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I. INFORMACJE PODSTAWOWE

Jednostka prowadzaca studia: PWSIiP; Wydzial Informatyki i Nauk o Zywnosci
Poziom ksztatcenia: studia pierwszego stopnia
Profil ksztatcenia: praktyczny
Forma studiow: stacjonarne, niestacjonarne
Liczba semestrow: 7
Tytutl zawodowy uzyskiwany przez absolwenta: inzynier, Kierunku Automatyka i Robotyka
W toku studiéw student dokonuje wyboru jednego obszaru zainteresowan sposroéd 2
oferowanych $ciezek specjalizacyjnych, tj:
e Automatyzacja procesow,
e Mechatronika.
Laczna liczba punktow ECTS: 218 na studiach stacjonarnych oraz na studiach
niestacjonarnych; w tym za samodzielna pracg pod opieka nauczyciela nad przygotowaniem

pracy dyplomowej na wybrany temat — 15 pkt ECTS

1. Wymagania wstgpne

Osoba ubiegajaca si¢ o przyjecie na studia | stopnia na kierunku Automatyka i Robotyka musi
spetnia¢ warunki rekrutacji okre$lone stosowna uchwata Senatu PWSIiP oraz posiadaé

Swiadectwo dojrzatosci.



2. Obszar ksztalcenia

Tabela 1. Obszar ksztalcenia, przypisanie

efektow ucznia si¢ do dziedzin i dyscyplin

naukowych.
Lp. Dziedzina/dyscyplina naukowa Procentowy udziat w Liczba punktow
odniesieniu do efektow ECTS
uczenia s1€
1. Dziedzina nauk inZynieryjno- 80,55 175,6
technicznych
1.1. | Dyscyplina automatyka, 60,82 132,6
elektronika i elektrotechnika
1.2. | Dyscyplina inzynieria mechaniczna 7,67 16,7
1.3. | Dyscyplina informatyka techniczna 12,06 26,3
i telekomunikacja
2. Dziedzina nauk spolecznych 5,48 11,95
2.1 | Dyscyplina ekonomia i finanse 2,19 4.8
2.2. | Dyscyplina nauki o zarzadzaniu i 2,74 6,0
jakosci
2.3 | Dyscyplina nauki prawne 0,55 1,15
3. Dziedzina nauk Scistych i 6,85 14,9
przyrodniczych
3.1 | Dyscyplina matematyka 4,38 9,6
3.2. | Dyscyplina nauki fizyczne 2,47 54
4. Dziedzina nauk 6,57 14,3
humanistycznych
4.1 | Dyscyplina jgzykoznawstwo 6,57 14,3
S. Dziedzina nauk medycznych i 0,55 1,15
nauk o zdrowiu
5.1 | Dyscyplina nauki medyczne 0,55 1,15
Suma 100% 218

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

jest: automatyka, elektronika i elektrotechnika. Z uwagi na kierunek studiéw sa to przede

wszystkim nauki: automatyka, -elektronika, -elektrotechnika, inzynieria mechaniczna,




informatyka techniczna i telekomunikacja. Uzyskanie kwalifikacji pierwszego stopnia jest
takze uzaleznione od zdobycia kompetencji w innych dziedzinach, takich jak nauki Scisle
oraz przyrodnicze, w tym z matematyki i fizyki oraz nauki spoteczne, humanistyczne
oraz o zdrowiu. 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
niezbgdne dla uzyskania kwalifikacji I stopnia sa adekwatnie do zaktadanych efektow

ksztalcenia zapisanych w programie studiéw.

3. Ogolne cele ksztatcenia
Koncepcja ksztalcenia na ocenianym kierunku studiow bierze pod uwage szerokie

rozumienie automatyki uzupelnione o poglebione aspekty mechatroniki, robotyki
I automatyzacji proceséw uwzgledniajace zapotrzebowanie rynku lokalnego. W programie
kierunku proponujemy nauczanie nowoczesnych poje¢ i koncepcji, metod projektowania
urzadzen 1 systemOw technicznych, technik rozwiazywania problemdéw oraz umiejgtnosci
analitycznych niezbednych do tworzenia systemow opartych o nowoczesne rozwiazania
stosowane we wspoOtczesnej automatyce 1 robotyce. Zakres tej wiedzy 1 umiejgtnosci
odzwierciedlaja tresci programowe przedmiotdw prowadzonych na dwdch 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 systeméw technicznych.

Absolwent studiow inzynierskich na kierunku Automatyka i Robotyka posiada
nowoczesng wiedzg 1 umiejgtnosci z zakresu ogdlnych zagadnien automatyki 1 robotyki, a w
szczegblnosci umie: opracowywac 1 uzytkowa¢ oprogramowanie do zbierania danych,
analizowa¢ wilasciwosci statyczne 1 dynamiczne procesOw 1 na tej podstawie podejmowac
decyzje co do zakresu i sposobu automatyzacji i robotyzacji, wprowadza¢ uktady sterowania
do procesOw prowadzonych manualnie, modernizowa¢ lub wymienia¢ wadliwe badz
przestarzate uklady sterowania, nadzorowal poprzez wizualizacj¢ przebieg procesow
prowadzonych automatycznie, projektowa¢, wdraza¢ 1 prowadzi¢ eksploatacje
programowalnych uktadéw sterowania oraz projektowaé, wdraza¢ i prowadzi¢ eksploatacjg
analogowych uktadow regulacji, projektowa¢ oraz wdraza¢ wurzadzenia 1 Systemy

mechatroniczne. Tego rodzaju umiej¢tnosci pozwola absolwentowi poradzi¢ sobie



Z zadaniami 1 problemami na jakie napotyka si¢ podczas projektowania, wdrazania
I eksploatacji nowoczesnych technologii oraz sterowania eksploatacja obiektow i systemow
wspolczesnej automatyki i robotyki, zardwno w duzym przedsigbiorstwie przemystowym, jak
1 we wlasnej firmie.

Absolwent posiada rowniez ogolne umiej¢tnosci z zakresu przedmiotéw matematyczno-
fizycznych, informatycznych 1 ekonomiczno-humanistycznych oraz  wykorzystania
multimediow w komunikacji cztowiek-komputer.

Z uwagi na interdyscyplinarny charakter kierunku, absolwent jest przygotowany do
pracy w przemysle elektrotechnicznym, elektronicznym, budowy maszyn, spozywczym oraz
ochrony $rodowiska, a takze w matych i $rednich przedsigbiorstwach zatrudniajacych
inzynierow z zakresu automatyki i systemow oraz technik decyzyjnych Jest tez przygotowany
do stosowania nowoczesnych metod organizacji pracy, w tym do kierowania zespotami
ludzkimi, zorientowanego na osiaganie wysokiej jakosci i1 efektywnos$ci dziatania.

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

Absolwent jest w pelni przygotowany do podjgcia studiow drugiego stopnia.
Zaszczepiona jest w nim rowniez potrzeba do ciaglego podnoszenia kompetencji
zawodowych, osobistych 1 spotecznych.

Sylwetka absolwenta kierunku Automatyka i Robotyka ksztaltowana jest podczas
realizacji dwoch czesci programu: kierunkowej i specjalizacyjnej. Na czwartym semestrze
studiow studenci moga wybra¢ jedna =z nastgpujacych Sciezek specjalizacyjnych
inzynierskich:

e Automatyzacja procesow,
e Mechatronika

Absolwent kierunku Automatyka i Robotyka o specjalno$ci automatyzacja procesow
posiada szczegdtowa wiedze 1 umiejetnosci techniczne z zakresu automatyzacji procesow.
Potrafi projektowac, wdraza¢ i uzytkowac uklady i systemy automatyzacji. Dobrze zna zasady
ich praktycznego zastosowania w przedsigbiorstwach o roznych profilach dziatalnosci.

Absolwent kierunku Automatyka i Robotyka o specjalnosci mechatronika posiada
interdyscyplinarng wiedzg 1 umiejgtnosci techniczne z zakresu robotyki, mechaniki,
elektroniki i informatyki i potrafi ja taczy¢ i wykorzystywa¢ w optymalny sposob. Potrafi

projektowaé 1 programowacé uklady 1 systemy mechatroniczne. Posiada umiejetnosci



praktycznego zastosowania mikrokontrolerow 1 sterownikéw programowalnych w

przedsigbiorstwach o roznych profilach dziatalnosci.

4. Zwiazek programu studiow z misja 1 strategia PWSIiP oraz
strategia WIiNoZ

Zwigzek programu studiow z misjg i strategia PWSIiP

Program studiow na studiach I stopnia kierunku Automatyka i Robotyka jest spojny
Z misja oraz strategia Uczelni uchwalonych przez Senat PWSIiP w Lomzy w dniu 26 kwietnia
2012 r. Przyjety praktyczny profil studiow oraz determinowany nim program zajgé, stuzyc
maja realizacji podstawowego zatozenia lezacego u podstaw misji Uczelni, ktorym jest
ksztatcenie praktykow. Ksztalcenie ma dawaé absolwentom niezbg¢dna wiedze z zakresu
automatyki i robotyki. Przede wszystkim jednak studenci maja naby¢ umiejetnosci
praktyczne. Stad tez na te wtasnie kompetencje zostat potozony nacisk w programie studidw.
Stuzy¢ temu maja m.in.: rodzaj i wymiar praktyk, sposob realizacji zaje¢ dydaktycznych oraz
zaangazowanie do ich prowadzenia takze osob posiadajacych doswiadczenie praktyczne, czy
wymogi dotyczace przygotowywania prac dyplomowych (ktére musza wykazywac aspekty
praktyczne i zwigzane by¢ ze studiowana specjalnoscia). Zakres umiejgtnosci praktycznych
ustalany jest z uwzglednieniem opinii przedstawicieli potencjalnych pracodawcow
(reprezentujacych przede wszystkim przez lokalnych pracodawcow). Praktyczny program
studiéw osiagany jest takze poprzez obrane metody weryfikacji efektow uczenia sig.

Wskazane powyzej zatozenia ksztalcenia wpisuja si¢ w ustalone cele strategiczne
PWSIiP w Lomzy, ktérymi sa w szczegdlnosci: - skupianie wybitnych specjalistow
posiadajacych wiedz¢ naukowa 1 doswiadczenie praktyczne, ktorzy nastawieni sa na
praktyczne 1 przyjazne ksztalcenie studentow oraz na podejmowanie dzialan na rzecz
otoczenia spoteczno-gospodarczego (cel 1.); - doskonalenie 1 stala adaptacja oferty
dydaktycznej do zmieniajacych si¢ potrzeb edukacyjnych, w tym ,upraktycznienie”
kierunkéw studiow (cel 4.); - wlaczenie praktykow w proces ksztatcenia studentow 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 o

Zywnosci



Program studiow na studiach I stopnia kierunku Automatyka i Robotyka jest spdjny z
misja oraz strategia Wydziatu Informatyki i Nauk o Zywno$ci uchwalona przez Rade
Wydziatu w dniu 27 czerwca 2018r. Program studiow na Kierunku Automatyka i Robotyka
skupia si¢ na zdobywaniu przez studentéw umiejetnosci praktycznych dzigki realizacji zajeé
laboratoryjnych na nowoczesnych technologicznie stanowiskach. Ksztatlcenie ma dac
absolwentom niezbgdne podstawowe umiejgtnosci z zakresu automatyzacji procesow,
robotyki 1 mechatroniki. Odpowiednio prowadzony proces ksztalcenia pozwala absolwentom
automatyki kontynuowa¢ studia na II stopniu kierunku Informatyka. Interdyscyplinarny
i ponadbranzowy charakter studiow przygotowuje absolwenta do pracy nie tylko
w roznorodnych przemystach, ale takze w matych 1 S$rednich przedsigbiorstwach
potrzebujacych inzynier6w z zakresu automatyzacji, robotyki, mechatroniki, systemow
i technik decyzyjnych.

Wskazane powyzej zatozenia ksztalcenia wpisuja si¢ w ustalone cele strategiczne
i przyporzadkowane im cele operacyjne Wydziatu, ktérymi sa w szczegélnosci: C1l -
uzupehnienie i wyksztatcenie wilasnej preznej kadry dydaktycznej, C2 - ulepszanie programu
nauczania na poziomie studiéw inzynierskich oraz magisterskich, C3 - dostosowywanie go
do realnych potrzeb rynku pracy w regionie podlaskim, C4 - doskonalenie jakos$ci ksztatcenia,
doskonalenie i rozw6j badan naukowych, C5 - stata wspolpraca z przedsigbiorstwami, C6 -
stala wspotpraca z innymi osrodkami naukowymi, C7 -
-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 1 planéw studiow uwzglednione zostaly opinie interesariuszy wewngtrznych oraz
zewngtrznych, tj. opinie wyrazone przez: - studentdw kierunku Automatyka i1 Robotyka
dotyczace ich oczekiwan i potrzeb (m.in. poprzez konsultacje dokonywane przez nauczycieli
akademickich); - nauczycieli prowadzacych zajgcia dydaktyczne na kierunku Automatyka
1 Robotyka bioracych udziat w tworzeniu niniejszego programu m.in. poprzez prace
w Wydziatowej Komisji ds. Jakosci Ksztalcenia; - przedstawicieli pracodawcow; - uczniow

1 nauczycieli szkot Srednich.



Il - EFEKTY UCZENIA SIE

1. Kierunkowe efekty uczenia sie
Uwzgledniajac specyfike kierunku studiow Automatyka i Robotyka prowadzonych

w PWSIiP w Lomzy oraz ustalone przez Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego obszarowe
efekty uczenia si¢ na poziomie I stopnia w zakresie nauk technicznych i nauk S$cistych,
przyjeto ponizsze kierunkowe efekty uczenia sig, tj. kwalifikacje, ktore maja by¢ osiagnigte
przez kazdego z absolwentow studiow PWSIiP kierunku Automatyka i Robotyka, specjalnos¢

Automatyzacja procesOw lub Mechatronika.

Zgodnos¢ efektow uczenia si¢ Krajowych Ram Kwalifikacji (KRK)
z Polskimi Ramami Kwalifikacji (PRK)

Tabela 2. Efekty uczenia si¢ wedtug Polskich Ram Kwalifikacji opracowane na podstawie
DZ.U. 2016 poz. 64 * oraz DZ.U. poz. 1594 ? dla Obszaru ksztalcenia w zakresie nauk
technicznych i $cistych oraz dla kwalifikacji obejmujacych kompetencje inzynierskie

Symbol | Kierunkowe efekty uczenia sig¢ Odniesienie do | Odniesienie
Poziom 6 uniwersalnych | do
I stopien charakterystyk | charakterysty
?ozioméw PRK | k drugiego
stopnia PRK
2w tymdla
obszarow
ksztalcenia z
zakresu nauk
technicznych
oraz
kompetencji
inzynierskich
Wiedza: absolwent zna i rozumie
podstawowe procesy zachodzace w cyklu
K_WGO01 | zycia urzadzen, obiektéw i systemow P6U_W P6S_WG
technicznych (w tym efekt inz.)
metodologi¢ badah oraz podstawowe
K_WGO02S | teorie w zakresie nauk technicznych i P6U_ W P6S WG
Scistych
K WGO03S | praktyczne przyktady implementacji metod P6U W P6S_ WG

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

ustawy z dnia 22 grudnia 2015 r.

2 Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 26 wrzesnia 2016 r. w sprawie charakterystyk
drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji typowych dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa
wyzszego po uzyskaniu kwalifikacji pelnej na poziomie 4 — poziomy 6-8, Dz.U. poz. 1594. Zalacznik do
rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 26 wrzeénia 2016 r. (poz. 1594) — czes¢ 1111




stosowanych do rozwiazywania typowych
probleméw w zakresie automatyki i
robotyki

K_WKO1

ogo6lne zasady tworzenia i rozwoju form
indywidualnej przedsigbiorczosci (w tym
efekt inz.)

P6U_W

P6S_WK

K WKO02S

podstawowe uwarunkowania etyczne i
prawne, zwiazane z dziatalno$cia naukowa
oraz wdrozeniowa w zakresie automatyki i
robotyki

P6U_W

P6S_WK

Umiejetnosci: absolwent potrafi

K_UWO1S

planowac i przeprowadza¢ eksperymenty,
w tym pomiary i symulacje komputerowe,
interpretowac uzyskane wyniki i wyciagaé
wnioski (w tym efekt inz.)

P6U_U

P6S_UW

K_UW02

przy identyfikacji i formutowaniu
specyfikacji zadan inzynierskich oraz ich
rozwiazywaniu:

— wykorzysta¢ metody analityczne,
symulacyjne i eksperymentalne,

— dostrzegac ich aspekty systemowe i
pozatechniczne,

— dokona¢ wstegpnej oceny ekonomicznej
proponowanych rozwiazan i
podejmowanych dziatan inzynierskich (w
tym efekt inz.)

P6U_U

P6S_UW

K_UWO03

dokona¢ krytycznej analizy sposobu
funkcjonowania istniejacych rozwiagzan
technicznych i oceni¢ te rozwigzania (w
tym efekt inz.)

P6U_U

P6S_UW

K_UWO04

zaprojektowa¢ — zgodnie z zadana
specyfikacja — oraz wykona¢ w zakresie
automatyki i robotyki proste urzadzenie,
obiekt, system lub zrealizowac¢ proces,
uzywajac odpowiednio dobranych metod,
technik, narz¢dzi 1 materiatow (w tym
efekt inz.)

P6U_U

P6S_UW

K_UWO05

rozwiazywac praktyczne zadania
inzynierskie wymagajace korzystania ze
standardéw 1 norm inZynierskich oraz
stosowania technologii w zakresie
automatyki i robotyki, wykorzystujac
doswiadczenie zdobyte w Srodowisku
zajmujacym si¢ zawodowo dzialalno$cia
inzynierska (w tym efekt inz.)

P6U_U

P6S_UW

K_UWO06

wykorzysta¢ zdobyte w srodowisku
zajmujacym si¢ zawodowo dzialalno$cia
inzynierska doswiadczenie zwiazane z
utrzymaniem urzadzen, obiektow i
systemow technicznych w zakresie

P6U_U

P6S_UW
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automatyki i robotyki (w tym efekt inz.)

analizowac¢ problemy specyficzne dla
przysztej aktywnosci zawodowej w
zakresie automatyki i robotyki oraz
K _UWO7S | znajdowaé ich rozwiazania w oparCiu 0 P6U_U P6S_UW
poznane twierdzenia i metody, w tym
symulacje komputerowe i metody
numeryczne (w tym efekt inz.)

komunikowac si¢ z uzyciem
specjalistycznej terminologii bra¢ udzial w
debacie — przedstawiac i ocenia¢ rozne
K_UKO1 | opinie i stanowiska oraz dyskutowac o P6U_U P6S_UK
nich postugiwac sig jezykiem obcym na
poziomie B2 Europejskiego Systemu
Opisu Ksztatcenia Jgzykowego

planowac i organizowaé praceg —

K_UuO01 | . P6U_U P6S_UO
- indywidualng oraz w zespole - -
K_UU01 samodzielnie ‘pla'nowac i reallz.ov&{ac P6U_U P6S_UU
wlasne uczenie si¢ przez cale zycie
Kompetencje spoleczne: absolwent jest gotow do
krytycznej oceny posiadanej wiedzy
K KKO1 uznayvama zn'aczenla ngdzy w ‘ P6U K P6S KK
- rozwigzywaniu probleméw poznawczych i - -
praktycznych
wypelniania zobowiazanh spotecznych,
wspotorganizowania dzialalnosci na rzecz
K_KOO1 srodowiska spotecznego inicjowania P6U_K P6S_KO

dziatania na rzecz interesu publicznego
myslenia i dzialania w sposob
przedsigbiorczy

odpowiedzialnego pelnienia rol
zawodowych, w tym:

K_KRO1 | — przestrzegania zasad etyki zawodowej i P6U_K P6S_KR
wymagania tego od innych,

- dbatosci o dorobek 1 tradycje zawodu

T, . - 3.
Objasnienia oznaczen™:

P = poziom PRK (6-8)

U = charakterystyka uniwersalna

S = charakterystyka typowa dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa wyzszego

W = wiedza U = umiejetnosci K = kompetencje
G = zakres i glebia W = wykorzystanie wiedzy | spoleczne
K = kontekst K = komunikowanie si¢ K = krytyczna ocena
O = organizacja pracy O = odpowiedzialno$¢
U = uczenie sie 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., Chton-Domificzak A., Szymczak A., Ziewiec-Skokowa G. 2016.
Polska Rama Kwalifikacji. Poradnik uzytkownika. Instytut Badan Edukacyjnych, Warszawa.
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Tabela 3. Opis efektow uczenia si¢ w obszarze ksztalcenia w zakresie nauk technicznych
oraz Scistych dla kierunku Automatyka i Robotyka | stopnia zgodne z KRK wraz z
przypisanym odniesieniem do PRK

Symbol Odniesienie | Odniesienie do
efektu kierunkow | charakterystyk
kierunk ych drugiego stopnia
owego efektow PRK 2w tym
. uczenia si¢ | dla obszaréw
Opis efektu do efektow | uczenia si¢ z
obszarowyc | zakresu nauk
h zgodnie z | technicznych oraz
Dz.U. 253 z | kompetencji
2011 r.* inzynierskich
Wiedza
ma podstawowa wiedz¢ z matematyki (ze
szczegolnym uwzglednieniem algebry,
li j 1
iedze s rachunks maciersowego sy | XIPWOL | PGS WG/
K WO01 | zespolonych, logiki, matematyki dyskretnej - =
- 2, . X1P_W04 P6S_WG /
oraz rachunku prawdopodobienstwa i T1P W1 K WG03S
statystyki) oraz zna techniki matematyki - -
wyzszej w zakresie niezbednym do
opisywania i rozwigzywania typowych,
prostych zadan automatyzacji
ma podstawowa wiedzg z fizyki (ze
szczegdlnym uwzglednieniem mechaniki, P6S WG /
termodynamiki i optyki), rozumie P1P_WO01 = .
L ’ - . K WGO02S
K_WO02 | podstawowe zjawiska fizyczne i interpretuje P1P_W02 =
' . . P6S_WG/
je na podstawach empirycznych w zakresie T1P_WO01 ;
! 7 K WG03S
niezbednym do rozumienia -
automatyzowanych procesow technicznych
ma podstawowa wiedzg z informatyki (ze
szczegolnym uwzglednieniem algorytmiki,
) - . P6S_WG/
jezykdéw programowania, baz danych, metod :
. . T1P_WO01 K WG03S
numerycznych, architektury komputerow, — =
K_WO03 | systemow operacyjnych, sieci TiP_W02 P6S_WG |
- k}c;mputerovgych iyézt}lljcz’nej inteligencji) w TiP_WO3 K VG025
L T1P_WO07 P6S_WG/
zakresie niezbednym - -
S . . K_WG01
do rozumienia i stosowania w technice -
automatyzacji
ma podsjcayvowat w1edz’q z elektrotechmkl i T1P WO1 P6S WG /
elektroniki (ze szczegdlnym uwzglednieniem — -
. LS . T1P_W02 K_WG01
K_W04 | obwodow, urzadzen i napedow elektrycznych - >
raz elementdéw elektronicznych) w zakresi T1P_W03 P6S_WG /
oraz elementdéw elektronicznych) w esie T1P_ W07 K _WG03S

niezbednym do rozumienia i stosowania w

* Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 2 listopada 2011 r. w sprawie Krajowych Ram
Kwalifikacji dla Szkolnictwa Wyzszego; Dziennik Ustaw Nr 253 poz. 1520.
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technice automatyzacji

K_WO05

ma podstawowa wiedzg z techniki cyfrowej i
mikroprocesorowej (ze szczegdlnym
uwzglednieniem wiedzy o sygnatach, ich
opisie, przetwarzaniu (przetworniki A/C i
C/A) 1 przesylaniu, oraz cyfrowej techniki
pomiarowej 1 stosowanych w niej narzedzi
informatycznych) w zakresie niezb¢dnym do
rozumienia i stosowania w technice
automatyzacji

T1P_WO1
T1P W02
T1P_WO3
T1P_WO07

P6S_WG /
K_WG01
P6S_WG /
K _WG03S

K_WO06

ma podstawowa wiedzg z budowy systemow
mechanicznych i mechatronicznych (ze
szczegolnym uwzglednieniem mechaniki
technicznej, konstrukcji typowych elementéw
mechanicznych i mechatronicznych, napedéw
hydraulicznych i pneumatycznych,
komputerowo wspomaganego projektowania i
grafiki inzynierskiej) w zakresie niezbednym
do rozumienia budowy i dzialania
nowoczesnych urzadzen i systemow
technicznych oraz ich automatyzacji

T1P W01
T1P_W02
T1P W03
T1P_W04
T1P_ W05
T1P_WO07

P6S_WG /
K_WG01
P6S_WG /
K _WG03S

K_WO07

ma podstawowa wiedzg z automatyki i
automatyzacji (ze szczegdlnym
uwzglednieniem celéw i zadan automatyzacji,
opisu zachowania systeméw dynamicznych,
wlasciwosci elementow 1 uktadow
automatyki, wlasciwosci obwodow regulacji,
regulatora PID, czujnikow, urzadzen
wykonawczych, programowalnych systemow
sterowania, automatyzacji procesOw ciaglych
1 dyskretnych) w zakresie niezbednym do
rozumienia, projektowania, budowania,
konfigurowania, programowania,
uzytkowania 1 utrzymywania systemow
zautomatyzowanych

T1P_ W02
T1P W03
T1P_ W04
T1P_ W05
T1P_WO7

P6S_WG /
K_WG01
P6S_WG /
K _WG03S

K_W08

ma podstawowa wiedzg z robotyki (ze
szczegblnym uwzglednieniem opisu
kinematyki 1 dynamiki robotow, , budowy
robotow i manipulatoréw, robotow
przemystowych, widzenia maszynowego,
nawigacji robotéw mobilnych oraz
robotyzacji procesow) w zakresie niezbgdnym
do rozumienia, projektowania, budowania,
konfigurowania, programowania i
uzytkowania i utrzymywania systemow
zrobotyzowanych

T1P W02
T1P_WO3
T1P_ W04
T1P_WO07

P6S_WG /
K_WG01
P6S_WG /
K_WG03S

K_W09

ma podstawowa wiedzg z technik
multimedialnych (ze szczeg6lnym
uwzglednieniem grafiki komputerowe;j,
analizy 1 przetwarzania obrazéw, animacji

T1P W01
T1P_ W04
T1P_WO07

P6S_WG /
K_WG01
P6S_WG /
K WG03S
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komputerowej i percepcji audiowizualnej) w
zakresie niezbednym do projektowania
typowych aplikacji multimedialnych

K_W10 | ma podstawowa wiedzg o cyklu zycia i
utrzymaniu urzadzen, obiektow i systemow InzP_WO01
technicznych; o podstawowych standardach i InzP_W02 P6S_WG/
normach technicznych w zakresie InzP_W03 K_WGO01
automatyzacji; o metodach, technikach, InzP_WO04 P6S WG /
narze¢dziach 1 materiatach stosowanych w T1P_WO03 K WG03S
eksploatacji (uzytkowaniu i utrzymywaniu) T1P_WO06
systemOw zautomatyzowanych

K_W11 | ma podstawowa wiedz¢ o pozatechnicznych T1P_WO08
uwarunkowaniach dzialalnosci inzynierskiej; T1P_W10
0 zasadach bezpieczenstwa i higieny pracy; o | T1P_W09 P6S_ WK/
ochronie wlasnosci intelektualnej oraz prawie | T1P_W11 K_WKO01
patentowym; o zarzadzaniu, w tym o S1P_W05 P6S_WK /
zarzadzaniu jakoS$cig 1 prowadzeniu S1P_W09 K WKO02S
dziatalnosci gospodarczej; o komunikacji InzP_W05
interpersonalnej i spotecznej InzP_WO06

K_W12 | Posiada wiedz¢ o budowie urzadzen T1P_WO01
mechatronicznych ich systeméw sktadowych T1P_WO02 P6S_WG/
1 zasadzie dziatania; posiada wiedzg z zakresu | T1P_WO03 K_WG01
projektowania mechatronicznego. T1P_WO04 P6S_WG /

T1P_WO05 K WG03S
T1P_WO07
Umiejetnosci

K_UO01 | ksztalci sig¢ samodzielnie; zdobywa
informacje z literatury, baz danych i innych T1P UO1 P6S_UK /K_UKO01
zrédel; integruje 1 interpretuje informacje, T1P UO05 P6S_UO/
wyciaga wnioski, formutuje i uzasadniac¢ P1P UOL K_UO001
opinie; znajduje to, co potrzeba; komunikuje P1P U02 P6S_UW/
si¢ z réznorodnymi specjalistami; postuguje P1P_U03 K UW01S
si¢ jezykiem angielskim w stopniu T1P U0l P6S_UU /
wystarczajacym do porozumiewania sig, - K_Uuo01

. S . T1P_U06
czytania ze zrozumieniem katalogow, -
instrukcji obstugi 1 podobnych dokumentow

K_U02 pIa’nu'je I wykonuje proste bgdama o X1P U03 P6S UW /
doswiadczalne lub obserwacje 1 analizuje ich - -
wyniki; wykonuje zlecone proste zadania P1P_U04 K_UwWo1
praktyézne I ekspertyzy pod kierunkiem InzP_U01 P6S_UW/

. InzP_U02 K UWOIS
opiekuna naukowego - —

K_U03 | pracuje indywidualnie i w zespole; szacuje P6S UU /
czas potrzebny na realizacj¢ zleconego T1P U02 K UUO0L
zadania; opracowuije i realizuje harmonogram T1P U03 PES UO /
prac zapewniajacy dotrzymanie terminow; T1P U04 K U001
Opracowuje i przed§taW|a w atrakcyj'nej ) T1P U07 P6S UW /
formie dokumentacj¢ dotyczaca realizacji - K UW07$
typowego zadania inzynierskiego; -

K_U04 | ocenia przydatno$¢ rutynowych metod i T1P_UO07 P6S_UW/
narzedzi stuzacych do rozwiagzania zadania T1P_U15 K_Uw02
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inzynierskiego, charakterystycznego dla InzP_U07 P6S _UW/
automatyzacji; dostrzega ograniczenia tych InzP_U03 K_UWO05
metod i narzedzi; rozwiazuje ztozone zadania InzP_U06 P6S _UW/
inzynierskie, charakterystyczne dla K_UWO03
automatyzacji, w tym zadania nietypowe oraz
zadania zawierajace komponent badawczy

K_UO5 | przygotowuje zatozenia do automatyzacji
prostego procesu technicznego i porozumiewa T1P U01
si¢ ze specjalista z dziedziny, ktorej ten T1P U08 P6S _UW/
proces dotyczy; korzysta z katalogéw i norm T1P U10 K_UW02
w celu dobrania odpowiednich komponentow T1P U13 P6S _UW/
do projektowanego systemu automatyzacji; T1P U14 K_UWO04
dostrzega aspekty pozatechniczne T1P Ul6 P6S UW/
projektowanych elementow, zespolow i InzP_U04 K_UWO05
urzadzen technicznych, w tym $rodowiskowe, -
ekonomiczne i prawne;

K_UO06 | buduje algorytm i pisze program
komputerowy w szczeg6lnosci do
programowalnego sterownika logicznego; X1P_U04 P6S UW/
stosuje przy tym metody numeryczne i T1P_Ul4 K UWO07S
metody sztucznej inteligencji; stosuje T1P_U15 P6S UW/
podstawowe jezyki programowania i pakiety T1P_U16 K_UWO04
oprogramowania przydatne do rozwiazywania
specyficznych probleméw automatyzacji

K_UO07 | projektuje - zgodnie z zadana specyfikacja,
uwzgledniajaca aspekty pozatechniczne -
urzadzenie, obiekt, system lub proces InzP_U08
automatyzacji; realizuje ten projekt - co T1P _Ul4 P6S_UW /
najmniej w czgsci - uzywajac wlasciwych InzP_UO03 K_UWO04
metod, technik i narzedzi; przystosowuje do InzP_UO07
tego celu istniejace lub opracowuje nowe
narzedzia

K_UO08 | instaluje, konfiguruje, programuje i obstuguje P6S_UW /
1 utrzymuje: (1) narz¢dzia komputerowe do K_UwWO01
symulacji 1 wizualizacji procesow i obiektow, T1P U07 P6S_UW /
do wspomagania ich projektowania, T1P U08 K UWOI1S
wytwarzania i eksploatacji; (2) roboty i inne T1P U09 P6S_UW /
automaty sktadane ze standardowych T1P U1l K_UwO02
podzespoldw; stosuje przy tym zasady InzP U05 P6S_UW/
bezpieczenstwa 1 higieny pracy - K_UWO05

P6S_UW/
K_UWO06

K_UQ9 | stosuje wlasciwie dobrane metody i P6S_UW/
urzadzenia do pomiaru podstawowych K_UwO01
wielkosci technicznych, przedstawia T1P UO08 P6S_UW/
otrzymane wyniki w formie liczbowej i T1P U09 K UWOIS
graficznej, dokonuje ich interpretacji i T1P U12 P6S_UW /
wyciaga poprawne wnioski; analizuje sygnatly - K_UWO02
analogowe i cyfrowe za pomoca komputera P6S_UW/

K_UWO03
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K_U10 | ma doswiadczenie: (1) w rozwiazywaniu
zadan praktycznych, zdobyte w srodowisku
zajmujacym si¢ zawodowo dziatalnos$cia InzP_U09 P6S UW /
inzynierska oraz zwigzane z wykorzystaniem InzP_U10 K UWO5
materiatow 1 narz¢dzi odpowiednich dla InzP_U11 PES UW /
automatyzacji; (2) zwiazane z utrzymaniem InzP_U12 K UWO06
typowych obiektow i systemow T1P_U17 PES UW /
automatyzacji; (3) w korzystaniu z norm i T1P_U18 K UW07S
standardow w zakresie automatyzacji; (4) w T1P_U19 -
stosowaniu techniki automatyzacji, zdobyte w
srodowisku zawodowym automatykow

K_U1l | Posiada umiejgtnos$ci integracji zdobytej InzP U08
wiedzy z zakresu mechaniki, automatyki, T1P Ul4 P6S UW /
robotyki, elektroniki i informatyki przy InzP U03 K UWo04
projektowaniu, wytwarzaniu i eksploatacji InzP Uo7 -
produktow mechatronicznych -

K_U12 | Potrafi zaplanowac proces realizacji prostego T1P UO1 P6S UK /K_UKO01
urzadzenia mechatronicznego i wstgpnie T1P UO5 P6S_UU/
oszacowac jego koszty; potrafi dobraé T1P U02 K_UuU01
odpowiednie narzedzia projektowe T1P U03 P6S_UO/

- K_UO01
T1P_UO4 =
T1P_UO7 P6S_UW
- K UWO07S
Kompetencje spoleczne

K_KO01 | rozumie potrzebe i mozliwosci ciaglego
doksztalcania si¢ (studia drugiego i trzeciego T1P KO1 P6S_UU/
stopnia, studia podyplomowe, kursy) - InzP_KOL K_UUO01 P6S_KK
podnoszenia kompetencji zawodowych, - / K_KKO01
osobistych i1 spotecznych

K_K02 | myslii dziata w sposob kreatywny i T1P_KO06 P6S_KO/
przedsigbiorczy InzP_KO02 K_KO01

K_K03 | ma $wiadomos¢: (1) waznosci
pozatechnicznych aspektow i1 skutkow
dziatalno$ci inzyniera, ich wptywu na
srodowisko 1 zwiazang z tym
odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje;

(2) waznosci zachowania w sposob T1P K02

profesjonalny, przestrzegania zasad etyki T1P KO3 P6S KR/
zawodowej 1 poszanowania roznorodnosci T1P K04 K KRO1

pogladow 1 kultur; (3) odpowiedzialnosci za T1P K05 P6S UW /
pracg wlasng oraz gotowosé T1P KO7 K OW02
podporzadkowania si¢ zasadom pracy w InzP K01 -

zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za
wspolnie realizowane zadania; (4) spotecznej
roli inzyniera i1 potrzeby powszechnie
zrozumiatego formutowania i przekazywania
spoteczenstwu informacji 1 opinii
dotyczacych osiagnie¢ technicznych

Objasnienie oznaczen:
T — obszar ksztalcenia w zakresie nauk technicznych
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X — obszar ksztalcenia w zakresie nauk Scistych, dyscyplina matematyka

P — obszar ksztalcenia w zakresie nauk $cistych, dyscyplina fizyka

Inz — efekty uczenia si¢ prowadzace do uzyskania kompetencji inzynierskich
1 — studia pierwszego stopnia

P — profil praktyczny

W — kategoria wiedzy

U — kategoria umiejetnosci

K — kategoria kompetencji spotecznych

01, 02, 03 i kolejne — numer efektu uczenia sie

Tabela 4. Zgodno$¢ efektow Uczenia si¢ prowadzacych do uzyskania kompetencji
inzynierskich wedtug KRK z efektami kierunkowymi zgodnymi z KRK oraz kompetencjami
inzynierskimi zgodnymi z PRK

Odniesienie do

efektéw Odniesienie do efektow

Symbol efektu Efekty uczenia si¢ prowadzace do

uzyskania kompetencji inzynierskich Kierunkowych PRK (*?)
WIEDZA
ma podstawowa wiedzg o cyklu zycia
Inz1P_WO01 urzadzen, obiektow K_W10 PGS—WG/ K_WG01

P6S WG/ K WG03S

i systemow technicznych

zna podstawowe metody, techniki,
narzedzia i materiaty stosowane przy

Inz1P_W02 rozwiazywaniu ztozonych zadan K_W10 PP6658_V\\//V GG // [lé_\l//Vv(C;;OO 3]:§
inzynierskich z zakresu studiowanego — —
kierunku studiéw

ma podstawowa wiedzg w zakresie

Inz1P_WO03 utrzymania obiektow i systemow typowych K_W10 PPG6SS_V\\//V CS; // IIE_W((;BOO 3]3,
dla studiowanego kierunku studiow — _W
ma podstawowa wiedzg w zakresie

Inz1P_W04 standardow 1 norm technicznych w zakresie K_W10 P6S_WG/K_WG01

P6S_WG / K_WG03S

studiowanego kierunku studiow

ma wiedze niezbedna do zrozumienia
spotecznych, ekonomicznych, prawnych i

Inz1P_WO05 innych pozatechnicznych uwarunkowan K_W11 PP66SS_WI§ //Ig _WII((OO21S
dziatalnosci inzynierskiej oraz ich W W
uwzgledniania w dziatalno$ci inzynierskiej

ma podstawowa wiedzg dotyczaca
Inz1P_WO06 zarzadzania, w tym zarzadzania jako$cia i K_W11 P6S_WK / K_WKO 1,
prowadzenia dziatalnosci gospodarczej P6S_ WK /K_WKO02S
UMIEJETNOSCI
potrafi planowac¢ i przeprowadzaé
Inz1P_UO01 eksperymenty, w tym pomie%ry i symulacje K U02 P6S_UW / K_UWOlr
komputerowe, interpretowac uzyskanie - P6S UW /K UWO1S
wyniki i wyciaga¢ wnioski B B
potrafi wykorzysta¢ do rozwiazywania
Inzlp Uoz | Zadaf inzynierskich i prostych problemow K U02 P6S UW / K_UWOl’
- badawczych metody analityczne, - P6S UW /K UWOIS
symulacyjne oraz eksperymentalne B B
potrafi — przy formutowaniu i
rozwigzywaniu zadan inzynierskich — P6S UW /K UWO02
integrowa¢ wiedzg z zakresu dziedzin K_U04 P6S_UW / K_UW05
Inz1P_U03 | nauki i dyscyplin naukowych, wiasciwych K_U07 - -
dla studiowanego kierunku studiéw oraz K U1l P6S_UW/K_UWO3
zastosowac podejscie systemowe - P6S_UW /K_UW04

uwzgledniajace takze aspekty
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pozatechniczne

potrafi dokona¢ wstgpnej analizy

P6S_UW / K_UWO02

Inz1P_U04 | ekonomicznej podejmowanych dziatan K_U05 P6S UW /K UWO04
inzynierskich P6S UW /K UWO05
potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu P6S UW /K UWO01
funkcjonowania i ocenié - zwlaszcza w P6S UW /K UWO01S
powiazaniu ze studiowanym kierunkiem = o

Inz1P_U05 studiéw - istniejace rozwiazania K_U08 P6S_UW / K_UWO02
techniczne, w szczegdlnosci urzadzenia, P6S_UW / K_UWO05
obiekty, systemy, procesy, ustugi P6S UW /K UWO06
potrafi dokona¢ identyfikacji i
sformutowac¢ specyfikacj¢ ztozonych zadan P6S UW /K UWO02
inzynierskich, charakterystycznych dla - -

Inz1P_U06 studiowanego kierunku studiow, w tym K_U04 P6S_UW/K_UWO5
zadan nietypowych, uwzgledniajac ich P6S_UW /K_UWO03
aspekty pozatechniczne
potrafi oceni¢ przydatnos¢ metod i narzedzi
shuzacych do rozwiazania zadania
inzynierskiego, charakterystycznego dla
studiowanego kierunku studiéw, w tym P6S UW /K UWO02
dostrzec ograniczenia tych metod i K_U04 P6S_UW / K_UW05

Inz1P_U07 narzedzi; potrafi — stosujac nowe metody- K_U07 - -
rozwiagzywaé zadania inzynierskie K U1l P6S_UW/K_UWO3
charakterystyczne dla studiowanego - P6S_UW / K_UW04
kierunku studiéw, w tym zadania
nietypowe oraz zadania zwierajace
komponent badawczy
potrafi — zgodnie z zadana specyfikacja,
uwzgledniajaca aspekty pozatechniczne -
zaprojektowac ztozone urzadzenie, obiekt,
system lub proces, zwiazane z zakresem K Uo7
studiowanego kierunku studiow oraz _

Inz1P_U08 zrealizowac ten projekt - CO najmniej w K U1l P6S_UW /K_UW04
czesci- Uzywajac wiasciwych metod, -
technik i narzedzi, w tym przystosowujac
do tego celu istniejace lub opracowujac
nowe narzedzia
ma do$wiadczenie w rozwiazywaniu
praktycznych zadan, zdobyte w srodowisku
zajmujacym si¢ zawodowo dziatalno$cia P6S_UW / K_UWO05

InzZ1P_U09 | inzynierska oraz zwiazane z K_U10 P6S_UW / K_UWO06
wykorzystaniem materialow i narzedzi P6S UW /K UW07S
odpowiednich dla studiowanego kierunku - -
studiow
ma dos$wiadczenie zwiazane z P6S UW /K UWO05
utrzymaniem obiektow i systemow - ~

Inz1P_U10 typowych dla studiowanego kierunku K_U10 P6S_UW / K—UWOG,
studiow P6S_UW /K UW0O7S
ma umiejgtnos¢ korzystania i P6S_UW / K_UWO05

InzIP_U11l | do$wiadczenie w korzystaniu z norm i K_U10 P6S_UW /K _UWO06
standardow P6S_UW /K UW07S
ma doswiadczenie zwiazane ze
stosowaniem technologii wlasciwych dla P6S_UW / K_UWO05

InzIP_U12 | studiowanego kierunku studiéw, zdobyte w K_U10 P6S_UW /K _UWO06
srodowiskach zajmujacych si¢ zawodowo P6S UW /K UW07S
dziatalno$cia inzynierska B B

KOMPETENCJE SPOLECZNE
Inz1P KO1 ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie K KO1 P6S UU /K UUO1L

pozatechniczne aspekty dziatalnosci
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inzynierskiej, w tym jej wplywu na K_K03 P6S_KK / K_KKO01
srodowisko, 1 zwiazanej z tym P6S KR /K KRO1
odpowiedzialnosci za podejmowane n -
Geoynic P6S_UW / K_UW02
Inz1p_Koz | POtralt myslet | daialac w sposob K_K02 P6S_KO / K_KOO01
eatywny i przedsigbiorczy

Objasnienie oznaczen:

Inz — efekty uczenia si¢ prowadzace do uzyskania kompetencji inzynierskich
1 — studia pierwszego stopnia

P — profil praktyczny

W — kategoria wiedzy

U — kategoria umiejgtnosci

K — kategoria kompetencji spolecznych

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

Tabela 5. Zgodnos¢ efektow uczenia si¢ dla kierunku Automatyka i Robotyka | stopnia do
efektow uczenia sie w odniesieniu do charakterystyk drugiego stopnia PRK? (tabela
odwrotna)

Symbol efektu Efekty uczenia si¢ dla kierunku Automatyka i Robotyka I stopnia

zgodnie z PRK (**) [ Symbol | Opis

WIEDZA

ma podstawowa wiedzg z informatyki (ze szczegdlnym
uwzglednieniem algorytmiki, jezykéw programowania, baz
danych, metod numerycznych, architektury komputeréw,
systemow operacyjnych, sieci komputerowych 1 sztucznej
inteligencji) w zakresie niezbgdnym

do rozumienia i stosowania w technice automatyzacji

K_WO03

ma podstawowa wiedze z elektrotechniki i elektroniki (ze
szczegdlnym uwzglednieniem obwodow, urzadzen i napedow
K_W04 | elektrycznych oraz elementow elektronicznych) w zakresie
niezb¢dnym do rozumienia i stosowania w technice
automatyzacji

ma podstawowa wiedze z techniki cyfrowej i
mikroprocesorowej (ze szczegdlnym uwzglednieniem wiedzy
o sygnalach, ich opisie, przetwarzaniu (przetworniki A/C 1
K_WO05 | C/A) i przesytaniu, oraz cyfrowej techniki pomiarowe;j i
stosowanych w niej narzedzi informatycznych) w zakresie
niezbednym do rozumienia i stosowania w technice
automatyzacji

P6S WG /
K_WGO01

ma podstawowa wiedzg¢ z budowy systemdéw mechanicznych
1 mechatronicznych (ze szczegélnym uwzgl¢dnieniem
mechaniki technicznej, konstrukcji typowych elementow
mechanicznych i mechatronicznych, napedéw hydraulicznych
I pneumatycznych, komputerowo wspomaganego
projektowania i1 grafiki inzynierskiej) w zakresie niezbgdnym
do rozumienia budowy 1 dzialania nowoczesnych urzadzen 1
systemow technicznych oraz ich automatyzacji

K_W06

ma podstawowa wiedz¢ z automatyki i automatyzacji (ze
K_WQ07 | szczegdlnym uwzglednieniem celow i zadah automatyzacji,
opisu zachowania systemow dynamicznych, wlasciwosci
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elementoéw 1 uktadow automatyki, wtasciwosci obwodoéw
regulacji, regulatora PID, czujnikdw, urzadzen
wykonawczych, programowalnych systemow sterowania,
automatyzacji procesOw ciagtych i dyskretnych) w zakresie
niezbednym do rozumienia, projektowania, budowania,
konfigurowania, programowania, uzytkowania i
utrzymywania systemow zautomatyzowanych

K_W08

ma podstawowa wiedzg z robotyki (ze szczegdlnym
uwzglednieniem opisu kinematyki i dynamiki robotow, ,
budowy robotow i manipulatoréw, robotdw przemystowych,
widzenia maszynowego, nawigacji robotow mobilnych oraz
robotyzacji procesow) w zakresie niezb¢dnym do rozumienia,
projektowania, budowania, konfigurowania, programowania
1 uzytkowania i utrzymywania systemow zrobotyzowanych

K_WO09

ma podstawowa wiedzg z technik multimedialnych (ze
szczegblnym uwzglednieniem grafiki komputerowej, analizy i
przetwarzania obrazow, animacji komputerowej i percepcji
audiowizualnej) w zakresie niezb¢dnym do projektowania
typowych aplikacji multimedialnych

K_W10

ma podstawowa wiedzg o cyklu zycia i utrzymaniu urzadzen,
obiektoéw 1 systemow technicznych; o podstawowych
standardach i normach technicznych w zakresie
automatyzacji; o metodach, technikach, narzedziach 1
materialach stosowanych w eksploatacji (uzytkowaniu i
utrzymywaniu) systemow zautomatyzowanych

K_W12

posiada wiedzg o budowie urzadzen mechatronicznych ich
systemow sktadowych i zasadzie dziatania; posiada wiedzg z
zakresu projektowania mechatronicznego.

P6S_WG /
K _WG02S$

K_WO01

ma podstawowa wiedz¢ z matematyki (ze szczegdlnym
uwzglednieniem algebry, analizy matematycznej oraz
elementarna wiedzg z rachunku macierzowego, liczb
zespolonych, logiki, matematyki dyskretnej oraz rachunku
prawdopodobienstwa i statystyki) oraz zna techniki
matematyki wyzszej w zakresie niezbednym do opisywania 1
rozwigzywania typowych, prostych zadan automatyzacji

K_WO02

ma podstawowa wiedzg z fizyki (ze szczegdlnym
uwzglednieniem mechaniki, termodynamiki i optyki),
rozumie podstawowe zjawiska fizyczne i interpretuje je na
podstawach empirycznych w zakresie niezb¢dnym do
rozumienia automatyzowanych procesoOw technicznych

K_WO03

ma podstawowa wiedzg z informatyki (ze szczegdlnym
uwzglednieniem algorytmiki, jezykow programowania, baz
danych, metod numerycznych, architektury komputerow,
systemoOw operacyjnych, sieci komputerowych i sztucznej
inteligencji) w zakresie niezbednym

do rozumienia i stosowania w technice automatyzacji

P6S_WG /
K_WG03$

K_WO01

ma podstawowa wiedz¢ z matematyki (ze szczegdlnym
uwzglednieniem algebry, analizy matematycznej oraz
elementarng wiedz¢ z rachunku macierzowego, liczb
zespolonych, logiki, matematyki dyskretnej oraz rachunku
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prawdopodobienstwa i statystyki) oraz zna techniki
matematyki wyzszej w zakresie niezb¢dnym do opisywania i
rozwiazywania typowych, prostych zadan automatyzacji

K_WO02

ma podstawowa wiedzg z fizyki (ze szczegdlnym
uwzglednieniem mechaniki, termodynamiki i optyKi),
rozumie podstawowe zjawiska fizyczne i interpretuje je na
podstawach empirycznych w zakresie niezbednym do
rozumienia automatyzowanych proceséw technicznych

K_W03

ma podstawowa wiedzg z informatyki (ze szczegodlnym
uwzglednieniem algorytmiki, jezykow programowania, baz
danych, metod numerycznych, architektury komputeréw,
systemOw operacyjnych, sieci komputerowych i sztucznej
inteligencji) w zakresie niezb¢gdnym do rozumienia 1
stosowania w technice automatyzacji

K_WO04

ma podstawowa wiedze z elektrotechniki i elektroniki (ze
szczegblnym uwzglednieniem obwodoéw, urzadzen i napedow
elektrycznych oraz elementow elektronicznych) w zakresie
niezb¢dnym do rozumienia i stosowania w technice
automatyzacji

K_WO05

ma podstawowa wiedzg z techniki cyfrowej i
mikroprocesorowej (ze szczegblnym uwzglednieniem wiedzy
o sygnatach, ich opisie, przetwarzaniu (przetworniki A/C i
C/A) 1 przesylaniu, oraz cyfrowej techniki pomiarowe;j i
stosowanych w niej narzedzi informatycznych) w zakresie
niezbednym do rozumienia i stosowania w technice
automatyzacji

K_W06

ma podstawowa wiedzg¢ z budowy systemoéw mechanicznych
1 mechatronicznych (ze szczegdlnym uwzglednieniem
mechaniki technicznej, konstrukcji typowych elementow
mechanicznych i mechatronicznych, napedéw hydraulicznych
i pneumatycznych, komputerowo wspomaganego
projektowania i grafiki inzynierskiej) w zakresie niezbednym
do rozumienia budowy i dzialania nowoczesnych urzadzen i
systemOw technicznych oraz ich automatyzacji

K_WO07

ma podstawowa wiedzg z automatyki i automatyzacji (ze
szczegblnym uwzglednieniem celow 1 zadan automatyzacji,
opisu zachowania systeméw dynamicznych, wtasciwosci
elementéw 1 uktadow automatyki, wtasciwosci obwodoéw
regulacji, regulatora PID, czujnikéw, urzadzen
wykonawczych, programowalnych systemow Sterowania,
automatyzacji procesOw ciaglych i dyskretnych) w zakresie
niezbednym do rozumienia, projektowania, budowania,
konfigurowania, programowania, uzytkowania i
utrzymywania systemow zautomatyzowanych

K_WO08

ma podstawowa wiedzg z robotyki (ze szczegdlnym
uwzglednieniem opisu kinematyki 1 dynamiki robotow, ,
budowy robotoéw i manipulatoréw, robotdw przemystowych,
widzenia maszynowego, nawigacji robotow mobilnych oraz
robotyzacji proceséw) w zakresie niezbgdnym do rozumienia,
projektowania, budowania, konfigurowania, programowania
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1 uzytkowania i utrzymywania systemow zrobotyzowanych

K_W09

ma podstawowa wiedzg z technik multimedialnych (ze
szczegblnym uwzglednieniem grafiki komputerowej, analizy i
przetwarzania obrazow, animacji komputerowej i percepcji
audiowizualnej) w zakresie niezbednym do projektowania
typowych aplikacji multimedialnych

K_W10

ma podstawowa wiedzg o cyklu zycia i utrzymaniu urzadzen,
obiektoéw i1 systemdw technicznych; o podstawowych
standardach i normach technicznych w zakresie
automatyzacji; o metodach, technikach, narzedziach i
materiatach stosowanych w eksploatacji (uzytkowaniu 1
utrzymywaniu) systemow zautomatyzowanych

K_W12

posiada wiedz¢ o budowie urzadzen mechatronicznych ich
systemow sktadowych i zasadzie dziatania; posiada wiedzg z
zakresu projektowania mechatronicznego.

P6S_ WK /
K_WKO1

K_W11

ma podstawowa wiedzg¢ o pozatechnicznych
uwarunkowaniach dziatalno$ci inzynierskiej; o zasadach
bezpieczenstwa i higieny pracy; o ochronie wtasnos$ci
intelektualnej oraz prawie patentowym; o zarzadzaniu, w tym
o zarzadzaniu jakoscia i prowadzeniu dzialalno$ci
gospodarczej; o komunikacji interpersonalnej i spotecznej

P6S_WK /
K_WKO02S

K_W11

ma podstawowa wiedzg¢ o pozatechnicznych
uwarunkowaniach dziatalno$ci inzynierskiej; o zasadach
bezpieczenstwa i higieny pracy; o ochronie wtasnosci
intelektualnej oraz prawie patentowym; o zarzadzaniu, w tym
o zarzadzaniu jakoS$cia 1 prowadzeniu dziatalnosci
gospodarczej; o komunikacji interpersonalnej i spolecznej

UMIEJETNOSCI

P6S_UW /
K_UWO01S

K_U01

ksztalci si¢ samodzielnie; zdobywa informacje z literatury,
baz danych 1 innych Zrédel; integruje i interpretuje
informacje, wyciaga wnioski, formutuje 1 uzasadnia¢ opinie;
znajduje to, co potrzeba; komunikuje si¢ z r6znorodnymi
specjalistami; postuguje sig jezykiem angielskim w stopniu
wystarczajacym do porozumiewania sig, czytania ze
zrozumieniem katalogéw, instrukcji obstugi i podobnych
dokumentow

K_U02

planuje 1 wykonuje proste badania do§wiadczalne lub
obserwacje i analizuje ich wyniki; wykonuje zlecone proste
zadania praktyczne i ekspertyzy pod kierunkiem opiekuna
naukowego

K_U08

instaluje, konfiguruje, programuje i obstuguje i utrzymuje: (1)
narzedzia komputerowe do symulacji 1 wizualizacji procesow
i obiektow, do wspomagania ich projektowania, wytwarzania
1 eksploatacji; (2) roboty i inne automaty sktadane ze
standardowych podzespotow; stosuje przy tym zasady
bezpieczenstwa i higieny pracy

K_U09

stosuje wlasciwie dobrane metody 1 urzadzenia do pomiaru
podstawowych wielkos$ci technicznych, przedstawia
otrzymane wyniki w formie liczbowej i graficznej, dokonuje
ich interpretacji 1 wyciaga poprawne wnioski; analizuje
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sygnaty analogowe i cyfrowe za pomoca komputera

P6S_UW /
K_UWO02

K_U04

ocenia przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych
do rozwiazania zadania inzynierskiego, charakterystycznego
dla automatyzacji; dostrzega ograniczenia tych metod i
narzedzi; rozwiazuje ztozone zadania inzynierskie,
charakterystyczne dla automatyzacji, w tym zadania
nietypowe oraz zadania zawierajace komponent badawczy

K_U05

przygotowuje zatozenia do automatyzacji prostego procesu
technicznego i porozumiewa si¢ ze specjalista z dziedziny,
ktdrej ten proces dotyczy; korzysta z katalogéw i norm w celu
dobrania odpowiednich komponentow do projektowanego
systemu automatyzacji; dostrzega aspekty pozatechniczne
projektowanych elementéw, zespotow 1 urzadzen
technicznych, w tym $rodowiskowe, ekonomiczne i prawne;

K_U08

instaluje, konfiguruje, programuje i obstuguje i utrzymuje: (1)
narzgdzia komputerowe do symulacji i wizualizacji procesow
1 obiektow, do wspomagania ich projektowania, wytwarzania
i eksploatacji; (2) roboty i inne automaty sktadane ze
standardowych podzespotdéw; stosuje przy tym zasady
bezpieczenstwa i higieny pracy

K_U09

stosuje wlasciwie dobrane metody i1 urzadzenia do pomiaru
podstawowych wielkos$ci technicznych, przedstawia
otrzymane wyniki w formie liczbowej i graficznej, dokonuje
ich interpretacji i wyciaga poprawne wnioski; analizuje
sygnaly analogowe i cyfrowe za pomoca komputera

K_KO3

ma $wiadomos$¢: (1) waznos$ci pozatechnicznych aspektow i
skutkow dziatalno$ci inzyniera, ich wplywu na srodowisko 1
zwiazang z tym odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje;
(2) waznosci zachowania w sposob profesjonalny,
przestrzegania zasad etyki zawodowej i poszanowania
réznorodnos$ci pogladow 1 kultur; (3) odpowiedzialnos$ci za
prace wlasna oraz gotowos¢ podporzadkowania sig¢ zasadom
pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialno$ci za wspolnie
realizowane zadania; (4) spotecznej roli inzyniera i potrzeby
powszechnie zrozumiatego formutowania i przekazywania
spoleczenstwu informacji i1 opinii dotyczacych osiagnigé
technicznych

P6S_UW /
K_UWO3

K_U04

ocenia przydatnos¢ rutynowych metod i1 narzgdzi stuzacych
do rozwiazania zadania inzynierskiego, charakterystycznego
dla automatyzacji; dostrzega ograniczenia tych metod i
narzedzi; rozwiazuje ztozone zadania inzynierskie,
charakterystyczne dla automatyzacji, w tym zadania
nietypowe oraz zadania zawierajace komponent badawczy

K_U09

stosuje wlasciwie dobrane metody i urzadzenia do pomiaru
podstawowych wielko$ci technicznych, przedstawia
otrzymane wyniki w formie liczbowej i graficznej, dokonuje
ich interpretacji 1 wyciaga poprawne wnioski; analizuje
sygnaty analogowe i cyfrowe za pomoca komputera

P6S_UW /
K_UWO04

K_U05

przygotowuje zalozenia do automatyzacji prostego procesu
technicznego i porozumiewa si¢ ze specjalista z dziedziny,
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ktorej ten proces dotyczy; korzysta z katalogdw i norm w celu
dobrania odpowiednich komponentéow do projektowanego
systemu automatyzacji; dostrzega aspekty pozatechniczne
projektowanych elementdéw, zespolow i urzadzen
technicznych, w tym $rodowiskowe, ekonomiczne i prawne;

K_U06

buduje algorytm i pisze program komputerowy w
szczegblnosci do programowalnego sterownika logicznego;
stosuje przy tym metody numeryczne i metody sztucznej
inteligencji; stosuje podstawowe j¢zyki programowania i
pakiety oprogramowania przydatne do rozwiazywania
specyficznych probleméw automatyzacji

K_U07

projektuje - zgodnie z zadana specyfikacja, uwzgledniajaca
aspekty pozatechniczne -urzadzenie, obiekt, system lub
proces automatyzacji; realizuje ten projekt - co najmniej w
czesci - uzywajac wlasciwych metod, technik i1 narzedzi,
przystosowuje do tego celu istniejace lub opracowuje nowe
narzedzia

K_U11

posiada umiejgtnosci integracji zdobytej wiedzy z zakresu

mechaniki, automatyki, robotyki, elektroniki i informatyki

przy projektowaniu, wytwarzaniu i eksploatacji produktow
mechatronicznych

P6S_UW /
K_UWO5

K_U04

ocenia przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych
do rozwiazania zadania inzynierskiego, charakterystycznego
dla automatyzacji; dostrzega ograniczenia tych metod i
narzedzi; rozwiazuje ztozone zadania inzynierskie,
charakterystyczne dla automatyzacji, w tym zadania
nietypowe oraz zadania zawierajace komponent badawczy

K_U05

przygotowuje zalozenia do automatyzacji prostego procesu
technicznego i porozumiewa si¢ ze specjalista z dziedziny,
ktorej ten proces dotyczy; korzysta z katalogdw 1 norm w celu
dobrania odpowiednich komponentow do projektowanego
systemu automatyzacji; dostrzega aspekty pozatechniczne
projektowanych elementdéw, zespolow i urzadzen
technicznych, w tym srodowiskowe, ekonomiczne 1 prawne;

K_U08

instaluje, konfiguruje, programuje i obstuguje i utrzymuje: (1)
narzedzia komputerowe do symulacji 1 wizualizacji procesow
1 obiektow, do wspomagania ich projektowania, wytwarzania
1 eksploatacji; (2) roboty 1 inne automaty sktadane ze
standardowych podzespotdéw; stosuje przy tym zasady
bezpieczenstwa i1 higieny pracy

K_U10

ma do$wiadczenie: (1) w rozwiazywaniu zadan praktycznych,
zdobyte w srodowisku zajmujacym si¢ zawodowo
dziatalnoscia inzynierska oraz zwiazane z wykorzystaniem
materialow 1 narzedzi odpowiednich dla automatyzacji; (2)
zwigzane z utrzymaniem typowych obiektow i systemow
automatyzacji; (3) w korzystaniu z norm i standardow w
zakresie automatyzacji; (4) w stosowaniu techniki
automatyzacji, zdobyte w srodowisku zawodowym
automatykow

P6S_UW /

K_U08

instaluje, konfiguruje, programuje i obstuguje 1 utrzymuje: (1)
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K_UWO06

narzedzia komputerowe do symulacji 1 wizualizacji procesow
1 obiektow, do wspomagania ich projektowania, wytwarzania
1 eksploatacji; (2) roboty i inne automaty sktadane ze
standardowych podzespotdéw; stosuje przy tym zasady
bezpieczenstwa i higieny pracy

K_U10

ma do$wiadczenie: (1) w rozwiazywaniu zadan praktycznych,
zdobyte w srodowisku zajmujacym si¢ zawodowo
dziatalnoscia inzynierska oraz zwiazane z wykorzystaniem
materiatow 1 narzedzi odpowiednich dla automatyzacji; (2)
zwigzane z utrzymaniem typowych obiektow i systemow
automatyzacji; (3) w korzystaniu z norm i standardow w
zakresie automatyzacji; (4) w stosowaniu techniki
automatyzacji, zdobyte w §rodowisku zawodowym
automatykow

P6S_UW /
K_UWO07S

K_U03

pracuje indywidualnie i w zespole; szacuje czas potrzebny na
realizacje zleconego zadania; opracowuje i realizuje
harmonogram prac zapewniajacy dotrzymanie termindow;
opracowuje i przedstawia w atrakcyjnej formie dokumentacje
dotyczaca realizacji typowego zadania inzynierskiego;

K_U06

buduje algorytm i pisze program komputerowy w
szczegolnosci do programowalnego sterownika logicznego;
stosuje przy tym metody numeryczne i metody sztucznej
inteligencji; stosuje podstawowe jezyki programowania i
pakiety oprogramowania przydatne do rozwiazywania
specyficznych problemow automatyzacji

K_U10

ma doswiadczenie: (1) w rozwiazywaniu zadan praktycznych,
zdobyte w $rodowisku zajmujacym si¢ zawodowo
dziatalnoscia inzynierska oraz zwiazane z wykorzystaniem
materialow 1 narzedzi odpowiednich dla automatyzacji; (2)
zwiazane z utrzymaniem typowych obiektow 1 systemow
automatyzacji; (3) w korzystaniu z norm i standardow w
zakresie automatyzacji; (4) w stosowaniu techniki
automatyzacji, zdobyte w §rodowisku zawodowym
automatykow

K_U12

potrafi zaplanowac proces realizacji prostego urzadzenia
mechatronicznego 1 wstgpnie oszacowac jego koszty; potrafi
dobra¢ odpowiednie narzgdzia projektowe

P6S_UK /
K_UKO1

K_U01

ksztalci si¢ samodzielnie; zdobywa informacje z literatury,
baz danych i innych Zrodet; integruje i interpretuje
informacje, wyciaga wnioski, formutuje i uzasadnia¢ opinie;
znajduje to, co potrzeba; komunikuje si¢ z roznorodnymi
specjalistami; postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu
wystarczajacym do porozumiewania si¢, czytania ze
zrozumieniem katalogow, instrukcji obstugi i podobnych
dokumentow

K_U12

potrafi zaplanowac proces realizacji prostego urzadzenia
mechatronicznego 1 wstgpnie oszacowac jego koszty; potrafi
dobra¢ odpowiednie narzgdzia projektowe

P6S_UO/
K_U001

K_U01

ksztatci si¢ samodzielnie; zdobywa informacje z literatury,
baz danych i innych zrédel; integruje 1 interpretuje
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informacje, wyciaga wnioski, formutuje 1 uzasadnia¢ opinie;
znajduje to, co potrzeba; komunikuje si¢ z réznorodnymi
specjalistami; postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu
wystarczajacym do porozumiewania si¢, czytania ze
zrozumieniem katalogow, instrukcji obstugi i podobnych
dokumentow

K_U02

planuje 1 wykonuje proste badania doswiadczalne lub
obserwacje i analizuje ich wyniki; wykonuje zlecone proste
zadania praktyczne i ekspertyzy pod kierunkiem opiekuna
naukowego

K_U12

potrafi zaplanowac proces realizacji prostego urzadzenia
mechatronicznego 1 wst¢pnie oszacowac jego koszty; potrafi
dobra¢ odpowiednie narzgdzia projektowe

P6S_UU /
K_UuU01

K_U01

ksztatci si¢ samodzielnie; zdobywa informacje z literatury,
baz danych i1 innych Zrddet; integruje 1 interpretuje
informacje, wyciaga wnioski, formutuje i uzasadnia¢ opinie;
znajduje to, co potrzeba; komunikuje si¢ z réznorodnymi
specjalistami; postuguje sig jezykiem angielskim w stopniu
wystarczajacym do porozumiewania sig, czytania ze
zrozumieniem katalogow, instrukeji obstugi i podobnych
dokumentow

K_U03

pracuje indywidualnie i w zespole; szacuje czas potrzebny na
realizacj¢ zleconego zadania; opracowuje i realizuje
harmonogram prac zapewniajacy dotrzymanie termindw;
opracowuje 1 przedstawia w atrakcyjnej formie dokumentacjg
dotyczaca realizacji typowego zadania inzynierskiego;

K_K01

rozumie potrzebg 1 mozliwosci ciaglego doksztalcania sig
(studia drugiego i trzeciego stopnia, studia podyplomowe,
kursy) - podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych

K_K12

potrafi zaplanowac proces realizacji prostego urzadzenia
mechatronicznego 1 wstgpnie oszacowac jego koszty; potrafi
dobra¢ odpowiednie narz¢dzia projektowe

KOMPETENCJE

P6S_KK /
K_KKO1

K_KO1

rozumie potrzebg 1 mozliwosci ciaglego doksztalcania sig
(studia drugiego i trzeciego stopnia, studia podyplomowe,
kursy) - podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych

P6S_KO /
K_KO01

K_KO02

mysli 1 dziata w sposob kreatywny 1 przedsigbiorczy

P6S_KR /
K_KRO1

K_KO03

ma $wiadomo$¢: (1) waznos$ci pozatechnicznych aspektéw i
skutkoéw dziatalnos$ci inzyniera, ich wptywu na srodowisko 1
zwiazang z tym odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje;
(2) waznosci zachowania w sposob profesjonalny,
przestrzegania zasad etyki zawodowej i poszanowania
roznorodnosci pogladow 1 kultur; (3) odpowiedzialnosci za
pracg wlasna oraz gotowos$¢ podporzadkowania si¢ zasadom
pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspoélnie
realizowane zadania; (4) spotecznej roli inzyniera i potrzeby
powszechnie zrozumiatego formutowania i przekazywania
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spoleczenstwu informacji i opinii dotyczacych osiagnigé
technicznych

2. Modutowe efekty uczenia si¢
Zdefiniowane w tabeli 3. kierunkowe efekty uczenia si¢ oraz inzynierskie (tabela 4) na

zawodowych studiach Automatyka i Robotyka pierwszego stopnia osiagane sa poprzez

realizacj¢ przewidzianych programem studiow modutéw ksztatcenia, ktoére odpowiadaja

grupom przedmiotow/zajec. Moduty ksztalcenia sa okre$lone szczegdtowo w cz. I1I programu

studiow.

Tabela 6. Efekty uczenia si¢ z odniesieniem do kierunkowych efektow uczenia sig

Odniesienie do kierunkowych efektow
uczenia si¢ W zakresie

Grupa przedmiotow wiedzy: umiejetnosci: | kompetencji
spolecznych:
M 1 K_W09 K_U01 K_KO01
Przedmioty ogo6lnouczelniane K_W11 K_UO03 K_KO02
K_U04 K_KO03
M_2 K_W01 K_U01 K_KO01
Przedmioty kierunkowe podstawowe K_ W02 K_U02 K_K02
K_W03 K_U03 K_KO03
K_W04 K_U04
K_W05 K_U06
K_W06 K_U08
K_WO07 K_U09
K_W08 K_U10
K_W10
K W11
M_3 K_W03 K_U01 K_KO01
Przedmioty kierunkowe szczegdtowe K_W04 K_U02 K_K02
K_W05 K_U03 K_KO03
K_W06 K_U04
K_WO07 K_U05
K_W08 K_U06
K_W10 K_U07
K_W11 K_U08
K_U09
K U1l
K U12
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M_4 K_W02 K_U01 K_KO1
Przedmioty specjalizacyjne < ; K_W03 K_U02 K_KO02
S8 K_WO05 K_U03 K_KO03

g 2 K_WO06 K_U04

s .= |K.Wwo7 K_U05

2 8 | K.wos K_U06

§ 2 | K.W09 K_U07

2 £ K_W10 K_U10

o g K_Wi11 K_U11

2 K_U12
K_W02 K_U01 K_KO01
K_W03 K_U02 K_KO02
- K_W04 K_U03 K_KO03

= K_WO05 K_U04

g K_W06 K_U05

T o K_WO07 K_U06

g = | K.wos K_U07

§ g K_W10 K_U09

g =B K_W11 K_U10

g 3 K_W12 K_U11

2 K_U12
M 5 K_W11 K_U01 K_KO1
Ochrona wlasno$ci przemystowej i prawa K_U02 K_KO02
autorskiego K _U03 K_KO03

K_U10
M _6 K_W10 K_U02 K_KO1
Zajecia praktyczne (Praktyki) K_W11 K_U03 K_KO02
K_W12 K_U04 K_KO03

K_U05

K_U08

K_U11

K_U12
M_7 K_W07 K_U01 K_KO01
Przygotowanie pracy dyplomowej K_W09 K_U04 K_KO02
K_U05 K_KO03

K_U06

K_U07

K_U08
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Matryca powiazan efektow uczenia si¢ z przedmiotami
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[N [ =N ~ |Analiza matematyczna
i [EIY FEN ~ |Algebra liniowa z geometrig
SN [N /5N [ N - Grafika inzynierska (CAD)
[iN [ - Wprowadzenie do informatyki
- = Podstawy programowania
i [uN N = Fizyka
[N - BHP i ergonomia pracy
5N - = = = Jezyk obcy 1
[iN N = Metody probabilistyki i statystyki
i N ~ Matematyka dyskretna
i [EN [ - — Podstawy elektrotechniki i metrologii
[N [ PR [ = = Podstawy mechaniki i budowy maszyn
- = - = Programowanie obiektowe
i - - - Technika cyfrowa
i [N = - - - - Wstep do sieci komputerowych
i - - Wychowanie fizyczne
N [EN [ [ [ [ Jezyk obcy 2
iR [5N - Systemy baz danych
- [ - Algorytmy i struktury danych
- [ - Elektronika
= = Sygnaty i systemy dynamiczne
- - = Wprowadzenie do metod numerycznych
= = = = = |Programowanie w $rodowisku LabView
= = = Podstawy sztucznej inteligenciji
- - - - |Przedmiot obieralny ogélnouczelniany I*
5N - - - - Jezyk obcy 3
(5N = = = N = Podstawy automatyki i automatyzacji
[uN I ] Programowanie systemow sterowania
= = = - Przedmiot obieralny ogdlnouczelniany II*
- = |- - e Il L Czujnki i przetworniki pomiarowe
N [iN - - - - Jezyk obcy 4
iR == - Napedy elektryczne
[5N [5N - [5N [SN N - - Podstawy robotyki
- = — — = ~ |Automatyka w energetyce
[ [N [ Grafika komputerowa®
[EN N P PO PO [EN N P PO ~ [~ [~]~]| |Programowanie mikrokontrolerow?
- N P - - NS Komputerowe Wspomaganie Projektowania?
i - == T~ NS Mechanika uktadow wieloczionowych?
[HRY RN PG IS N [HRY PN PEING PN o e Programowanie mikrokontroleréw?
5N [ N [ - SN |- Automatyzacja proceséw
[ N = N = = Robotyzacja proceséw
- - = = Laboratorium podstaw automatyki
= = = Laboratorium podstaw robotyki
- ol - Bezpieczenstwo eksploatacji urzadzen elektrycznych
- - =~ [~ Urzadzenia automatyki 2
i - i i SN ~| [Napedy pneumatyczne i hydrauliczne?
- - - - Komputerowe narzedzia w automatyce
- [ NI = = Wizualizacja procesow?
N N = = [ Projekt zespotowy?
[N P AN = =] =] =]~ [N Urzadzenia mechatroniki?
- - - - I [ Napedy ptynowe?
[ [ [ [ [ [ = = Sieci (PLC)?
[N N P = =T T=T =]~ [ Projektowanie mechatroniczne?
- = = - - I Projekt zespotowy?
5N PN AN i i [N [N Seminarium dyplomowe I*
- N - NI == Praktyka zawodowa (6 miesiecy)l
I PN PN [N [N Seminarium dyplomowe It
iR iN [E - Ochrona wtasnosci intelektualnej
[N P PO O [N Przygotowanie pracy dyplomowej*
- == (= - = |- Wydziatowy projekt zespotowy 2
- - = - - - Zaktadanie i prowadzenie dziatalno$ci gospodarczej

yré
T€
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I1l. RAMOWY PROGRAM STUDIOW ORAZ
PODSTAWOWE SPOSOBY JEGO WERYFIKACJI

1. Elementy programu studiow — moduty ksztalcenia
Program studiow na zawodowych studiach Automatyka i Robotyka | stopnia realizowany

jest w okreslonych obszarach stanowiacych moduly ksztatcenia. Kryteriami wyrdznienia
poszczegolnych modutow sa: - 0gdlny lub szczegotowy przedmiot ksztalcenia; - charakter
przedmiotu: ogdlnouczelniany, podstawowy, uzupetniajacy (obowiazkowe); - forma realizacji

zaje¢ (akademicka, praktyczna lub mieszana).

Tabela 7. Moduty ksztalcenia na studiach I stopnia kierunek Automatyka i Robotyka

GRUPA ] PRZEDMIOTY lub ZAJECIA WCHODZACE W Pkt
PRZEDMIOTOW SKELAD MODULU -
oraz lacznie pkt ECTS EC

TS
M_1 1. Ogolnouczelniany*— sem. IV 2
Pr%edmloty . 2. Ogdlnouczelniany*—sem. V 2
ogolnouczelniane
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
M_2 1. Analiza matematyczna 5
Przedmioty . :
Kierunkowe 2. Algebra liniowa z geometria 5
podstawowe 3. Grafika inzynierka (CAD) 5
4. Wprowadzenie do informatyki 3
69 pkt ECTS 5. Podstawy programowania 6
6. Metody probabilistyki i statystyki 4
7. Matematyka dyskretna 5
8. Fizyka 3
9. Podstawy elektrotechniki i metrologii 3
10. Technika cyfrowa 3
11. Algorytmy i struktury danych 4
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12.
13.

Elektronika

Podstawy mechaniki i budowy maszyn

14. Wprowadzenie do metod numerycznych

15.
16.
17.

[EEN
oo

Podstawy automatyki i automatyzacji
Podstawy robotyki
Laboratorium podstaw automatyki

. Laboratorium podstaw robotyki

M_3

Przedmioty
kierunkowe
szczegolowe

46 pkt ECTS

© © N o O bk~ 0w DN E

e el e
w N Bk O

Programowanie obiektowe

Wstep do sieci komputerowych
Systemy baz danych

Sygnaty i1 systemy dynamiczne
Programowanie w $rodowisku LabView
Podstawy sztucznej inteligencji
Czujniki i przetworniki pomiarowe
Programowanie systemow sterowania

Napedy elektryczne

. Automatyzacja procesow
. Robotyzacja proceséw
. Wydziatowy projekt zespolowy

. Bezpieczenstwo eksploatacji urzadzen elektrycznych

M_4
Przedmioty
specjalizacyjne

28 pkt ECTS

Sciezka specjalizacyjna:
Automatyzacja procesow

© N o g kM w0 D P

Grafika komputerowa

Automatyka w energetyce
Programowanie mikrokontrolerow
Urzadzenia automatyki

Napedy hydrauliczne i pneumatyczne
Komputerowe narzedzia w automatyce
Wizualizacja procesOw

Projekt zespolowy

w &~ M M B OO LW ODN O WO P> W P> OO W WO WP OO PO P,w
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1. Komputerowe wspomaganie projektowania 3
2. Mechanika uktadow wielocztonowych 3
'céi 3. Programowanie mikrokontrolerow 3
§ 4. Urzadzenia mechatroniki 4
N
= < | 9 Napedy ptynowe 4
o< 6. Sieci PLC 4
% 8 | 7. Projektowanie mechatroniczne 4
o O
g § 8. Projekt zespotowy 3
M 5 1. Ochrona wtasnosci intelektualnej 4
Ochrona wm?@“' 2. BHP i ergonomia pracy 1
przemyslowej i prawa
autorskiego 3. Zakladanie i prowadzenie dziatalnosci gospodarczej 4
5 pkt ECTS
M_6* 1. Praktyka zawodowa — sem. VI (6 miesigcy) 34
Praktyki
10 pkt ECTS
M_7* 1. Seminarium dyplomowe | —sem. VI 2
Przygotowa_nle pracy 2. Seminarium dyplomowe Il —sem. VII 2
dyplomowej
3. Przygotowanie pracy dyplomowej 15
20 pkt ECTS

* zajecia lub moduty, ktérych wyboru dokonuje student; w przypadku tzw. przedmiotow
ogoblnouczelnianych wybiera sig je sposrdd listy proponowanych zajeé

2. Ramowy program studiow
2.1.Ramowy program studiow stacjonarnych

Laczna liczba godzin dydaktycznych na studiach stacjonarnych dla kazdej $ciezki

specjalizacyjnej: Automatyzacja proceséw lub Mechatronika, wynosi po 2245.

Tabela 8. Ramowy program stacjonarnych studiow I stopnia kierunek: Automatyka i

Robotyka
liczba
OKRESLENIE PRZEDMIOTY lub ZAJECIA godz. Pkt.
MODULU WCHODZACE W SKEAD MODULU zaje¢ | ECTS
oraz lacznie pkt ECTS dydaktycz
-nych lub
praktyk
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M 1 1. Ogoblnouczelniany*— sem. IV 30 2
Egrgf:(::icztglniane 2. Ogolnouczelniany*— sem. V 30 2
3. Jezyk obcy 1 30 2
13 pkt ECTS 4. Jezyk obey 2 30 2
5. Jezyk obcy 3 30 2
6. Jezyk obcy 4 30 3
7. Wychowanie fizyczne 60 0
M 2 1. Analiza matematyczna 60 5
Eg(zji(tiarlc\:g\t,\)l/ekierunkowe 2. Algebra liniowa z geometria 60 5
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
14. Wprowadzenie do metod 45 3
numerycznych
15. Podstawy automatyki i automatyzacji 60 5
16. Podstawy robotyki 60 4
17. Laboratorium podstaw automatyki 30 2
18. Laboratorium podstaw robotyki 45 2
M_3 1. Programowanie obiektowe 60 5
Ezrczzegglfvtv{ Kierunkowe 2. Wstep do sieci komputerowych 45 4
3. Systemy baz danych 45 3
46 pkt ECTS 4. Sygnaty i systemy dynamiczne 30 2
5. Programowanie w srodowisku 45 3

LabView




33

6. Podstawy sztucznej inteligencji 45 3
7. Czujniki i przetworniki pomiarowe 60 5
8. Programowanie systemow 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
M_4 1. Grafika komputerowa 45 3
Eprezsjirl?igtc{/jne 2. Automatyka w energetyce 45 3
3. Programowanie mikrokontrolerow 45 3
32 pkt ECTS < ~§ 4. Urzadzenia automatyki 45 4
? g 5. Napedy hydrauliczne i pneumatyczne 60 4
% g 6. Komputerowe narzedzia w 45 4
%;; E: automatyce
% % 7. Wizualizacja procesoOw 45 4
ES) ;: 8. Projekt zespotowy 30 3
1. Komputerowe wspomaganie 45 3
projektowania
2. Mechanika uktadow wielocztonowych 45 3
< 3. Programowanie mikrokontrolerow 45 3
§ 4. Urzadzenia mechatroniki 45 4
% < | 9 Napedy ptynowe 60 4
g% 6. Sieci PLC 45 4
% g__E 7. Projektowanie mechatroniczne 45 4
g % 8. Projekt zespotowy 30 3
M_5 1. Ochrona wtasnosci intelektualne;j 45 4
I?:zl:a:glyl:le;l;(s:;wa 2. BHP i ergonomia pracy 10 1
autorskiego 3. Zaktadanie i prowadzenie dziatalnosci 60 4
5 pkt ECTS gospodarczej
M _6* 1. Praktyka zawodowa — sem. VI (6 960 34
Praktyki

10 pkt ECTS

miesiecy)
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M_7*
Przygotowanie pracy
dyplomowej

20 pkt ECTS

Seminarium dyplomowe | — sem. VI
Seminarium dyplomowe Il —sem. VII
Przygotowanie przez studenta pracy
dyplomowej na wybrany temat pod

opieka promotora

30
30

375

15

* zajecia lub moduty, ktorych wyboru dokonuje student; w przypadku tzw. przedmiotow ogoélnouczelnianych wybiera sig je

sposrod listy proponowanych zajgé

2.2.Ramowy program studiow niestacjonarnych

Laczna liczba godzin dydaktycznych na studiach niestacjonarnych dla kazdej

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

1202.

Tabela 9. Ramowy program niestacjonarnych studiéow I stopnia kierunek: Automatyka i

Robotyka
’ liczba
OKRESLENIE PRZEDMIOTY lub ZAJECIA godz. Pkt.
MODULU WCHODZACE W SKEAD MODULU zaje¢ | ECTS
oraz lacznie pkt ECTS dydaktycz
-nych lub
praktyk
M_1 8. Ogolnouczelniany*—sem. IV 16 2
Pr%EdmIOty . 9. Ogolnouczelniany*—sem. V 16 2
ogolnouczelniane
10. Jezyk obcey 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
M_2 19. Analiza matematyczna 32 5
Przedmioty kierunkowe 20. Algebra liniowa z geometria 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
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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
33. Podstawy automatyki i automatyzacji 32 5
34. Podstawy robotyki 32 4
35. Laboratorium podstaw automatyki 16 2
36. Laboratorium podstaw robotyki 24 2
M_3 14. Programowanie obiektowe 32 5
:Zrczzee(ilgrzli::v);kierunkowe 15. Wstep do sieci komputerowych 24 4
16. Systemy baz danych 24 3
46 pkt ECTS 17. Sygnaty 1 systemy dynamiczne 16 2
18. Programowanie w srodowisku 24 3
LabView 24 3
19. Podstawy sztucznej inteligenciji 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
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M_4 9. Grafika komputerowa 24 3
Prze_dmloty . 10. Automatyka w energetyce 24 3
specjalizacyjne
11. Programowanie mikrokontrolerow 24 3
32 pkt ECTS < ~§ 12. Urzadzenia automatyki 24 4
- O
g é 13. Napedy hydrauliczne i pneumatyczne 32 4
s . | 14. Komputerowe narzedzia w 24 4
o> 9
2, S automatyce
% % 15. Wizualizacja procesoOw 24 4
O S
% 4: 16. Projekt zespotowy 16
9. Komputerowe wspomaganie 24 3
projektowania
10. Mechanika uktadéw wielocztonowych 24 3
< 11. Programowanie mikrokontroleréw 24 3
§ 12. Urzadzenia mechatroniki 24 4
N
= < | 13. Napedy ptynowe 32 4
PRV
2 'S | 14.Sieci PLC 24 4
% B | 15. Projektowanie mechatroniczne 24 4
o O
ES) § 16. Projekt zespotowy 16 3
M_5 4. Ochrona wlasnosci intelektualne;j 24 4
Ochrona Wla?'?"sc‘ 5. BHP i ergonomia pracy 10 1
przemystowej i prawa
autorskiego 6. Zakladanie i prowadzenie dziatalnosci 32 4
5 pkt ECTS gospodarczej
M_6* 2. Praktyka zawodowa — sem. V1 (6 960 34
PraktykKi .
miesigey)
10 pkt ECTS
M 7* 4. Seminarium dyplomowe | —sem. VI 16 2
Przygotowa_nle pracy 5. Seminarium dyplomowe Il —sem. VII 16 2
dyplomowej
6. Przygotowanie przez studenta pracy
20 pkt ECTS dyplomowej na wybrany temat pod 375 15

opieka promotora

* zajgcia lub moduty, ktorych wyboru dokonuje student; w przypadku tzw. przedmiotéw ogodlnouczelnianych wybiera sig je

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

Tabela 10 prezentuje podstawowe zasady i1 sposoby weryfikacji efektow uczenia si¢
w zalezno$ci od rodzajow zaj¢é przewidzianych programem studiow. Sposéb weryfikacji
efektow uczenia si¢ przypisanych poszczegdlnym przedmiotom/zajgciom okreslony jest w

kartach przedmiotow (sylabusach).

Tabela 10. Podstawowe sposoby weryfikacji efektow uczenia si¢

Rodzaj lub grupa zajeé
z okresleniem modulu

podstawowy sposob weryfikacji efektow uczenia si¢

¢wiczenia/laboratoria
M1, M5

- zaliczenie ustne lub pisemne sprawdzajace umiejgtnosé
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¢
umiej¢tnosciami  formutowania wypowiedzi z zakresu nauk
0 administracji;

- w przypadku zaje¢ z wychowania fizycznego zaliczenie
na podstawie nabytych umiej¢tnosci i/lub postaw spotecznych

wyklady
M_1

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

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

- zaliczenie na podstawie kolokwium oraz realizowanych zadan
sprawdzajacych wiedzg 1 zatozone umiejetnosci;

-w przypadku przedmiotow = specjalizacyjnych
prowadzonych w formie pracowni specjalistycznej lub pracowni
projektowej zaliczenie jest na podstawie kolokwium oraz
realizowanych zadan 1 projektow;

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

M2-M_5 pisemnej badz ustnej polegajace na sprawdzeniu zdobytych
wiadomosci oraz podstawowych umiejgtnosci ich praktycznego
wykorzystania,;

praktyki - zaliczenie na podstawie przedstawionego sprawozdania

M_6 z praktyki oraz pozytywna ocena dokonana przez opiekuna

praktyki lub inng osobg wyznaczona przez pracodawce;

przygotowanie pracy
dyplomowej
M_7

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

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




V.

PLAN STUDIOW

1. Plan studidéw stacjonarnych

Plan studiow kierunku: Automatyka i Robotyka
Studia inzynierskie | stopnia o profilu praktycznym

Sciezka specjalizacyjna: Automatyzacja procesow

studia stacjonarne (od roku akademickiego 2019/2020

R Forma Liczba godzin w semestrze Liczba
Lp. Nazwa modutu/przedmiotu ,
zaliczeni|] W [ €[ ps| L [P ]|s]pPw]EcTs
Semestr 1
1 |Analiza matematyczna E 30 30 65 5
2 |Algebra liniowa z geometrig E 30 30 65 5
3 |Grafika inzynierska (CAD) Y4 15 45 65 5
4 [Wprowadzenie do informatyki Z 15 15 45 3
5 |Podstawy programowania E 30 15 30 75 6
6 |Fizyka y4 15 30 30 3
7 |BHP i ergonomia pracy p4 10 15 1
8 |Wychowanie fizyczne y4 30
9 |Jezyk obcy 1 y4 30 20 2
Razem godz. kontaktowych 400 145 150 | 75 30 350 30
Semestr 2
1 |Metody probabilistyki i statystyki E 15 30 55 4
2 |Matematyka dyskretna E 30 30 65 5
3 |Podstawy elektrotechniki i metrologii y4 15 30 30 3
4 |Podstawy mechaniki i budowy maszyn E 30 15 15 40 4
[ 5 [Programowanie obiektowe E 30 30 65 5
| 6 |Technika cyfrowa 4 15 30 30 3
| 7 |Wstep do sieci komputerowych p4 15 30 55 4
[ 8 [Wychowanie fizyczne z 30
| 9 |Jezyk obcy 2 y4 30 20 2
l Razem godz. kontaktowych 420 150 105 | 60 90 15 330 30
Semestr 3
1 |Systemy baz danych E 15 30 30 3
2 |Algorytmy i struktury danych E 15 30 55 4
3 _|Elektronika y4 15 30 30 3
4 |Sygnaly i systemy dynamiczne Z 15 15 20 2
5 |Wprowadzenie do metod numerycznych E 15 30 30 3
6 |Programowanie w srodowisku LabView Y4 15 30 30 3
7 |Podstawy sztucznej inteligencji y4 15 30 30 3
8 |Przedmiot obieralny ogélnouczelniany 1I* y4 30 20 2
9 |Jezyk obcy 3 p4 30 20 2
10 |Podstawy automatyki i automatyzacji E 30 30 65 5
Razem godz. kontaktowych 420 165 60 | 165 30 [] 330 30
Semestr 4
1 |Programowanie systemow sterowania E 15 30 55 4
2 [Automatyka w energetyce? z 15 30 30 3
3 |Grafika komputerowa® z 15 30 30 3
4 |Programowanie mikrokontrolerow)>? y4 15 30 30 3
5 [Przedmiot obieralny ogdélnouczelniany II* 4 30 20 2
6 |Czujniki i przetworniki pomiarowe E 30 30 65 5
7 [Jezyk obcy 4 E (B2) 30 45 3
8 |Napedy elektryczne y4 15 30 30 3
9 |Podstawy robotyki E 30 30 40 4
Razem godz. kontaktowych 405 165 30 [ 150 | 60 345 30
Semestr 5
2 |Automatyzacja procesow E 15 30 55 4
3 |Robotyzacja procesoéw Y4 15 30 30 3
4 |Urzadzenia automatyki® E 15 30 55| 4
5 [Napedy pneumatyczne i hydrauliczne? p4 30 30 40 4
6 [Komputerowe narzedzia w automatyce? p4 15 30 55 4
7 |Wizualizacja proceséw? Z 15 30 55 4
8 |Projekt zespotowy? z 30 45 3
9 [Laboratorium podstaw automatyKki p4 30 20 2
10 [Laboratorium podstaw robotyki 4 45 5 2
11|Bezpieczenstwo eksploatacji urzadzen elektrycznych y4 30 20 2
Razem godz. kontaktowych 420 105 30 135 [ 150 380 32
Semestr 6
1 |Seminarium dyplomowe I* y4 30 20 2
4 |[Praktyka zawodowa | (6 miesiecy)* y4 960 34
Razem godz. kontaktowych 30 960 30| 20 36
Semestr 7
1 |Seminarium dyplomowe II* y4 30 20 2
2 |Ochrona wtasnosci intelektualnej Z 15 30 75 4
4 |Przygotowanie pracy dyplomowej* p4 375 15
5 |Wydziatowy projekt zespotowy® z 30 95 5
6 |Zaktadanie i prowadzenie dziatalnos$ci gospodarczej Z 15 30 4
Razem godz. kontaktowych 150 30 30 o 60 (30| 565 30
Suma godzin dydaktycznych (bez praktyk) 2245 Suma ECTS 218

' - przedmiot obieralny ogdlnouczelniany
2 . przedmiot specjalnosciowy
3 _ wydziatowy przedmiot obieralny
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Plan studiéw kierunku: Automatyka i Robotyka
Studia inzynierskie | stopnia o profilu praktycznym

Sciezka specjalizacyjna: Mechatronika
studia stacjonarne (od roku akademickiego 2019/2020)
Lp. Nazwa modutu/przedmiotu F(:)rma . LIC'Zba godzin w semestrze Liczba
zaliczeni| W [ €[ Ps [ L [P [s]|Pw]EcTs
Semestr 1
1 |Analiza matematyczna E 30 30 65 5
2 |Algebra liniowa z geometrig E 30 30 65 5
3 |Grafika inzynierska (CAD) z 15 45 65 5
4 |Wprowadzenie do informatyki y4 15 15 45 3
5 |Podstawy programowania E 30 15 30 75 6
6 |Fizyka z 15 30 30 3
7 |BHP i ergonomia pracy Z 10 15 1
8 |Wychowanie fizyczne Z 30
9 |Jezyk obcy 1 z 30 20 2
Razem godz. kontaktowych 400 145 150 | 75 30 350 30
Semestr 2
1 |Metody probabilistyki i statystyki E 15 30 55 4
2 |Matematyka dyskretna E 30 30 65 5
3 [Podstawy elektrotechniki i metrologii Z 15 30 30 3
4 |Podstawy mechaniki i budowy maszyn E 30 15 15 40 4
[ 5 [Programowanie obiektowe E 30 30 65 5
[ 6 [Technika cyfrowa z 15 30 30 3
| 7 |Wstep do sieci komputerowych y4 15 30 55 4
[ 8 [wychowanie fizyczne Z 30
[ 9 [Jezyk obcy 2 z 30 20 2
| Razem godz. kontaktowych 420 150 105 | 60 90 15 330 30
Semestr 3
1 |Systemy baz danych E 15 30 30 3
2 |Algorytmy i struktury danych E 15 30 55 4
3 [Elektronika y4 15 30 30 3
4 |Sygnaly i systemy dynamiczne z 15 15 20 2
5 |Wprowadzenie do metod numerycznych E 15 30 30 3
6 |Programowanie w srodowisku LabView V4 15 30 30 3
7 |Podstawy sztucznej inteligencji y4 15 30 30 3
8 |Przedmiot obieralny ogélnouczelniany II* Z 30 20 2
9 |Jezyk obcy 3 z 30 20 2
10 [Podstawy automatyki i automatyzaciji E 30 30 65 5
Razem godz. kontaktowych 420 165 60 | 165 30 /] 330 30
Semestr 4
1 [Programowanie systemoéw sterowania E 15 30 55 4
2 |Komputerowe Wspomaganie Projektowania® z 15 30 30 3
3 |Mechanika uktadéw wielocztonowych? z 15 30 30 3
4 |Programowanie mikrokontroleréw? z 15 30 30 3
5 |Przedmiot obieralny ogdlnouczelniany I* z 30 20 2
6 |Czujniki i przetworniki pomiarowe E 30 30 65 5
7 |Jezyk obcy 4 E (B2) 30 45 3
8 [Napedy elektryczne Z 15 30 30 3
9 [Podstawy robotyki E 30 30 40 4
Razem godz. kontaktowych 405 165 30 /] 150 | 60 345 30
Semestr 5
2 |Automatyzacja proceséw E 15 30 55 4
3 |Robotyzacja proceséw z 15 30 30 3
4 |Urzadzenia mechatroniki? E 15 30 55 4
5 |Napedy ptynowe? z 30 30 40 4
7 |Sieci PLC? z 15 30 55| 4
8 |Projektowanie mechatroniczne? Z 15 30 55 4
9 |Projekt zespotowy? z 30 45 3
6 |Laboratorium podstaw automatyKki 4 30 20 2
10 [Laboratorium podstaw robotyki Z 45 5 2
11 |Bezpieczenstwo eksploatacji urzadzen elektrycznych y4 30 20 2
Razem godz. kontaktowych 420 105 30 135 [ 150 380 32
Semestr 6
1 |Seminarium dyplomowe I* Z 30 20 2
4 |Praktyka zawodowa | (6 miesiecy)* z 960 34
Razem godz. kontaktowych 30 960 30| 20 36
Semestr 7
1 |Seminarium dyplomowe II* z 30 20 2
2 |Ochrona wtasnosci intelektualnej y4 15 30 75 4
4 |Przygotowanie pracy dyplomowe;j* z 375 15
5 |Wydziatowy projekt zespotowy? z 30 95 5
6 |Zaktadanie i prowadzenie dziatalnosci gospodarczej Y4 15 30 4
Razem godz. kontaktowych 150 30 30 o 60 |30| 565 30
Suma godzin dydaktycznych (bez praktyk) 2245 Suma ECTS 218

! - przedmiot obieralny ogdlnouczelniany
2. przedmiot specjalnosciowy
3 - wydziatowy przedmiot obieralny
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2. Plan studidéw niestacjonarnych

Plan studiéw kierunku: Automatyka i Robotyka
Studia inzynierskie | stopnia o profilu praktycznym
Sciezka specjalizacyjna: Automatyzacja procesow
studia niestacjonarne (od roku akademickiego 2019/2020)

) Forma Liczba godzin w semestrze Liczba
Lp. Nazwa modutu/przedmiotu =
zaliczeni| W [ é[ps| L [ P]s]pPw]EcTs
Semestr 1
1 |Analiza matematyczna E 16 16 93 5
2 |Algebra liniowa z geometrig E 16 16 93 5
3 |Grafika inzynierska (CAD) Z 8 24 93 5
4 |Wprowadzenie do informatyki 4 8 8 59 3
5 |Podstawy programowania E 16 8 16 110 6
6 |Fizyka Z 8 16 51 3
7 |BHP i ergonomia pracy y4 10 15 1
8 |Wychowanie fizyczne y4 16
9 [Jezyk obcy 1 y4 16 34 2
Razem godz. kontaktowych 218 82 80 40 16 532 30
Semestr 2
1 |[Metody probabilistyki i statystyki E 8 16 76 4
2 |Matematyka dyskretna E 16 16 93 5
3 [Podstawy elektrotechniki i metrologii y4 8 16 51 3
4 |Podstawy mechaniki i budowy maszyn E 16 8 8 68 4
[ 5 [Programowanie obiektowe E 16 16 93 5
| 6 [Technika cyfrowa z 8 16 51 3
| 7 |Wstep do sieci komputerowych y4 8 16 76 4
| 8 [Wychowanie fizyczne y4 16
[ 9 [Jezyk obcy 2 z 16 34 2
| Razem godz. kontaktowych 224 80 56 32 48 8 526 30
Semestr 3
1 |Systemy baz danych E 8 16 51 3
2 |Algorytmy i struktury danych E 8 16 76 4
3 |Elektronika y4 8 16 51 3
4 |Sygnaty i systemy dynamiczne y4 8 8 34 2
5 |Wprowadzenie do metod numerycznych E 8 16 51 3
6 |Programowanie w $rodowisku LabView y4 8 16 51 3
6 |Podstawy sztucznej inteligencji y4 8 16 51 3
7 [Przedmiot obieralny ogélnouczelniany II* y4 16 34 2
8 [Jezyk obcy 3 y4 16 34 2
9 |Podstawy automatyki i automatyzacji E 16 16 93 5
Razem godz. kontaktowych 224 88 32 88 16 [ 526 30
Semestr 4
1 _|Programowanie systemoéw sterowania E 8 16 76 4
2 |Automatyka w energetyce? z 8 16 51 3
3 |Grafika komputerowa? z 8 16 51 3
4 |Programowanie mikrokontroleréw)? y4 8 16 51 3
5 |Przedmiot obieralny ogdlnouczelniany I* y4 16 34 2
6 [Czujniki i przetworniki pomiarowe E 16 16 93 5
7 |Jezyk obcy 4 E (B2) 16 59 3
1 |Napedy elektryczne y4 8 16 51 3
8 |Podstawy robotyki E 16 16 68 4
Razem godz. kontaktowych 216 88 16 [ 80 32 534 30
Semestr 5
2 |Automatyzacja procesow E 8 16 76 4
3 |Robotyzacja procesow y4 8 16 51 3
4 |Urzadzenia automatyki2 E 8 16 76 4
5 |Napedy panumatyczne i hydrauliczne? y4 16 16 68 4
6 |Komputerowe narzedzia w automatyce2 y4 8 16 76 4
7 |Wizualizacja proceséw? z 8 16 76 4
8 |Projekt zespotowy? z 16 59 3
9 [Laboratorium podstaw automatyKki y4 16 34 2
10 [Laboratorium podstaw robotyKki y4 24 26 2
11 [Bezpieczenstwo eksploatacji urzadzen elektrycznych y4 16 34 2
Razem godz. kontaktowych 224 56 16 72 80 576 32
Semestr 6
1 |Seminarium dyplomowe 1t y4 16 34 2
Praktyka zawodowa | (6 miesiecy)* y4 960 34
Razem godz. kontaktowych 16 960 16 | 34 36
Semestr 7
1 _[Seminarium dyplomowe II* p4 16 34 2
2 |Ochrona wiasnosci intelektualnej p4 8 16 96 4
4 |Przygotowanie pracy dyplomowej1 y4 375 15
5 [Wydziatowy projekt zespolowy3 y4 16 109 5
6 |Zaktadanie i prowadzenie dziatalnosci gospodarczej Y4 8 16 4
Razem godz. kontaktowych 80 16 16 [ 32 |16 | 614 30
Suma godzin dydaktycznych (bez praktyk) 1202 Suma ECTS 218

= przedmiot obieralny ogdlnouczelniany
2 _ przedmiot specjalnos$ciowy
3. wydziatowy przedmiot obieralny
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Plan studiéw kierunku: Automatyka i Robotyka
Studia inzynierskie | stopnia o profilu praktycznym
Sciezka specjalizacyjna: Mechatronika

studia niestacjonarne (od roku akademickiego 2019/2020)

) Forma Liczba godzin w semestrze Liczba
Lp. Nazwa modutu/przedmiotu K ) ,
zaliczeni| w [ Eé[pPs] L [P [s]pPw]EcTs
Semestr 1
1 |Analiza matematyczna E 16 16 93 5
2 |Algebra liniowa z geometrig E 16 16 93 5
3 |Grafika inzynierska (CAD) 4 8 24 93 5
4 |Wprowadzenie do informatyki Z 8 8 59 3
5 |Podstawy programowania E 16 8 16 110 6
6 |Fizyka z 8 16 51 3
7 |BHP i ergonomia pracy Z 10 15 1
8 |Wychowanie fizyczne Z 16
9 |Jezyk obcy 1 y4 16 34 2
Razem godz. kontaktowych 218 82 80 40 16 532 30
Semestr 2
1 |Metody probabilistyki i statystyki E 8 16 76 4
2 |Matematyka dyskretna E 16 16 93 5
3 |Podstawy elektrotechniki i metrologii Z 8 16 51 3
4 |Podstawy mechaniki i budowy maszyn E 16 8 8 68 4
5 |Programowanie obiektowe E 16 16 93 5
6 |Technika cyfrowa y4 8 16 51 3
7 |Wstep do sieci komputerowych y4 8 16 76 4
8 |Wychowanie fizyczne Z 16
9 |Jezyk obcy 2 y4 16 34 2
Razem godz. kontaktowych 224 80 56 32 48 8 526 30
Semestr 3
1 |Systemy baz danych E 8 16 51 3
2 |Algorytmy i struktury danych E 8 16 76 4
3 |Elektronika y4 8 16 51 3
4 |Sygnaty i systemy dynamiczne V4 8 8 34 2
5 |Wprowadzenie do metod numerycznych E 8 16 51 3
6 |Programowanie w srodowisku LabView y4 8 16 51 3
6 |Podstawy sztucznej inteligenciji V4 8 16 51 3
7 _|Przedmiot obieralny ogélnouczelniany II* z 16 34 2
8 |Jezyk obcy 3 y4 16 34 2
9 |Podstawy automatyki i automatyzaciji E 16 16 93 5
Razem godz. kontaktowych 224 88 32 | 88 16 /] 526 30
Semestr 4
1 [Programowanie systemoéw sterowania E 8 16 76 4
2 [Komputerowe Wspomaganie Projektowania® z 8 16 51 3
3 [Mechanika uktadéw wielocztonowych? z 8 16 51 3
4 |Programowanie mikrokontrolerow? z 8 16 51 3
5 |Przedmiot obieralny ogdlnouczelniany I* z 16 34 2
6 |Czujniki i przetworniki pomiarowe E 16 16 93 5
7 |Jezyk obcy 4 E (B2) 16 59 3
8 |Napedy elektryczne Z 8 16 51 3
9 |Podstawy robotyki E 16 16 68 4
Razem godz. kontaktowych 216 88 16 [ 80 32 534 30
Semestr 5
2 |Automatyzacja procesow E 8 16 76 4
3 |Robotyzacja proceséw z 8 16 51 3
4 |Urzadzenia mechatroniki® E 8 16 76 4
5 |Napedy ptynowe? z 16 16 68 4
7 |Sieci PLC? z 8 16 76 4
8 |Projektowanie mechatroniczne? Z 8 16 76 4
9 |Projekt zespotowy? z 16 59 3
6 |Laboratorium podstaw automatyki z 16 34 2
10 [Laboratorium podstaw robotyki Z 24 26 2
11|Bezpieczenstwo eksploatacji urzadzen elektrycznych y4 16 34 2
Razem godz. kontaktowych 224 56 16 72 80 576 32
Semestr 6
1_|Seminarium dyplomowe I* Z 16 34 2
4 |Praktyka zawodowa | (6 miesiecy)* z 960 34
Razem godz. kontaktowych 16 960 16 | 34 36
Semestr 7
1 |Seminarium dyplomowe II* z 16 34 2
2 |Ochrona wtasnosci intelektualnej Z 8 16 96 4
4 |Przygotowanie pracy dyplomowej* z 375| 15
5 |Wydziatowy projekt zespotowy? y4 16 109 5
6 |Zaktadanie i prowadzenie dziatalnosci gospodarczej Y4 8 16 4
Razem godz. kontaktowych 80 16 16 /] 32 |16 | 614 30
Suma godzin dydaktycznych (bez praktyk) 1202 Suma ECTS 218

' - przedmiot obieralny ogdélnouczelniany
2. przedmiot specjalnosciowy
3 - wydziatowy przedmiot obieralny
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V.

42

PRAKTYKI ZAWODOWE

1. Ogolna charakterystyka organizacji praktyk

Praktyki stanowia integralng czg$¢ programu studidow studentéw na kierunku
Automatyka iRobotyka. Gléwnym celem praktyki jest umozliwienie studentom
bezposredniego kontaktu ze §rodowiskiem pracy poprzez poznanie stosowanych w zakladzie
technologii 1 zasad organizacji przetwarzania danych, nabycie umiej¢tnosci postugiwania sig
nowoczesnym sprzgtem technicznym stosowanym w pracy jednostki, zapoznanie si¢
specyfika, profilem przemystowym oraz organizacja dziatalno$ci przedsigbiorstw zwigzanych
z wykorzystaniem, projektowaniem, eksploatacja i produkcja systemoéw zautomatyzowanych.
Praktyka ma pomoc studentowi zdoby¢ do$wiadczenie zawodowe w zakresie studiowanej
specjalnosci poprzez zapoznanie si¢ z zagadnieniami takimi jak: komputerowe projektowanie
ukladow sterowania i1 regulacji automatycznej, wykorzystanie praktycznej umiejgtnosci z
zakresu programowania sterownikow PLC, mikrokontroleréw i komputeréw procesowych,
programowania mikrokontrolerow i komputeréw procesowych, implementacji i integracji
rozproszonych systemow automatyki, wykorzystania metod i narzedzi do diagnostyki,
akwizycji danych monitorowania oraz wizualizacji przebiegu procesu przemystowego, w tym
automatycznych (zrobotyzowanych) linii produkcyjnych, przygotowywania i archiwizowania
dokumentacji technicznej. Praktykant moze wspoOtpracowa¢ w obszarach projektowania i
stosowania systemow zautomatyzowanych; w planowaniu, sterowaniu i nadzorowania
procesdw ustugowych 1 przemystowych, a takze w kazdym obszarze pracy ludzkie;j,

wspomaganej komputerowo lub w ktorej takie wspomaganie si¢ przewiduje

Program praktyk zawodowych obejmuje:

1. Zapoznanie sig z regulaminem pracy, przepisami BHP i tajemnicy stuzbowe;.

2. Zapoznanie si¢ Studenta z zakresem dziatalnosSci ,,Zakladu pracy”, zasad dzialania
oraz organizacji pracy, formalno-prawnymi podstawami jego funkcjonowania, a takze
struktura organizacyjna.

3. Zdobycie wiedzy na temat systemow zautomatyzowanych w przedsigbiorstwach
uslugowych, przemystowych i1 administracji, a takze w roéznych obszarach pracy

ludzkiej wspomaganej komputerowo w warunkach przysztej pracy zawodowe;.
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11.
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Zdobycie wiedzy na temat celow, zasad 1 uzytecznosci automatyzacji. Samodzielne
poszerzanie wiedzy i umiejgtnosci w zakresie szeroko rozumianej automatyki i
robotyki.

Rozwijanie umiejetnosci w projektowaniu, implementowaniu i uzytkowaniu systemow
automatycznych.

Branie udzialu w biezacej pracy jednostki iwykonywanie prac zwiazanych z
automatyzacja

1 robotyzacja procesoOw.

Postugiwanie si¢ nowoczesnym sprzg¢tem technicznym stosowanym w danym
zaktadzie.

Zdobycie praktycznych umiejetnosci w zakresie dokumentowania i prezentowania
wlasnej pracy.

Ksztattowanie konkretnych umiejgtnosci zawodowych zwiazanych bezposrednio
z wdrazaniem si¢ w nowe obszary pracy, ocenianiem firmy jako potencjalnego
pracodawcg.

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

Ksztaltowanie wiedzy niezbednej do rozumienia pozatechnicznych uwarunkowan
dziatalno$ci inzynierskie;.

Rozumienie potrzeby podnoszenia kompetencji zawodowych, nabycie umiejgtnosci
planowania pracy oraz rozumienia koniecznos$ci przestrzegania zasad etyki w pracy
zawodowej.

Zebranie niezbednych informacji i materialow do przygotowania pracy dyplomowe;j

. Zalozenia i zasady organizacji praktyk zawodowych

Osoba odpowiedzialng za przebieg praktyk zawodowych w Panstwowej Wyzszej
Szkole Informatyki i Przedsigbiorczosci na Wydziale Informatyki i Nauk o Zywnosci
jest Dziekan Wydziatu.

Nadzor nad organizacja i ocena praktyk ze strony PWSIP sprawuje kierunkowy

koordynator studenckich praktyk zawodowych powotany przez Dziekana Wydziatu.
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Zadania koordynatora praktyk:

1.

a)
b)

Do zakresu kierunkowego koordynatora studenckich praktyk zawodowych nalezy:
zapoznanie studentow z zasadami organizacji i zaliczania praktyk,

przyjmowanie i wydawanie dokumentéw zwiazanych z organizacja i1 realizacja
praktyk, w szczegdlnosci: skierowan, umoéw o realizacj¢ praktyki, zaswiadczen o
odbyciu praktyki, raportow, dokumentacji z przebiegu praktyk itp.,

przygotowywanie uméw o realizacje praktyk,

nadzor merytoryczny nad przebiegiem praktyki zawodowej,

weryfikacja i ocena efektow uczenia sig praktyki zawodowej,

przeprowadzenie kontroli przebiegu praktyki w zaktadach pracy,

zaliczenie praktyk studentom spetniajacym warunki zaliczenia zawarte regulaminie

praktyk.

Miejsce odbywania praktyk:

1.

PWSIiP kieruje studentow na praktyki do zaktadéw pracy, z ktérymi uprzednio
podpisata stosowne umowy.

Umowy podpisuja: ze strony PWSIiP Rektor lub osoba przez niego upowazniona oraz
upowazniony przedstawiciel pracodawcy.

Zapis w punkcie 1 nie dotyczy sytuacji, w ktorych student odbywa praktyke bez
posrednictwa PWSIiP.

Za zgoda Dziekana Wydziatu Informatyki i Nauk o Zywnoéci studenci moga odbywa¢
praktyki w proponowanych przez siebie firmach lub organizacjach spetniajacych cele

praktyki zawarte w regulaminie praktyk.

Wymiar czasowy i koszty praktyk studenckich

1.

Praktyki odbywaja si¢ w wymiarze i czasie zgodnym z programem kierunku studiow.

2. Za zgoda Dziekana Wydziatu student moze odbywac praktyke w innym czasie oraz

w czg$ciach lub catosci, przy czym sumaryczny wymiar praktyk musi by¢ zgodny
z obowigzujacym programem kierunku studiow.

Studentowi nie przystuguja zadne roszczenia finansowe w stosunku do PWSIiP
w Lomzy z tytulu odbywania praktyki. Uczelnia nie zwraca studentowi zadnych

kosztow zwiazanych z odbywaniem praktyki.
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4. Zaktad pracy moze zada¢ od studenta przedstawienia zaswiadczenia o ubezpieczeniu
od nastepstw nieszczesliwych wypadkow.

5. Za odbyta praktyke studentom nie przyshuguje wynagrodzenie. Student moze jednak
pobiera¢ wynagrodzenie od zaktadu pracy w przypadku, w ktorym zaklad pracy
zawiera ze studentem stosowna umowe bez posrednictwa PWSIiP w Lomzy.

6. Na terenie zaktadu pracy student podlega przepisom i regulaminom obowiazujacym
w zakladzie pracy, a bezposrednim zwierzchnikiem Studenta w czasie praktyk ze

strony zaktadu pracy jest opiekun zaktadowy praktyk.

3. Cele i program praktyk zawodowych

Praktyki dla studentéw Wydzialu Informatyki i Nauk o Zywnoséci Panstwowe;j
Wyzszej Szkoly Informatyki i Przedsigbiorczosci w Lomzy sa obowiazkowe i stanowia
integralng cze$¢ planu studiow oraz procesu ksztalcenia, dziatajac na podstawie Ustawy z

dnia 20 lipca 2018 roku Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. 2018, poz. 1668).

Cele praktyk zawodowych

1. Zasadniczym celem praktyki zawodowe] jest ksztalcenie studentéw poprzez
wykreowanie w nich umiejetnosci zastosowania wiedzy teoretycznej uzyskanych w
toku studidow w praktyce funkcjonowania firm 1 instytucji prowadzacych dziatalnos¢
zgodna z efektami uczenia si¢ kierunku studiow.

2. Praktyka powinna przyczyni¢ si¢ do doskonalenia umiejgtnosci organizacji
pracy wlasnej, pracy zespolowej, efektywnego zarzadzania czasem, sumiennos$ci
1 odpowiedzialnosci za powierzone zadania.

3. Zdobycie doswiadczenia i wiedzy o rynku pracy oraz umiej¢tnosciach wymaganych
w pracy, a takze dokonanie samooceny umiejetnosci studenta w celu zwigkszenia
mozliwos$ci skutecznego konkurowania na rynku pracy.

4. Praktyka studencka powinna przyczyni¢ si¢ do rozwijania aktywno$ci i
przedsigbiorczosci studentow — cech stanowiacych wazny skladnik ich

profesjonalnej postawy.
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4. System nadzoru i zaliczania praktyk zawodowych

Warunki zaliczenia praktyk

1. Praktyki nalezy zaliczy¢ do konca toku studiow.

2. Zaliczenia praktyk dokonuje kierunkowy koordynator studenckich praktyk
zawodowych lub Dziekan Wydziatu na podstawie weryfikacji dokumentacji z odbyte;j
praktyki.

3. Warunkiem zaliczenia praktyki jest uzyskanie pozytywnej oceny dokonanej przez
opiekuna zaktadowego praktyk lub innej osoby wyznaczonej przez pracodawce
w sprawozdaniu z odbytej praktyki zawierajacym:

a) nazwg jednostki organizacyjnej, w ktorej student odbywat praktyke,

b) okres trwania praktyki,
C) opis zakresu powierzonych obowiazkéw i przebiegu praktyki,
d) uwagi studenta o przebiegu praktyki,

e) podpisane potwierdzenie odbycia praktyki przez zaktad pracy, w ktorym odbywat
praktyke oraz jej oceng przez opiekuna zaktadowego praktyki (sprawozdanie jest

niewazne bez podpisu opiekuna zaktadowego praktyki lub pracodawcy).
Inne sposoby zaliczenia praktyk

1. Studenci moga ubiega¢ si¢ o zaliczenie w czg$ci lub catosci praktyki bez obowiazku
odbywania jej w okresie studiéw, jezeli spelniaja jeden z ponizszych warunkow
z jednoczesnym wypehlieniem celow i praktyki zawodowej zawartej w regulaminie

praktyk:

a) sa lub byli zatrudnieni w instytucjach zapewniajacych uzyskanie wiedzy lub
umiejgtnosci praktycznych zgodnych z kierunkiem studiow;

b) prowadza albo prowadzili samodzielna dziatalno$¢ gospodarcza;

C) uczestnicza albo uczestniczyli w stazach lub praktykach w instytucjach krajowych
lub zagranicznych (takze w ramach wolontariatu) gwarantujacych uzyskanie
odpowiednich umiejgtnosci praktycznych zwiazanych z kierunkiem studiow;

d) prowadza albo prowadzili dziatalno$¢ w organizacjach pozarzadowych;
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e) sa studentami albo absolwentami innych szkot wyzszych i odbyli lub odbywaja
praktyke zawodowa;

f) uczestnicza lub uczestniczyli w stazach (takze w ramach wolontariatu)
gwarantujacych uzyskanie odpowiednich umiejetnosci praktycznych oraz

przedstawiaja odpowiednia dokumentacje dotyczaca odbycia takiej praktyki.

2. Dziekan Wydzialu wyraza zgodg¢ na zaliczenie praktyki w trybie przewidzianym

w p. 1 na wniosek studenta zawierajacy dokumenty potwierdzajace spelnienie

warunkow 1 ztozony w czasie przewidzianym na zaliczenie praktyki.

3. Niezaliczenie praktyki jest jednoznaczne z koniecznos$cia jej powtdrzenia i

niezaliczenia roku (semestru), w ktorym praktyka powinna by¢ zrealizowana.

Obowiazki studenta

1.

9)
h)

Student przed podjeciem praktyki jest zobowiazany ubezpieczy¢ si¢ od nastepstw
nieszczesliwych wypadkow.

Do obowiazkéw studenta w zakresie odbywania praktyki nalezy w szczegolnoSci:
przestrzeganie zasad odbywania praktyki okreslonych przez PWSIiP,

zgloszenie si¢ w wyznaczonym terminie do miejsca odbywania praktyki,

odbycie obowigzkowego szkolenia wymaganego przez zaktad pracy warunkujacego
odbycia praktyki, a w szczego6lnosci szkolenia z zakresu BHP 1 ppoz.,

stosowanie si¢ do obowiazujacych w miejscu odbywania praktyk regulaminow
zarzadzen,

przestrzeganie tajemnicy informacji objetych tajemnica zaktadu pracy,

stosowanie si¢ do polecen przetozonych badz opiekuna zaktadowego praktyk,
realizowanie programu praktyki,

zawiadamianie niezwlocznie kierunkowego koordynatora studenckich praktyk

zawodowych i zaktad pracy o nieobecnosci i jej przyczynach.

Uczelnia moze w trybie natychmiastowym odwota¢ studenta z praktyki, jesli uzyskata od

zakladu pracy pisemna informacj¢ o razacym naruszeniu przez niego porzadku

1 dyscypliny pracy lub o nie przestrzeganiu zasad zachowania tajemnicy stuzbowej,

ochrony poufnosci danych w zakresie okreslonym przez zaktad pracy.
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VI. WSKAZNIKI ILOSCIOWE

1. Wskazniki ilo$ciowe na studiach stacjonarnych i
niestacjonarnych

Zajeciom wymagajacym bezposSredniego udzialu nauczycieli akademickich lub innych
0s0b prowadzacych zajecia przypisano 123 pkt. ECTS, co stanowi 56,42% w odniesieniu
do ogolnej liczby pkt ECTS przewidzianych programem studiow.

Zajeciom, ktorych wyboru dokonuje student w ramach okreslonych grup zaje¢ - modutow
ksztalcenia, tj. M_1, M 2, M_4, M_5 i M_6 przypisanych jest tacznie 94 pkt. ECTS, co
stanowi 43,12%. w odniesieniu do ogélnej liczby pkt ECTS przewidzianych programem

studiow.

Procentowy udzial punktow ECTS uzyskanych w ramach zaje¢ zwiazanych
z praktycznym przygotowaniem zawodowym przypisanych jest tacznie 144 pkt. ECTS, co
stanowi 66,06%. w odniesieniu do ogélnej liczby pkt ECTS przewidzianych programem

studiow.

Zajeciom ogélnouczelnianym niezwigzanym z kierunkiem studiow przypisano lacznie 4
pkt. ECTS, co stanowi 1,83% w odniesieniu do ogolnej liczby pkt. ECTS przewidzianych

programem studiow.

Zajeciom z zakresu nauk podstawowych, do ktérych odnosza si¢ efekty uczenia si¢ dla
okreslonego kierunku, poziom i profilu ksztalcenia przypisanych jest tacznie 118 pki.
ECTS, co stanowi 54,13% w odniesieniu do ogélnej liczby pkt. ECTS przewidzianych

programem studiow.

Zajeciom z obszaru nauk humanistycznych i nauk spolecznych przypisano tacznie 22 pki.
ECTS, co stanowi 10,09% w odniesieniu do og6lnej liczby pkt. ECTS przewidzianych

programem studiéw stacjonarnych.
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Sposréd zaje¢ ogdlnouczelnianych zajeciom z wychowania fizycznego nie przypisano pkt.
ECTS.

Sposrod zajeé ogoélnouczelnianych zajeciom z jezyka obcego przypisano 8 pkt. ECTS, co
stanowi 3,67 % w odniesieniu do ogélnej liczby pkt. ECTS przewidzianych programem

studiow.

Praktykom zawodowym przypisano 34 pkt. ECTS, co stanowi 15,60% w odniesieniu do
ogolnej liczby pkt. ECTS przewidzianych programem studiow.



