spoteczne

P6U_W - poziom 6 PRK, charakterystyka uniwersalna, wiedza

P6U_U - poziom 6 PRK, charakterystyka uniwersalna, umiejetnosci

P6U_K - poziom 6 PRK, charakterystyka uniwersalna, kompetencje spoteczne

P6S - efekty uczenia sie dla studiéw pierwszego stopnia wg Polskiej Ramy Kwalifikacji (kwalifikacje uzyskiwane w ramach systemu
szkolnictwa wyzszego i nauki (charakterystyki drugiego stopnia) — poziom 6, profil ogéinoakademicki;

W — wiedza (absolwent zna i rozumie): P6S_WG - zakres i gtebia / kompletnos$¢ perspektywy poznawczej i zaleznosci, P6S_WK -
kontekst / uwarunkowania, skutki;

U - umiejetnosci (absolwent potrafi): P6S_UW - wykorzystanie wiedzy / rozwigzywane problemy i wykonywane zadania; P6S_UK -
komunikowanie sig / odbieranie i tworzenie wypowiedzi, upowszechnianie wiedzy w $rodowisku naukowym i postugiwanie si¢ jezykiem
obcym; P6S_UO - organizacja pracy / planowanie i praca zespotowa; P6S_UU — uczenie si¢ / planowanie wtasnego rozwoju i rozwoju
innych osob;

K — kompetencje spoteczne (absolwent jest gotow do): P6S_KK — ocena / krytyczne podejscie, P6S_KO — odpowiedzialnos¢ / wypetnianie
zobowigzan spotecznych i dziatanie na rzecz interesu publicznego, P6S_KR - rola zawodowa / niezalezno$¢ i rozwoj etosu.

Zatacznik nr 4 do Procedury projektowania
i zatwierdzania programéw studiow
w Politechnice Biatostockiej
Tabela przyporzadkowania efektdw uczenia sie do dyscyplin

Automatyka,
Symbol Opis kierunkowych efektéw uczenia sie* elektronika
i elektrotechnika

Inzynieria
mechaniczna

AR1_WO1 | wybrane procesy zachodzace w cyklu zycia urzadzen,
obiektéw i systemow automatyki i robotyki

selected processes occurring in the life cycle of devices,
objects and systems of automatic control and robotics

AR1_W02 | w zaawansowanym stopniu wybrane zagadnienia w
zakresie matematyki i fizyki, a takze modele
matematyczne i fizyczne oraz zalezno$ci miedzy nimi
niezbedne do opisu zjawisk i procesow fizycznych
wystepujacych w urzadzeniach, obiektach i systemach
automatyki i robotyki 0 1

advanced issues in mathematics and physics, as well as
mathematical and physical models and relationships
between them necessary to describe physical phenomena
and processes occurring in devices, objects and systems
of automatic control and robotics

AR1_WO03 | wybrane zasady, metody i narzedzia, stuzace do analizy i
doboru elementdéw i uktadéw mechanicznych stosowanych 0 1
w urzadzeniach, obiektach i systemach automatyki i
robotyki




selected principles, methods and tools for the analysis and
selection of mechanical components and systems used in
devices, objects and systems of automatic control and
robotics

AR1_W04

narzedzia technik informacyjnych i komunikacyjnych
stosowane w systemach automatyki i robotyki

information and communication techniques used in
automatic control and robotics systems

AR1_WO05

sposoby doboru i stosowania zrodet informacji oraz
odpowiednich metod i narzedzi inzynierskich, w tym metod
i systemow pomiarowych do formutowania i rozwigzywania
podstawowych probleméw automatyki i robotyki oraz
wyciggania wnioskéw

methods of selecting and using information sources as well
as appropriate engineering methods and tools, including
measuring methods and systems for formulating and
solving basic problems of automatic control and robotics,
and drawing conclusions

AR1_WO06

zagadnienia z zakresu teorii obwodow elektrycznych,
dziatania urzadzen elektrycznych i elektronicznych, teorii
sygnatbow i wybranych  zjawisk  towarzyszace
funkcjonowaniu systemow automatyki i robotyki

issues in the theory of electrical circuits, operation of
electrical and electronic devices, signal theory and
selected phenomena accompanying the functioning of
automatic control and robotics systems

AR1_WO07

zasady rysunku technicznego oraz zasady projektowania
wybranych urzadzen, obiektéw i systemdw automatyki i
robotyki oraz wspomagajace narzedzia inzynierskie i
metody komputerowe

principles of technical drawing and principles of designing
selected devices, objects and systems of automatic control
and robotics as well as supporting engineering tools and
computer methods

AR1_WO08

praktyczne przyktady implementacji metod stosowanych
do rozwigzywania typowych probleméw inzynierskich w
zakresie automatyki i robotyki

practical examples of implementation of methods used to
solve typical engineering problems in the field of automatic
control and robotics

AR1_W09

podstawowe ekonomiczne i prawne zasady tworzenia i
rozwoju form indywidualnej przedsigbiorczosci a takze
zasady komunikacji interpersonalnej i spotecznej oraz




zasadnicze dylematy wspotczesnej cywilizacji

basic economic and legal principles of creating and
developing forms of individual entrepreneurship as well as
the principles of interpersonal and social communication
as well as basic dilemmas of modern civilization

AR1_W10

zasady ochrony wiasnosci przemystowej i prawa
autorskiego oraz podstawowe zasady bezpieczenstwa i
higieny pracy obowigzujgce na stanowiskach pracy i nauki

principles of industrial property and copyright protection as
well as basic principles of occupational health and safety
at work and study positions

ART_W11

metody planowania pracy samodzielnej i w zespole,
potrzeby podnoszenia swoich kwalifikacji oraz metody
wnioskowania i przedstawiania swoich opinii

methods of planning individual and team work, the need to
improve qualifications and methods of inference and
presenting opinions

AR1_U01

wykorzystywa¢ wiedze z roznych dziedzin nauki do
analizy, formutowania i rozwigzywania ztozonych Ilub
nietypowych probleméw automatyki i robotyki

use knowledge from various fields of science to analyze,
formulate and solve complex or unusual automatic control
and robotics problems

AR1_U02

wiasciwie dobiera¢ zrodia oraz informacje w nich zawarte,
dokonywa¢ ich oceny, krytycznej analizy i syntezy oraz
wykorzystywa¢ je do rozwigzywania problemow natury
techniczne;

choose sources and information contained therein
correctly, assess them, critically analyze and synthesize
them and use them to solve technical problems

AR1_U03

dobiera¢ oraz stosowa¢ wiasciwe metody i narzedzia, w
tym zaawansowane techniki informacyjno-komunikacyjne
w systemach automatyki i robotyki

select and use appropriate methods and tools, including
advanced information and communication techniques in
automatic control and robotics systems

AR1_U04

planowa¢ i przeprowadzac eksperymenty, w tym pomiary i
symulacjie komputerowe, interpretowaé uzyskane wyniki i
wycigga¢ wnioski, formutowac opinie

plan and conduct experiments, including computer
measurements and simulations, interpret obtained results




and draw conclusions, formulate opinions

AR1_U05

dokonywa¢ wstepnej oceny ekonomicznej proponowanych
rozwigzan, podejmowanych  dziatan  inzynierskich,
dostrzega¢ ich aspekty systemowe i pozatechniczne oraz
ocenia¢ i dokonywa¢ krytycznej analizy sposobu
funkcjonowania istniejacych rozwigzan technicznych w
urzadzeniach, obiektach i systemach automatyki i robotyki

make an initial economic assessment of the proposed
solutions, undertaken engineering actions, recognize their
systemic and non-technical aspects, as well as evaluate
and make a critical analysis of the functioning of existing
technical solutions in devices, objects and systems of
automatic control and robotics

AR1_U06

zaprojektowaC zgodnie z zadang specyfikacjq oraz
wykonac¢ proste urzadzenie, obiekt lub system automatyki i
robotyki

design according to the given specification and implement
a simple device, object or system of automatic control and
robotics

AR1_U07

zaprojektowaC system sterowania wybranego procesu
przemystowego

design a control system for a selected industrial process

AR1_U08

przeprowadzi¢ analize oraz dobdr elementéw i ukladdéw
mechanicznych w urzadzeniach, obiektach i systemach
automatyki i robotyki

perform analysis and selection of mechanical components
and systems in devices, objects and systems of automatic
control and robotics

AR1_U09

komunikowa¢ sie, wymienia¢ opinie, w tym braé udziat w
specjalistycznej debacie z zakresu automatyki i robotyki

communicate, exchange opinions, including taking part in
a specialized debate in the field of automatic control and
robotics

AR1_U10

postugiwac sie jezykiem obcym co najmniej na poziomie
B2  Europejskiego  Systemu  Opisu  Ksztatcenia
Jezykowego, w tym  porozumiewaé sie @ w
migdzynarodowym $rodowisku inzynierskim

use a foreign language at least at B2 level of the European
Language Description System, including communicate in
an international engineering environment




AR1_U11 | planowaé, organizowa¢ prace indywidualng, w zespole
oraz planowac¢ swoje doskonalenie zawodowe, aby stale
nadagzac za trendami w dziedzinie automatyki i robotyki

plan, organize individual work, in a team and plan
professional development to constantly keep up with
trends in the field of automatic control and robotics

AR1_U12 | stosowac zasady bezpieczenstwa i higieny pracy

apply the principles of health and safety at work

AR1_KO1 | krytycznej oceny posiadanej wiedzy, podnoszenia
kwalifikacji zawodowych, samoksztatcenia

critically assess his/her knowledge, improve professional
qualifications, self-education

AR1_KO02 | uznawania znaczenia wiedzy oraz korzystania z opinii
ekspertdbw w rozwigzywaniu probleméw inzynierskich,
przyjecia odpowiedzialno$ci za realizowane zadania

recognize the importance of knowledge and use of expert
opinions in solving engineering problems, accepting
responsibility for tasks carried out

AR1_KO03 | wypetniania zobowigzan spotecznych, poszanowania
réznorodnosci  pogladéw i kultur, wspdlorganizowania
dziatalnosci na rzecz Srodowiska 1 0

fulfill social obligations, respect the diversity of views and
cultures, co-organize environmental activities

AR1_K04 | przedsiebiorczego myslenia i dziatania w wypetnianiu
obowigzkdw zawodowych

think and act in an entrepreneurial manner in fulfilling
professional duties

AR1_K05 | zachowania sie w sposob profesjonalny, przestrzegania
zasad etyki zawodowej, dbatosci o dorobek i tradycje
zawodu inzyniera

behave in a professional manner, adhere to the principles
of professional ethics, care for the achievements and
traditions of the engineering profession

Udziat procentowy dyscyplin

0, 0,
(suma udziatéw dyscyplin musi by¢ réwna 100%) 5714 % 4286 %

* efekty uczenia sie powinny by¢ przyporzadkowane tylko do jednej dyscypliny;
** wpisa¢ nazwe dyscypliny (w przypadku przypisania kierunku tylko do jednej dyscypliny nalezy pozostawi¢ tylko
jedng kolumng).



6.3. Tabela pokrycia efektow uczenia si¢ przez efekty kierunkowe

Kwalifikacje uzyskiwane na poziomie széstym PRK zgodnie z
Ustawa z dnia 22 grudnia 2015 roku o Zintegrowanym Systemie
Kwalifikacji oraz charakterystyk drugiego stopnia okreslonych w

Odniesienie do
efektow uczenia sie

Symbol przepisach wydanych na postawie art. 7 ust. 3 Ustawy PRK dla ;
kierunku studiéw automatyka i robotyka. na kierunku
] ) automatyka i robotyka
Po ukonczeniu studidw pierwszego stopnia na kierunku
automatyka i robotyka absolwent:
WIEDZA: zna i rozumie
AR1_WO01, AR1_W02,
w zaawansowanym stopniu — fakty, teorie, metody oraz ztozone AR1_W03, AR1_W04,
P6U W zalezno$ci migdzy nimi AR1_WO05, AR1_WOS,
- ) _ o o AR1_WO07, AR1_W08,
réznorodne, ztozone uwarunkowania prowadzonej dziatalnosci AR1_W09, AR1_W10,
AR1_W11
w zaawansowanym stopniu — wybrane fakty, obiekty i zjawiska oraz
dotyczace ich metody i teorie wyjasdniajace ztozone zaleznosci miedzy
nimi, stanowigce podstawowa wiedze ogdlng z zakresu dyscyplin ART_WO1, AR1_W02,
naukowych lub artystycznych tworzacych podstawy teoretyczne oraz
L) : AN . AR1_WO03, AR1_W04,
wybrane zagadnienia z zakresu wiedzy szczeg6towej — wiasciwe dla
P6S WG " - . AR1_WO05, AR1_W06,
— programu studiéw, a w przypadku studiéw o profilu praktycznym -
, O . o . .. | AR1_W07, AR1_WO08,
rowniez zastosowania praktyczne tej wiedzy w dziatalnosci
zawodowej zwigzanej z ich kierunkiem AR1_W11
podstawowe procesy zachodzace w cyklu zycia urzadzen, obiektow i
systemoéw technicznych
fundamentalne dylematy wspdtczesnej cywilizacji
podstawowe ekonomiczne, prawne, etyczne i inne uwarunkowania
réznych rodzajow dziatalnosci zawodowej zwigzanej z kierunkiem
studiéw, w tym podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony
P6S_WK wiasno$ci przemystowej i prawa autorskiego AR1_W09, AR1_W10,

podstawowe zasady tworzenia i form

przedsigbiorczo$ci

rozwoju  réznych

podstawowe zasady tworzenia i rozwoju réznych form indywidualnej
przedsigbiorczo$ci

AR1_W11

UMIEJETNOSCI: potrafi

innowacyjnie wykonywa¢ zadania oraz rozwigzywa¢ zlozone
i nietypowe problemy w zmiennych i nie w petni przewidywalnych
warunkach

AR1_U01, AR1_U02,
AR1_U03, AR1_U04,
AR1_U05, AR1_U06,

Peey samodzielnie planowaé wiasne uczenie sie przez cate zycie AR1_U07, AR1_UO8,
P ¢p y AR1_U09, AR1_U10,
komunikowac¢ sie z otoczeniem, uzasadnia¢ swoje stanowisko AR1_U11, AR1_U12

P6S_UW

wykorzystywa¢ posiadang wiedze - formutowaC i rozwigzywaé

AR1_U01, AR1_U02,




ztozone i nietypowe problemy oraz wykonywa¢ zadania w warunkach
nie w petni przewidywalnych przez:

- wiasciwy dobdr Zrodet i informacji z nich pochodzacych,
dokonywanie oceny, krytycznej analizy i syntezy tych informacii,

- dobdr oraz stosowanie wiasciwych metod i narzedzi, w tym
zaawansowanych technik informacyjno--komunikacyjnych

wykorzystywaé posiadang wiedze - formutowaC i rozwigzywac
problemy oraz wykonywa¢ zadania typowe dla dziatalnosci
zawodowej zwigzanej z kierunkiem studiéw — w przypadku studiow o
profilu praktycznym

planowac i przeprowadzaé eksperymenty, w tym pomiary i symulacje
komputerowe, interpretowac uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski

przy identyfikacji i formutowaniu specyfikacji zadan inzynierskich oraz
ich rozwigzywaniu:

- wykorzystywaC  metody  analityczne,  symulacyjne
eksperymentalne,

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

- dokonywa¢ wstepnej oceny ekonomicznej proponowanych
rozwigzan i podejmowanych dziatan inzynierskich

dokonywaé¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania istniejacych
rozwigzan technicznych i oceniac te rozwigzania

projektowa¢ — zgodnie z zadang specyfikacjq — oraz wykonywaé
typowe dla kierunku studiéw proste urzadzenia, obiekty, systemy lub
realizowa¢ procesy, uzywajac odpowiednio dobranych metod,
technik, narzedzi i materiatéw

rozwigzywa¢  praktyczne  zadania  inzynierskie = wymagajace
korzystania ze standardéw i norm inzynierskich oraz stosowania
technologii  wiasciwych dla kierunku studiow, wykorzystujac
doSwiadczenie zdobyte w Srodowisku zajmujacym sie zawodowo
dziatalno$cig inzynierskg - w przypadku studidbw o profilu
praktycznym

wykorzystywa¢ zdobyte w Srodowisku zajmujacym sie zawodowo
dziatalnoscig inzynierskg doswiadczenie zwigzane z utrzymaniem
urzadzen, obiektow i systemow typowych dla kierunku studiow — w
przypadku studidéw o profilu praktycznym

AR1_U03, AR1_U04,
AR1_U05, AR1_U06,
AR1_U07, AR1_U08,
AR1_U12

komunikowa¢ sie z otoczeniem z uzyciem specjalistyczne;
terminologii

bra¢ udziat w debacie — przedstawia¢ i ocenia¢ rézne opinie i

P6S_UK . S AR1_U09, AR1_U10
stanowiska oraz dyskutowaé o nich
postugiwaC sie jezykiem obcym na poziomie B2 Europejskiego
Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego
planowac i organizowa¢ prace indywidualng oraz w zespole
P6S_UO AR1_U11

wspotdziataC z innymi osobami w ramach prac zespotowych (takze o
charakterze interdyscyplinarnym)




P6S_UU §anjod2|eln|e planowa¢ i realizowa¢ wlasne uczenie sie przez cate AR1_U11
zycie
KOMPETENCJE SPOLECZNE: jest gotéw do
kultywowania i upowszechniania wzoréw wiasciwego postepowania w
srodowisku pracy i poza nim AR1 K01, AR1_K02,
P6U_K samodzielnego podejmowania decyzji, krytycznej oceny dziatan | AR1_KO03, AR1_K04,
wilasnych, dziatan zespotdw, ktorymi kieruje i organizaciji, w ktérych AR1_K05
uczestniczy, przyjmowania odpowiedzialno$ci za skutki tych dziatan
krytycznej oceny posiadanej wiedzy i odbieranych tresci
P6S KK uznawania znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu problemoéw | AR1 K01, AR1_K02
B poznawczych i praktycznych oraz zasiegania opinii ekspertow w - -
przypadku trudnosci z samodzielnym rozwiazaniem problem
wypetniania  zobowigzan  spotecznych,  wspdtorganizowania
565 KO dziatalno$ci na rzecz $rodowiska spotecznego AR1_K02, AR1_KO3,
- inicjowania dziatan na rzecz interesu publicznego AR1_K04
myslenia i dziatania w sposob przedsigbiorczy
odpowiedzialnego petnienia rél zawodowych, w tym:
- przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od innych,
P6S_KR o . _ AR1_K01, AR1_K05
- dbato$ci o dorobek i tradycje zawodu
6.4. Plan studiéw

Plan studiow z zaznaczeniem przedmiotow obieralnych oraz z wyszczegoinieniem punktow ECTS

odpowiadajacych poszczegdlnym przedmiotom przedstawiono ponize;.

Oznaczenia ,
seminarium.

* ”

— przedmioty obieralne, W — wyktad, C — ¢wiczenia, L — laboratorium, P — projekt, S —

Plan studiéw stacjonarnych pierwszego stopnia, KIERUNEK STUDIOW: automatyka i robotyka
Profil og6inoakademicki




Przedmioty wspéline

Semestr |
Kod , Liczba godzin Punkty
Lp. . Nazwa przedmiotu
przedmiotu w Cc L P Suma | ECTS
Matematyka I (E) i i
1| MYARS01001 Mathematics | (E) 45 45 90 8
2| MYARS01002 RysungktechmpznyeIektryczny o 15 B i 30 45 3
Technical drawing in electrical engineering
3 | MYARS01003 Rysun_ektechmlcznymechampzny o 15 B i 30 45 3
Technical drawing in mechanical engineering
4| MYARS01004 | Materialy konstrukeyine (E) 30|  ~| 15| | 45 4
Engineering materials (E)
5 | MYARS01005 Systemyoperacyjnle:lLlnux|Andr0|dl 15 B i 30 45 4
Operating systems: Linux and Android
6| MYARS01006 | Siec! komputerowe () 5 | ~| 30| 45 4
Computer networks (E)
Bezpieczenstwo i higiena pracy
7| MYARS01007 Occupational safety and health 15 B i i 15 1
8 HES I * 15 - - - 15 1
9 HES Il * 15 - - - 15 1
10 HES Il * 15 - - - 15 1
Razem 195 45 15| 120| 375 30
Semestr ||
Kod . Liczba godzin Punkty
Lp. . Nazwa przedmiotu
przedmiotu W |C L P Suma | ECTS
Matematyka Il (E)
1| MYARS02001 Mathematics I (E) 60 45 105 8
Fizyka (E)
2 | MYARS02002 Physics (E) 30 30 - - 60 5
3| MYARS02003 | Mechanika techniczna 30| 30| 15 | 75 6
Technical mechanics
4 | MYARS02004 EIektrotechn!ka|elektron|ka.(E) 30 30 15 i 75 6
Electrotechnics and electronics (E)
5| MYARS02005 | Frodramowanie wjezyku C 5 - | 30| 45 3
Programming in C
MYARS02006 Jezy.kobcylanglelsk| "
Foreign language | English
6 | MYARS02007 |Ye2vkobcylrosyiski® -l 30 4« 30 2
Foreign language | Russian
MYARS02008 Jsz!(obcyInlemleck| )
Foreign language | German
Razem 165| 165 30 30| 390 30




Semestr Il

Liczba godzi
Lp. Kod Nazwa przedmiotu 1c27a gocan Punkty
przedmiotu w C Suma | ECTS
Podstawy robotyki (E)
| MYARS03001 Fundamentals of robotics (E) 30 15 30 7 7
2 | MYARS03002 K!nematyka|dynam|kgmechanlzmoyv 15 B i 15 30 3
Kinematics and dynamics of mechanisms
3| MYARS03003 | Napedy elektryczne (E) 5 ~| 30| | 45 4
Electric drive systems (E)
Komputerowo wspomagane projektowanie w
4| MYARS03004 | I2yier mechaniczne . 15 -] -] 30| 45 4
Computer aided design in mechanical
engineering
Teoria sygnatéw (E)
5| MYARS03005 | .. 30 - - 15 45 4
Signal theory (E)
6| MYARS03006 | Frogramowanie wjezyku C++ 5] - ~| 30| 45 3
Programming in C++
7 | MYARS03007 Programovyamesystemowwbudowanych 15 B 30 i 45 3
Programming of embedded systems
MYARS03008 Jezykobcyllang|elsk| -
Foreign language Il English
8 | MYARS0300g | Ye2ykobey llosyjski™ 30 o ) 2
Foreign language Il Russian
MYARS03010 Jezy!mbcyll niemiecki )
Foreign language Il German
Razem 135 45 90 90| 360 30
Semestr IV
Kod . Liczba godzin Punkty
Lp. . Nazwa przedmiotu
przedmiotu W |C Suma | ECTS
1 | MYARS04001 | Podstawy automatyki () 45| 30| 30| | 105] 8
Fundamentals of process control (E)
Podstawy konstruowania robotow (E)
2 | MYARS04002 Fundamentals of robots design (E) 30 30 60 6
Programowanie sterownikéw PLC (E)
3 | MYARS04003 Programming of PLCs (E) 30 - - 45 75 6
Komputerowo wspomagane projektowanie w
4 | MYARS04004 | elektrotechnice 15 - - 30 45 4
Computer aided design in electrotechnics
5| MYARS04005 | Napedy plynowe 5 | 30| | 45 4
Fluid drive systems
MYARS04006 Jsz.kobcyIIIangleIskl .
Foreign language Ill English
6 | MYARS04007 |Ye2ykobeylifrosyjsidi ™ -l 30 - 30 2
Foreign language Il Russian
MYARS04008 Jezykobcylllmemleckl )
Foreign language Ill German
Razem 135 60 60| 105| 360 30




Semestr V

Lp.

Kod
przedmiotu

Nazwa przedmiotu

Liczba godzin

w

C

Suma

Punkty
ECTS

MYARS05001

Wizualizacja procesow
Visualization of industrial processes

15

30

45

MYARS05002

Programowalne ukfady logiczne
Programmable logic devices

15

30

45

MYARS05003

Urzadzenia automatyki (E)
Instrumentation of control systems (E)

30

30

60

MYARS05004

Komputerowe systemy pomiarowe
Computer measurement systems

15

30

45

MYARS05005

Wychowanie fizyczne |
Physical education |

30

30

MYARS05006

Jezyk obcy IV angielski * 1
Foreign language IV English **

MYARS05007

Jezyk obey IV rosyjski * 1
Foreign language IV Russian * !

MYARS05008

Jezyk obcy IV niemiecki * 1
Foreign language IV German * !

30

30

Razem

75

60

60

60

255

18

Przedmioty specjalno$ciowe - roboty mobilne
(2E) "

Specialization courses - mobile robots (2E) *

60

30

45

135

12

Razem

135

60

90

105

390

30

Przedmioty specjalno$ciowe - automatyzacja i
informatyzacja procesow (2E) *

Specialization courses - automation and
computerization of processes (2E) *

60

15

60

135

12

Razem

135

60

75

120

390

30




Semestr VI

Liczba godzi
Lp. Kod Nazwa przedmiotu za gocam Punkty
przedmiotu w C P Suma | ECTS
1| MYARS06001 Automatyzaqa procesow (E) 30 B i 30 60 5
Automation of processes (E)
2 | MYARS06002 Podstawy telekomunikacii o 15 i 15 i 30 3
Fundamentals of telecommunications
3| MYARS06003 | \venowanie fizyezne [ s - |30 0
Physical education |l
— 2
4| MYARS06004 | \vKiad specialistyczny 0| -] - <] 3| 3
Specialistic lecture * 2
Razem 75 30 15 30| 150 11
Przedmioty specjalno$ciowe - roboty mobilne
(2E) " 75 0| 15| 120] 210 19
Specialization courses - mobile robots (2E) *
Razem 150 30 30| 150| 360 30
Przedmioty specjalno$ciowe - automatyzacja i
mformaltyza.\qa procesow (2E) . 75 0 ol 1350 210 19
Specialization  courses automation and
computerization of processes (2E) *
Razem 150 30 15| 165| 360 30
Semestr VI
Liczba godzin
Lp. Kod . Nazwa przedmiotu 12ba goca Punkty
przedmiotu w c P/S |Suma| ECTS
1 | MYARSQ7001 | Seminarium dyplomowe o e 3
Diploma seminar
2| MYARs07002 | Praca dyplomowa - - -l o] 16
Diploma thesis
, 3
3| MYARS07003 | Frakiyka kierunkowa B e 4
Vocational training * 3
4| MYARS07004 Ochrona wiasnosci |nte|ektga|nej 15 B i i 15 1
Intelectual property protection
5 HES IV * 15 - - - 15 1
6 HESV* 15 - - - 15 1
Razem 45 0 0 30 75 26
Przeleloty' specjalnosciowe - roboty mobilne 15 0 30 0 15 4
Specialization courses - mobile robots *
Razem 60 0 30 30| 120 30
Przedmioty specjalno$ciowe - automatyzacja i
mforrpa.tyza_\qa procesow . 15 0 30 0 45 4
Specialization  courses automation and
computerization of processes *
Razem 60 0 30 30| 120 30




Przedmioty humanistyczno-ekonomiczno-spoteczne (HES)

Kod przedmiotu | Nazwa przedmiotu Punkty ECTS
HES|  |MYARS01008 | FSyehologia 1
Psychology
HESI | MYARS0t00g | S0dologia’ 1
Sociology
HES Il MYARS01010 Ekonomia dla mzymerovl/ 1
Economy for engineers
MYARSO1011 Rachungk kosztow. dla |nz*yn|erow 1
Accounting for engineers
MYARS01012 H!stona techniki . 1
History of technology
370f6 | MYARS01013 Zarzgdzame $rodowiskiem i ekologia . 1
Environmental management and ecology
Kod przedmiotu | Nazwa przedmiotu Punkty ECTS
HESIV | MYARSO7005 Podstawy prowadzen_la dziatalno$ci gospodarczej* 1
Fundamentals of business process management
HESV | MYARSO7006 | -rawopodatkowe 1
Tax law
MYARS07007 Zarzgdzanle Jakosmq* 1
Quality management
MYARS07008 Organizacja produkcii o 1
Management of production
2700f5 | MYARS07009 Teoria rozwigzywania innowacyjnych zagadnien 1

Theory of solving innovative problems *

1 Student zdaje egzamin z jezyka obcego na poziomie B2 w V semestrze zaje¢
2 Wyktad obieralny. Wykfady sg prowadzone przez uznanych przedstawicieli $wiata nauki lub specjalistéw z
otoczenia spoteczno-gospodarczego.
3 Praktyka co najmniej czterotygodniowa kierunkowa realizowana do korica VIl semestru.

Specjalnos¢ / Specialization: roboty mobilne / mobile robots

Semestr V
Kod . Liczba godzin Punkty
Lp. . Nazwa przedmiotu
przedmiotu W c L P Suma | ECTS
Robotyka (E) *
1| MYARS15001 Robotics (E) * 30 - 30 60 5
Uktady przetwarzania sygnatéw w
2| MYARS15002 | robotyce (E) * 15 - 15 30 3
Signal processing systems in robotics (E) *
3| MYARS15003 | Frogramowanie robotow 15 0| | 45 4
Programming of robots
Razem 60 30 45 135 12




Semestr VI

Liczba godzi
Lp. Kod Nazwa przedmiotu cga gocam Punkty
przedmiotu w C L Suma | ECTS
1 | MYARS16001 Podstawy konstruowanla chwytak?w 15 B i 15 30 3
Fundamentals of grippers design
3 | MYARS 16002 Zrobo?yzowane syfstemy produkcyj?e (E) 15 B i 30 45 4
Robotized production systems (E)
4| MYARS16003 Programowameapllkgql mopﬂnych ) 15 i 30 45 4
Programming of mobile applications
5| MYARS16004 | SYStemy pomiarowe wrobotyce (E) * 30| | 15] 15| 60 5
Measurement systems in robotics (E)
6| MYARS 16005 | Fraca przejsciowa” B - 3
Interim work project
Razem 75 0 15| 120 210 19
Semestr VI
Liczba godzi
Lp. Kod . Nazwa przedmiotu iczha godam Punkty
przedmiotu w |C L Suma | ECTS
1 | MYARS17001 | Nawigacia robotow mobinych 15 ~| 30| | 45 4
Navigation of mobile robots
Razem 15 0 30 0 45 4

Specjalnos¢ | Specialization: automatyzacja

computerization of processes

i informatyzacja procesow

| automation and

Semestr V
Kod . Liczba godzin Punkty
Lp. . Nazwa przedmiotu
przedmiotu w C L Suma | ECTS
Robotyka (E) *
1| MYARS25001 Robotics (E) * 30 - 15 30 75 7
Modelowanie i symulacja uktadéw
2| MYARs25002 | 2Utomatki(B)® 0| - - 3| e| s
Modeling and simulation of control
systems (E) *
Razem 60 0 15 60| 135 12
Semestr VI
Kod . Liczba godzin Punkty
Lp. . Nazwa przedmiotu
przedmiotu w C L Suma | ECTS
1 | MYARS26001 Intehgentne ukiadyautomatykl*(E) 30 B i 30 60 5
Intelligent control systems (E)
2| MYARS26002 Zdecentrghzowane uk’radysterowafla (E) 30 B i 45 75 7
Decentralized control systems (E)
3| MYARS26003 | Raportowanie  analiza danych 5] -| -| %] 45| 4
Data reporting and analysis
4 | MYARS26004 | Fraca preejsciowa” - N 3
Interim work project
Razem 75 0 0 135| 210 19




Semestr VII

Liczba godzi
Lp. Kod Nazwa przedmiotu iczha godzm Punkty
przedmiotu W |C L P Suma | ECTS
1 | MYARS27001 Automatyka napedu.elektr}/cznego ) 15 B 30 B 45 4
Automation of electrical drive systems
Razem 15 0 30 0 45 4

6.4.6. Opis specjalnosci

Specjalnos¢ — roboty mobilne

Absolwent specjalnosci roboty mobilne posiada interdyscyplinarng wiedze z zakresu obstugi, sterowania i
projektowania robotéw mobilnych. W szczegoinosci, poza wiedzg wymieniong w rozdziale 1.4, absolwent tej
specjalno$ci ma wiedze z zakresu:

o robotyki;
programowania robotéw;
zrobotyzowanych systemdw produkcyjnych;
systemow pomiarowych w robotyce;
nawigacji robotéw mobilnych;

o przemystowych systeméw teleinformatycznych.

Absolwent jest przygotowany do obstugi, projektowania oraz wykorzystania robotow mobilnych w
przedsiebiorstwach przemystowych i ustugowych, w bezzatogowych pojazdach, statkach powietrznych i
wodnych. Znajduje zatrudnienie jako specjalista z zakresu projektowania systeméw automatycznych i robotow
mobilnych w rdznych gateziach przemystu i sektorze ustug.

Specjalnos¢ — automatyzacja i informatyzacja proceséw

Absolwent specjalnosci automatyzacja i informatyzacja procesow jest przygotowany do wdrazania i obstugi
nowoczesnej automatyki w zaktadach przemystowych. W szczegdlnosci, poza wiedzg wymieniong w rozdziale
1.4, absolwent tej specjalnoci ma wiedze z:

e automatyzacji i robotyzacji proceséw;
inteligentnych uktadéw automatyki;
zdecentralizowanych uktadéw sterowania;
raportowania i analizy danych;
elastycznych systemdw wytwarzania.

Absolwent jest przygotowany do obstugi i projektowania systeméw automatyzacii, robotyzacji i wizualizacji
procesdw, zdecentralizowanych uktadéw sterowania, elastycznych systeméw wytwarzania, systeméw
raportowania i analizy danych. Potrafi stosowa¢ programy komputerowe wspomagajgce projektowanie
inteligentnych uktadow automatyki. Kwalifikacje, jakie posiada absolwent tej specjalnosci, umozliwiajag mu
podjecie pracy we wszystkich przedsigbiorstwach wykorzystujacych elementy automatyki przemystowej, jak
réwniez wszedzie tam, gdzie wymagana jest wiedza z zakresu nowoczesnych technik komputerowych.
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