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Charakterystyka kierunku studiow

Informacje podstawowe

Wydziat: Wydziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw
Kierunek studiow: automatyka i robotyka w jezyku angielskim

Poziom ksztatcenia: studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier)
Forma studiow: studia stacjonarne

Profil studiéw: profil ogdlnoakademicki

Jezyk prowadzenia studiéw: angielski

Obowigzuje od cyklu ksztatcenia: 2026/2027

Liczba semestréw: 3

kierunkowe: 405

Catkowita liczba godzin zajec: Embedded Robotics: 705

Catkowita liczba punktéw ECTS konieczna do ukonczenia studiéw

na danym poziomie: 90

Tytut zawodowy nadawany absolwentom: magister inzynier

Dziedziny nauki i dyscypliny naukowe

Dziedziny nauki, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek studiow:

Dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych

Dyscypliny naukowe, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek studidow:

Dyscyplina Udziat procentowy

automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne 100%

Dyscyplina wiodaca: automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne

Opis kierunku, sylwetka absolwenta i mozliwosci kontynuacji studiéw

Kierunek Automatyka i Robotyka jest przypisany do Dyscypliny Automatyka, Elektrotechnika i Technologie Kosmiczne i jest realizowany
na Wydziale Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Politechniki Wroctawskiej. Drugi etap ksztatcenia, na poziomie magisterskim, jest
skoncentrowany gtdwnie na poszerzaniu i pogtebianiu wiedzy z dziedzin przedmiotowych oraz doskonaleniu umiejetnosci praktycznych
stuzacych efektywnemu podejmowaniu twérczych wyzwah w przysztej pracy zawodowej w szeroko rozumianych zastosowaniach
systemdw robotyki i automatyki opartych na narzedziach i metodach informatyki stosowane;.

Absolwent kierunku jest magistrem inzynierem przygotowanym do pracy w szerokim spektrum zastosowan automatyki i robotyki.
Posiada zaawansowana wiedze i umiejetnosci niezbedne do projektowania, konstruowania i wdrazania systeméw automatyki i robotyki
wykorzystujac techniki, narzedzia i metody i algorytmy informatyki stosowanej. Dzieki umiejetnosciom miekkim moze petni¢ funkcje
kierownicze w przemysle jak i realizowad sie we wtasnej dziatalnosci gospodarczej. Moze podejmowac twoércze wyzwania w rézych
dziedzinach techniki zaréwno jako specjalista w centrach badawczych jak i realizowac sie w pracy naukowej.

Kierunek oferuje dwie specjalnosci polskojezyczne o nazwach: Robotyka i Elektroniczne Systemy Automatyki oraz anglojezyczna:
Embedded Robotics.

Specjalnos¢ Robotyka:
Wiedza specjalistyczna absolwenta obejmuje zréznicowane metody sterowania (adaptacyjne, krzepkie, inteligentne), planowania ruchu i
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dziatan robota czy ich grupy. Jego specjalistyczne umiejetnosci odnoszg sie do projektowania robotéw w tym elektronicznych uktadéw
robotycznych, sterownikéw robotéw, uktadéw napedowych, uktadéw percepcji otoczenia, interfejséw robot-cztowiek oraz algorytméw
planowania dziatan i ruchéw robotéw. Studenci majg mozliwos¢ nabycia umiejetnosci praktycznych, poznania nowych narzedzi i
technologii wykonujac ¢wiczenia laboratoryjne i projekty na wielu typach robotéw (manipulatory, roboty ustugowe i spoteczne) i
platformach programistycznych zaréwno ogélnego przeznaczenia jak i specyficznie robotycznych. Umiejetnosci programowania nisko- i
wysokopoziomowego sg atutami absolwentéw, takie bowiem sg wymagane podczas stosowania technik sztucznej inteligencji w fuzji
danych pochodzacych z wielu Zrédet i przetwarzaniu informacji niepetnej i niepewnej. Domena robotykéw jest wszechstronnos¢ taczaca
mechanike, elektronike i informatyke w synergiczna catos¢.

Specjalnos¢ Elektroniczne systemy automatyki:

Absolwent potrafi stosowac Srodki informatyki do akwizycji danych pomiarowych, sterowania procesami technologicznymi,
projektowania, uruchamiania, utrzymania systeméw automatyki i robotyki przemystowej z wymiang informacji w oparciu o standardowe
protokoty transmisji danych. Potrafi projektowad, realizowa¢, testowac i eksploatowac uktady elektroniczne analogowe, cyfrowe oraz
mieszane z wykorzystaniem elementdéw elektronicznych, optoelektronicznych, czujnikdw i mikroprocesoréw. Posiada kompetencje w
zakresie urzadzen i uktadéw sterujgcych zréznicowanymi sygnatami, w tym takze wysokopradowymi i wysokonapieciowymi. Potrafi
rozwigzywac zadania obliczeniowe z uzyciem narzedzi komputerowych w tym procesoréw sygnatowych DSP. Potrafi przygotowywac,
wykonywac i analizowa¢ symulacje oraz eksperymenty komputerowe, tworzy¢ samodzielnie samodzielnie lub zespotowo zawansowane
programy komputerowe.

Specjalnos¢ Embedded robotics:

Specjalistyczna wiedza absolwentéw Embedded Robotics obejmuje metody sterowania, planowania ruchu i dziatah robotéw, oraz
praktyczne metody budowy takich systeméw, od poziomu elektroniki do formalnej ich weryfikacji. Nabyte umiejetnosci obejmuja
projektowanie, programowanie, i uruchamianie mikroprocesorowych systeméw wbudowanych, a takze robotéw oraz systemoéw
robotycznych i zrobotyzowanych, sterownikéw robotéw, systeméw napedowych, systeméw percepcji Srodowiska, interfejséw cztowiek-
robot, oraz réznych typéw uktadéw elektronicznych. Absolwenci sg réwniez przygotowani do kreatywnej dziatalnosci inzynierskiej w
dziedzinie robotyki przemystowej oraz serwisowej, a takze pracy naukowej i badawczej. Studia w jezyku angielskim zapewniaja
absolwentom dodatkowe kompetencje dzieki dogtebnemu poznaniu terminologii, literatury, jak réwniez atut w postaci napisanej w
jezyku angielskim pracy magisterskiej.

Absolwent jest przygotowany do podjecia studiéw Ill stopnia.

Aktualnos¢ programu studiow

Koncepcja i cele ksztatcenia

Kierunek Automatyka i Robotyka na Politechnice Wroctawskiej powstat bez mata przed pétwieczem za sprawg prof. Jerzego Jaronia,
matematyka i cybernetyka. Koncepcja ksztatcenia, oraz jej wynik w postaci programu ksztatcenia, na kierunku ewoluowata w zwigzku ze
zmiang formalnych wymagan ministerialnych. Zawsze jednak aktualnos$¢ wiedzy, rzetelnos¢ jej przekazywania oraz wysokie standardy
etyczne byty priorytetem. Obecnie kierunek Automatyka i Robotyka bazuje na dwéch filarach: klasyczej robotyce, oraz automatyce,
ktéra uzyskata odcien elektroniczny. Zatozeniem jest by program byt aktualny i dostosowywany zaréwno do potrzeb rynkowych, jak i
odzwierciedlat obszary badawcze pracownikéw wydziatu. Koncepcja ksztatcenia czerpie z ugruntowanych historycznie wzorcéw
przekazywania wiedzy, nie unikajac form i sposobdw niekonwencjonalnych (przyktadowo seminaria wyjazdowe). Wazna role odgrywaja
formy aktywizacji i auto-aktywizacji studentéw realizowane przez liczne kota naukowe, zaréwno na wydziale jak i w strukturach
miedzywydziatowych. Grupy samopomocowe jak i uczestnictwo w réznego typu akcjach spotecznych maja zintegrowac $rodowisko i
zatrzec tradycyjne podziaty i role.

Celami ksztatcenia sa:

1. zapewnienie kompetentnych (takze kierowniczych) kadr inzynierskich dla gospodarki narodowej,

2. umozliwienie poszerzenia, pogtebienia i ugruntowania wiedzy i umiejetnosci kierunkowej oraz doskonalenia kompetencji

miekkich,

poszerzenie horyzontéw zaréwno stricte zawodowych jak i ogélnych,

umozliwienie dostepu do wysoko-wykwalifikowanych kadr aktywnie prowadzacych badania w zakresie automatyki i robotyki,

5. zaszczepienie imperatywu ksztatcenia ustawicznego (life-long learning) niezbednego wspétczesnie, szczegdlnie w bardzo szybko
zmieniajacym sie otoczeniu automatyki i robotyki, a wynikajgcego z powstawania nowych narzedzi, technologii,
oprogramowania, czy zmieniajgcych sie paradygmatéw,

6. umozliwienie absolwentom o szczegdlnych predyspozycjach twérczych ksztatcenia na poziomie studiéw trzeciego stopnia.

P w
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Informacje dotyczace uwzglednienia w programie studiéw potrzeb spoteczno-gospodarczych oraz zgodnosci
kierunkowych efektéw uczenia sie z tymi potrzebami

Ksztatcac na studiach o profilu ogélnoakademickim swa oferte Wydziat kieruje do absolwentdw studiéw pierwszego stopnia
posiadajgcych co najmniej tytut zawodowy inzyniera uzyskany na dopuszczonych kierunkach studiéw. Szczegdétowe warunki i tryb
rekrutacji obowigzujgce na dany rok akademicki zatwierdzane sg corocznie przez Senat Politechniki Wroctawskiej i ogtaszane
stosownym zarzadzeniem wewnetrznym. Studia o tym profilu maja na celu przygotowanie profesjonalnej kadry dla spoteczehstwa
cyfrowego, gospodarki opartej na wiedzy, w tym wykorzystujacej inteligentne technologie i narzedzia oraz kreujace lub stosujgce
metody szeroko pojetej informatyki stosowanej. Ksztatcenie na kierunku Automatyka i Robotyka jest skorelowane z dokumentami
strategicznymi dla wydziatu, uczelni i Dolnego Slaska.

Wedtug raportu ,Szanse i wyzwania polskiego przemystu 4.0” z 2018 roku w najblizszym czasie nalezy sie spodziewac zwiekszonego
zapotrzebowania na pracownikéw wyspecjalizowanych w produkcji i obszarze ztozonych systeméw integrujgcych robotyke, automatyke,
sztuczna inteligencje oraz urzadzenia i sensory Internetu Rzeczy. Wnioski te potwierdzone sa w raporcie ,Analiza zapotrzebowania na
kompetencje w gospodarce i na rynku pracy” z 2019 dla NCBiR, w ktérym wskazano na deficyty kadrowe w zakresie m.in. specjalistéw
elektroniki, automatyki i robotyki w trzech regionach Polski, w tym w potudniowo-zachodnim, obejmujacym regiony dolnoslaski i opolski.

Program studiéw tego kierunku odpowiada na wszystkie najwazniejsze potrzeby i wymagania pracodawcéw dotyczace automatykdw,
robotykéw oraz wyspecjalizowanych informatykdw i elektronikéw. Do gtéwnych pracodawcéw nalezg firmy o charakterze produkcyjnym
i ustugowym, w tym firmy specjalizujace sie w wytwarzaniu oprogramowania dla systeméw wbudowanych. Ze wzgledu na dynamiczny
rozwdj rynku istnieje i bedzie istnie¢ duze zapotrzebowanie na specjalistéw ze stopniem magistra inzyniera automatyki i robotyki,
posiadajgcych kompetencje niezbedne do projektowania urzadzen systemoéw elektronicznych, wykorzystania systeméw SCADA oraz
systemdw robotycznych, wdrazania i integracji instalacji przemystowych, projektowania oraz implementacji funkcjonalnosci w réznych
technologiach i jezykach programowania, modelowania proceséw technologicznych oraz robotéw.

Nalezy rowniez zauwazy¢, ze kierunek Automatyka i Robotyka wpisuje sie w potrzeby wynikajace ze zmian w zakresie produkcji
(Przemyst 4.0+) oraz wykorzystywania i projektowania urzadzen i rozwiagzah z kategorii Smart. We Wroctawiu oraz Regionie
Dolnoslagskim istnieje wiele matych, srednich i duzych firm oraz zaktadéw produkcyjnych, dla ktérych absolwenci kierunku Automatyka i
Robotyka juz teraz stanowig trzon pracownikéw, a zapotrzebowanie na wykwalifikowanych inzynieréw i magistréw inzynieréw wciagz
wzrasta. Nie bez znaczenia sg lokacje duzych firm (INTEL) w okolicach Wroctawia z duzym zapotrzebowaniem na kadry technicznych
réznych szczebli.

Nabyta wiedza, umiejetnosci oraz kompetencje spoteczne studentéw/absolwentéw kierunku Automatyka i Robotyka sg wynikiem
przypisania efektéw uczenia sie na okreslonym stopniu studiéw odnoszacych sie do realizowanych przedmiotéw. Kierunkowe efekty
uczenia sie, przypisane do obszaru nauk inzynieryjno-technicznych, umozliwiajg studentom/absolwentom zdobycie wiedzy, umiejetnosci
i kompetencji pokrywajacej spektrum dziedzin inzynierskich powigzanych z kierunkiem studiéw, w szczegdlnosci: automatyka, robotyka,
elektronika, a bardziej szczegdétowo: techniki cyfrowe i mikroprocesorowe, metrologia, sensoryka, analiza i przesytanie danych,
programowanie zaawansowanych urzadzen i systeméw wbudowanych oraz wykorzystanie metod i technik sztucznej inteligencji w
automatyce i robotyce.

Zdobyta wiedza podstawowa (ogdlna) jak i wiedza szczegdtowa (specjalistyczna) dotyczaca dziedziny jest na tyle szeroka, by
student/absolwent kierunku mégt samodzielnie oraz w ramach ustawicznego ksztatcenia dostosowywa¢ kompetencje do zmieniajacych
sie warunkdéw i wyzwan jakie stang przed nim w czasie przysztej dziatalnosci zawodowej. Takie oczekiwania majg pracodawcy
wdrazajacy nowoczesng organizacje pracy i innowacyjne technologie w swoich firmach. Przypisane przedmiotom efekty, osiggane
podczas procesu ksztatcenia, zapewnig, zgodnie z oczekiwaniami przysztych pracodawcéw posiadanie przez absolwenta wiedzy o
trendach rozwojowych oraz nowych, wdrozonych w ostatnim czasie osiagnieciach, nie tylko w obszarze automatyki i robotyki,
elektroniki, informatyki, optoelektroniki, ale tez w takich dziedzinach zastosowan jak: medycyna, autonomiczne $rodki transportu,
interakcje cztowiek-robot, oraz wspétczesnych kierunkach rozwoju technicznego.

Zaktadanym efektem, osigganym w procesie ksztatcenia, dotyczacym wiedzy jest posiadanie przez absolwenta wiedzy dotyczacej
transferu technologii oraz wiedzy zwigzanej z zarzadzaniem oraz prowadzeniem dziatalnosci gospodarczej. Efektem ksztatcenia jest
ponadto wiedza ogdlna dotyczaca komunikacji spotecznej niezbednej w zarzadzaniu zespotami ludzkimi. Efekty powyzsze osiggane sg
przez realizacje przedmiotéw ogdlnouczelnianych.

Tego rodzaju zasobu wiedzy od absolwenta szkoty wyzszej oczekuje wspdtczesny rynek pracy. Zawarte w kartach przedmiotéw,
realizowanych na kierunku, efekty uczenia sie zapewniaja ponadto osiggniecie przez absolwenta umiejetnosci integrowania wiedzy z
réznych dziedzin i dyscyplin ze stosowaniem podejscia systemowego przy formowaniu i rozwigzywaniu zadan. Rynek pracy oczekuje, ze
osiagniete w procesie ksztatcenia efekty zapewnia przygotowanie absolwenta do pracy w srodowisku przemystowym. Student/absolwent
powinien widzie¢ potrzebe ulepszania i usprawniania procesu produkcji, czy tez istniejgcych na stanowisku pracy istniejacych rozwigzan
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technicznych. Po osiggnieciu zatozonych efektéw uczenia sie bedzie potrafit, uwzgledniajgc aspekty pozatechniczne, zgodnie z zadang
specyfikacja, zaprojektowa¢ oraz wykona¢ (przy uzyciu wiasciwych metod, technik i narzedzi) ztozone urzadzenie, system lub proces.

Majac zatem na uwadze, ze zadaniem zakfadanych i osigganych na kierunku ksztatcenia efektdw uczenia sie jest sprostanie, w jak
najwiekszym stopniu, oczekiwaniom przedsiebiorcéw zatrudniajgcych naszych absolwentdéw, istotnym elementem oceny jakosSci procesu
ksztatcenia sg prowadzone w czasie kazdego semestru hospitacje oraz ankiety wydziatowe skierowane do studentéw/absolwentéw.
Weryfikacja zgodnosci zaktadanych efektéw uczenia sie z oczekiwaniami i potrzebami rynku nastepuje réwniez podczas licznych
kontaktdw naszych absolwentdw z pracownikami Wydziatu oraz stanowi zakres dziatalnosci i kompetencji Wydziatowej Koms;ji d/s
zapewnienia Jakosci Ksztatcenia.

Inne istotne czynniki warunkujace aktualnos¢ programu studiow

Wspdtczesny burzliwy rozwéj sztucznej inteligencji, Al, juz istotnie wptywa na gospodarke cyfrowa, ekonomie i spoteczenstwo. Jednak
stanowi obecnie gtéwnie domene skomplikowanego i réznorodnego przetwarzania danych lub utatwia z danych korzystanie (systemy
doradcze). Znacznie trudniejszg i trudniej algorytmizowalng czescig planowanego rozwoju jest czes¢ wytworcza, ktdra jest domeng
kierunku Automatyka i Robotyka. A to wtasnie ta czes¢ bezposrednio warunkuje efektywnos$¢ gospodarcza.

Dla producentéw zaréwno wielkoskalowych (korporacje), lokalnych wytwércéw, start-updw czy spin-offéw, takze w szerokim okregu
aglomeracji Wroctawskiej, konieczne jest pozyskanie absolwentéw elastycznych i wszechstronnie wyksztatconych w réznych
segmentach. Kierunek Automatyka i Robotyka zapewnia kompetencje informatyczne absolwentéw w pozyskiwaniu danych, ich
przesytaniu i przetwarzaniu oraz analizie; kompetencje w umiejetnosci projektowania, konstrukcji, programowania, eksploataciji i
ewaluacji réznorodnych i ztozonych systemdéw automatyki i robotyki.

Cecha atrybutywna kierunku jest wszechstonno$¢ oferowanego wyksztatcenia, taczaca umiejetnosci stricte praktyczne z
zaawansowanymi kompetencjami teoretycznymi oraz reakacjg na wspétczesne paradygmaty techniki.

Zapotrzebowanie na kadre z zakresu Automatyki i Robotyki, dotychczas duze, moze jedynie rosnaé, bowiem widoczna jest i konieczna
zmiana organizacji produkcji z podejscia bazujacego na taniej sile roboczej (ptaca minimalna) na produkcje bazujaca na innowacjach,
automatyzacji i robotyzacji. Nowoczesne ksztatcenie w zakresie opisywanego kierunku jest potrzebne i uzasadnione.

Zwiazek programu z misja Uczelni i strategia jej rozwoju

Politechnika Wroctawska jest uniwersytetem technicznym, ktérej celem jest ksztattcenie studentéw i doktorantéw oraz dziatalnosc¢
badawcza stuzaca spoteczenstwu. Przeszta i obecna dziatalno$¢ zaréwno dydaktyczna jak i badawcza znajduje ozdwierciedlenie w
programie studiéw na kierunku Automatyka i Robotyka, ktéry jest w petni skorelowany z misjg uczelni i strategia jej rozwoju na lata
2023-2030 przyjeta przez Senat Politechniki Wroctawskiej. Program studiéw korzysta w szczegdlnosci ze zdefiniowanych w punkcie 7
Planu Rozwoju Politechniki Wroctawskiej modeli sektorowych: Modelu Ksztatcenia i Modelu Studiowania, w celu zapewnienia wysokiej
jakosci nauczania. Studenci kierunku realizujag model studiowania okreslony w strategii rozwoju Wydziatu Elektroniki, Fotoniki i
Mikrosystemoéw przyjety stosowna uchwata Rady Wydziatu i zgodnej z nadrzedna strategig uczelniang. Program uzwglednia réwniez
strategiczng perspektywe okreslong przez Ministerstwo Nauki i Szkolnictwa Wyzszego.

Na program ksztatcenia majg wptyw nie tylko statutowe organy doradcze, ale tez mniej formalne sprzezenie zwrotne pochodzace od
absolwentéw praktycznie ewaluujgcych nabyta wiedze i umiejetnosci w swym zyciu zawodowym. Dzieki posiadanym kompetencjom
teoretycznym i praktycznym, kadra ksztattujgca program nauczania czerpie z doswiadczen uzyskanych podczas realizacji tematéw
badawczych zaréwno z partnerami przemystowymi jak i akademickimi - krajowymi i zagranicznymi. Ksztatcenie na kierunku Automatyka
i Robotyka jest wspétbiezne z ramami strategicznymi na rzecz inteligentnych specjalizacji Dolnego Slaska w obszarze szeroko pojetej
elektroniki, w tym takze automatyki i robotyki. Zgodnie z dziatalnoscig badawczo-dydaktyczng o profilu ogélnoakademickim Wydziat
kieruje swa oferte do absolwentdw studiéw inzynierskich wyszczegdlnionych kierunkdw.
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Efekty uczenia sie

Charakterystyki
dla kwalifikacji na

Charakterystyki poziomie 6 lub 7
Kod Opis kierunkowego efektu uczenia sie dla _kwa_llflkaql na PRK'. Lo
poziomie 6 lub 7 umozliwiajace
PRK uzyskanie
kompetenc;ji
inzynierskich
Wiedza
K2_AIR_WO01 Opisuje i wyjasnia zagadnienia z wybranych dziatéw matematyki i P7U_W, P7S_WG
fizyki niezbedne do rozumienia szczegdtowych tresci z zakresu
automatyki, robotyki, elektroniki.
K2_AIR_W02 Opisuje i wyjasnia zagadnienia dotyczace organizacji produkcji, P7U_W, P7S_WK P7S_WK_INZ
zarzadzania matym przedsiebiorstwem, zarzadzania jakoscia,
zarzadzania projektami, prowadzenia dziatalnosci gospodarczej z
uwzglednieniem ekonomicznych, prawnych, spotecznych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan. Wymienia i rozumie fundamentalne
dylematy wspétczesnej cywilizacji.
K2_AIR_W03 Wyszczegélnia i charakteryzuje specyfike formalnych sposobdéw opisu  P7U_W, P7S_WG P7S_WG_INZ
i klasyfikacji modeli, metody i algorytmy sterowania ztozonymi
systemami ciggtymi i dyskretnymi. Przedstawia ich zastosowania w
automatyce i robotyce.
K2_AIR_W04 Wymienia i charakteryzuje metody modelowania deterministycznegoi P7U_W, P7S_WG P7S_WG_INZ
probabilistycznego oraz identyfikacji dla systeméw i Srodowisk.
K2_AIR_WO05 Wymienia i charakteryzuje specyficzne techniki optymalizacyjne. P7U_W, P7S_WG P7S_WG_INZ
Wskazuje i uzasadnia obszary zastosowan.
K2_AIR_W06 Wyjasnia i omawia cechy charakterystyczne sposobdw reprezentacji P7U_W, P7S_WG P7S_WG_INZ
wiedzy, technik sztucznej inteligencji i uczenia maszynowego oraz ich
zastosowania.
K2_AIR_WO07 Specyfikuje cykl projektowy i jego etapy dotyczace systeméw P7U_W, P7S_WG P7S_WG_INZ
wbudowanych i rozproszonych z wykorzystaniem dedykowanych
srodowisk implementacji systeméw.
K2_AIR_WO08 Wymienia i opisuje zasady doboru i stosowania podzespotéw P7U_W, P7S_WG P7S_WG_INZ
elektronicznych specyficznych dla uktadéw automatyki i robotyki.
K2_AIR_WO09 Charakteryzuje algorytmy uzywane w przetwarzaniu i przesytaniu P7U_W, P7S_WG P7S_WG_INZ
danych i sygnatéw oraz w sterowaniu systemami automatyki i
robotyki. Omawia specyfike urzadzenh stosowanych w tym zakresie.
K2_AIR_W10 Specyfikuje i opisuje komponenty stosowane w systemach automatyki P7U_W, P7S_WG P7S_WG_INZ
i robotyki w tym czujniki i aktuatory.
K2_AIR_W11 Opisuje najnowsze trendy rozwojowe automatyki i robotyki oraz P7U_W, P7S_WG,
zwigzane z nimi uwarunkowania oraz dylematy spoteczno- P7S_WK
ekonomiczne.
Umiejetnosci
K2_AIR_UO1 Samodezielnie realizuje prace dyplomowa magisterska zawierajaca P7U_U, P7S_UW P7S_UW_INZ

Efekty uczenia sie

aspekt badawczy, w tym: pozyskuje informacje z literatury, baz
danych, dokonuje ich interpretacji i poddaje krytycznej ocenie;
planuje i przeprowadza eksperymenty, w tym pomiary i symulacje
komputerowe, interpretuje uzyskane wyniki i wycigga wnioski;
wykorzystuje metody analityczne, symulacyjne i eksperymentalne do
rozwigzywania problemoéw; stawia i weryfikuje hipotezy zwiagzane z
problemem badawczym, stosuje podejscie systemowe uwzgledniajace
takze aspekty pozatechniczne; ewaluuje przydatnos¢ i mozliwos¢
wykorzystania nowych osiggniec (technik i technologii); proponuje
ulepszenia/usprawnienia istniejgcych rozwigzan technicznych.
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Charakterystyki
dla kwalifikacji na

Charakterystyki poziomie 6 lub 7
Kod Opis kierunkowego efektu uczenia sie dla _kwa_llﬁkaql na PRK'. Lo
poziomie 6 lub 7 umozliwiajace
PRK uzyskanie
kompetencji
inzynierskich
K2_AIR_U02 Bierze udziat w dyskusji, w tym prowadzi rozmowy réwniez w jezyku P7U_U, P7S_UK
obcym, dotyczace automatyki i robotyki; dobiera poziom
merytoryczny wypowiedzi adekwatnie do adresata; argumentuje
swoje stanowisko w dyskusji.
K2_AIR_U03 Formutuje zadania, projektuje oraz numerycznie bada systemy P7U_U, P7S_UW P7S_UW_INZ
podejmowania decyzji oraz uktady sterowania w automatyce i
robotyce.
K2_AIR_U04 Na podstawie danych pomiarowych buduje i weryfikuje modele P7U_U, P7S_UW P7S_UW_INZ
systemoéw, prowadzi badania eksperymentalne oraz korzysta z
dedykowanego oprogramowania.
K2_AIR_UO5 Definiuje i analizuje modele matematyczne uktadéw automatyki i P7U_U, P7S_UW P7S_UW_INZ
robotyki, wykorzystuje metody matematyczne do projektowania
algorytméw sterowania.
K2_AIR_U06 Dobiera i stosuje wtasciwe techniki sztucznej inteligencji oraz P7U_U, P7S_UW P7S_UW_INZ
algorytmy optymalizacyjne do rozwigzywania zagadnien z zakresu
automatyki i robotyki.
K2_AIR_U07 Projektuje i implementuje, samodzielnie lub zespotowo (w tym P7U_U, P7S_UW, P7S_UW_INZ
kierujac pracg zespotu), ztozone, rozproszone systemy sterowania P7S_UO
wykorzystujac srodowiska i biblioteki programistyczne.
K2_AIR_U08 Projektuje, wykonuje, uruchamia, analizuje, samodzielnie lub P7U_U, P7S_UW, P7S_UW_INZ
zespotowo (w tym kierujac pracg zespotu), urzadzenia elektroniczne P7S_UO
automatyki i robotyki.
K2_AIR_U09 Dobiera aparature pomiarowo-diagnostyczng do wymagan P7U_U, P7S_UW P7S_UW_INZ
uruchamianego ukfadu, samodzielnie interpretuje otrzymane wyniki.
K2_AIR_U10 Projektuje i stosuje uktady elektroniczne w przetwarzaniu sygnatéw P7U_U, P7S_UW P7S_UW_INZ
cyfrowych i analogowych oraz w sterowaniu urzadzeniami automatyki
i robotyki. Dobiera urzadzenia przetwarzania sygnatéw.
K2_AIR U1l Dobiera i stosuje nowoczesne techniki informacyjno-komunikacyjne P7U_U, P7S_UW
do prezentowania zrealizowanych rozwigzan, analiz i opinii.
K2_AIR_U12 Planuje i realizuje proces samoksztatcenia, okresla mozliwe kierunki P7U_U, P7S_UU
dalszego poszerzania wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, a takze
ukierunkowuje innych w tym zakresie.
Kompetencje spoteczne
K2_AIR_KO01 Ma $Swiadomos¢ odpowiedzialnosci absolwenta wyzszej uczelni P7U_K, P7S_KO
technicznej oraz wypetnia zobowigzania spoteczne, wynikajace ze
zdobytego wyksztatcenia wyzszego w obszarze dyscypliny naukowej
Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne,
inicjujgc dziatania majace pozytywny wptyw na interes spoteczny oraz
inspirujac inne osoby do podobnej postawy.
K2_AIR_K02 Rozumie role innowacyjnosci w gospodarce i srodowisku spotecznym.  P7U_K, P7S_KO

Efekty uczenia sie

Jest zdolny do myslenia i dziatania w sposéb kreatywny i
przedsiebiorczy w warunkach zréwnowazonego rozwoju oraz
wspotczesnych wyzwan i dylematéw cywilizacyjnych, takze do
uruchamiania dziatalnosci gospodarczej i prowadzenia matej firmy.
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Kod

K2_AIR K03

K2_AIR_K04

Opis kierunkowego efektu uczenia sie

Uznaje znaczenie oraz przydatnos¢ wiedzy teoretycznej i praktycznej
podczas rozwigzywania problemodw, realizacji projektéw oraz badan
naukowych, krytycznie oceniajac posiadang wiedze, otrzymane
informacje oraz wyszukane informacje w obszarze dyscypliny
naukowej Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie
kosmiczne, a w razie problemdw jest gotowy do merytoryczne;j
dyskusji oraz zasiegniecia opinii 0soby 0 wyzszym poziomie
wyksztatcenia badz wiekszym doswiadczeniu zawodowym.

Wykazuje sie odpowiedzialng postawa spoteczna, wynikajaca z roli
zawodowej, obejmujaca: gotowos¢ do rzetelnej pracy; profesjonalna
postawe w miejscu pracy zwigzanym z szeroko pojeta branza
elektroniczng; rozwijanie bazy wiedzy z zakresu dyscypliny naukowej
Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne;
dzielenie sie uzyskang wiedza ze wspotpracownikami, specjalistami
oraz spoteczenstwem; dbatos¢ o dobre imie zawodu elektronika;

wdrazanie i rozwijanie norm technicznych, etycznych, zasad BHP oraz

wzorcow wiasciwego postepowania w miejscu pracy i zyciu
spotecznym.

Efekty jezykowe

SJ0_S2_U01

Efekty uczenia sie

Potrafi postugiwac sie jezykiem obcym na poziomie B2+ ESOK] oraz
specjalistyczng terminologia

Charakterystyki
dla kwalifikacji na
poziomie 6 lub 7
PRK

P7U K, P7S_KK

P7U K, P7S_KR

P7S_UK

Charakterystyki
dla kwalifikacji na
poziomie 6 lub 7
PRK,
umozliwiajace
uzyskanie
kompetencji
inzynierskich
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Szczegotowe informacje dotyczace punktéw ECTS

automatyka i robotyka w jezyku angielskim

Nazwa Embedded Robotics
Catkowita liczba punktéw ECTS 90

Catkowita liczba godzin zajec 1110

Liczba punktéw ECTS przyporzadkowana zajeciom zwigzanym z prowadzong w uczelni dziatalnoscig naukowa w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany 75/90 (83.33%)

jest kierunek studiéw (DN)
Liczba punktéw ECTS przyporzadkowana zajeciom ksztattujagcym umiejetnosci praktyczne (m.in. laboratorium, projekt) (P) 51.8

Liczba punktéw ECTS, ktdra student uzyska realizujac zajecia wymagajgce bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia i 45.8
studentéw (BU)

Udziat procentowy ECTS zaje¢ wybieralnych 67/90 (74.44%)
Liczba punktéw ECTS, ktdra student uzyska realizujac zajecia z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spotecznych wiasciwych dla danego kierunku studiéw 5
Liczba punktédw ECTS, ktdra student uzyska realizujac zajecia z zakresu nauk podstawowych (matematyka, fizyka/chemia) 4

Szczegétowe informacje dotyczace punktéw ECTS 10/69



Organizacja studidéw

Realizacja programu studiow

Dopuszczalny deficyt ECTS

Semestr Dopuszczalny deficyt punktéow ECTS po semestrze
Semestr1l 8
Semestr2 8

Semestr3 0

Wymagania szczegétowe

Brak.

Sposoby weryfikacji zaktadanych efektdw uczenia sie

Forma zajec Sposoby weryfikacji zaktadanych efektow uczenia sie

Seminarium Prezentacje multimedialne prowadzone i przygotowywane indywidualnie lub grupowo; analiza przypadkéw case
study, aktywnos$¢ na zajeciach, referat

Projekt Przygotowanie projektu, realizacja projektu, dokumentacja projektowa, analiza przypadkdéw case study
Praca dyplomowa Ocena pracy przy przygotowywaniu pracy dyplomowej; analiza antyplagiatowa; recenzja

Laboratorium Wykonanie sprawozdan laboratoryjnych; wypowiedzi ustne, aktywnos$¢ w na zajeciach; kartkéwka, zadanie
wejsciowe, ocena zadan czastkowych

Wyktad Egzamin - ustny, pisemny, zaliczenie, kolokwium - ustne, pisemne
Cwiczenia Zaliczenie - ustne, pisemne; kartkéwka, zadanie wejsciowe, ocena zadan czastkowych; egzamin praktyczny, esej,
referat

Opis procesu prowadzacego do uzyskania efektéw uczenia sie

Realizujac program nauczania studenci uczeszczajq na zajecia zorganizowane. Zgodnie z regulaminem studiéw wyzszych w Politechnice
Wroctawskiej student ma obowigzek uczestniczenia w zajeciach. Zajecia prowadzone sg w formach okreslonych regulaminem studidw,
przy czym wykorzystywane sg zaréwno tradycyjne metody i narzedzia dydaktyczne jak i mozliwosci oferowane przez uczelniana
platforme e-learningowa. Wyktady moga by¢ prowadzone z wykorzystaniem nowoczesnych technik i infrastruktury Wydziatu czy
Politechniki, w tym nauczania zdalnego synchronicznego, a zajecia laboratoryjne i projektowe w formie zespotowej lub
zindywidualizowanej. Zajecia seminaryjne stuza poszerzeniu i pogtebieniu wiedzy bazuja¢ gtéwnie na wiasnych studiach literaturowych,
a takze daja sposobnos$¢ nabycia umiejetnosci (auto-) prezentacji. Poza godzinami zaje¢ prowadzacy sg dostepni dla studentéw w
wyznaczonych i ogtoszonych na stronie Wydziatu godzinach konsultacji. Waznym elementem uczenia sie jest praca wtasna studenta,
polegajaca na przygotowywaniu sie do zaje¢ (na podstawie materiatéw udostepnianych przez prowadzacych, jak i zalecanej literatury),
studiowaniu literatury, opracowywaniu raportéw i sprawozdan, przygotowywaniu sie do kolokwidw i egzamindéw. Indywidualizacja
procesu uczenia sie jest osiggana przez oferte zaje¢ specjalnosciowych.

Do kazdego efektu uczenia sie PRK przyporzadkowane sg kody przedmiotdw wskazanych w programie studiéw. Zaliczenie tych
przedmiotdw oznacza osiggniecie danego efektu. Przedmioty zaliczane s na podstawie form kontroli nabytej wiedzy, umiejetnosci i
kompetencji spotecznych, zdefiniowanych w kartach przedmiotéw. Zewnetrzng forme i konieczne elementy karty przedmiotu reguluje
odpowiednie zarzadzenie wewnetrzne, a jej zawartos¢ merytoryczna jest opracowywana przez opiekuna przedmiotu we wspétpracy z
zespotem realizujgcym. Karty przedmiotéw sg dostepne na stronie internetowej Wydziatu, a prowadzacy powinni przypomnieé o
warunkach zaliczenia na poczatku semestru. Weryfikacja i ocena uzyskania efektéw uczenia jest zréznicowane i zalezna od formy zaje.
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Sa one realizowane zaréwno metodami tradycyjnymi, jak przyktadowo: egzamin pisemny, egzamin ustny, kolokwium pisemne,
kolokwium ustne, test, sprawozdanie/raport pisemny, projekt, prezentacja, praca domowa, ocena aktywnosci podczas zaje¢, czy
sposobami niestandardowymi w postaci samooceny, czy ocena w grupie studenckiej. Brak osiggniecia przez studenta efektéw uczenia
sie, przypisanych do przedmiotu skutkuje brakiem zaliczenia przedmiotu i koniecznoscig powtérnej jego realizacji. Zaliczenie kazdego
semestru studiéw uwarunkowane jest zdobyciem okreslonej programem studiéw liczby punktéw ECTS, co jest jednoznaczne z
osiagnieciem wiekszosci efektéw uczenia sie przewidzianych w danym semestrze. Przedmioty niezaliczone student musi powtérzy¢ w
kolejnych semestrach, osiggajac w ten sposdb pozostate efekty uczenia sie.

Pozytywne ukonczenie studiéw mozliwe jest po osiagnieciu przez studenta wszystkich efektéw uczenia sie okreslonych programem
studiow. Weryfikacja i oceny efektéw uczenia sie osiggnietych przez studenta w trakcie catego cyklu uczenia sie odbywa sie gtéwnie na
poziomie poszczegdlnych przedmiotédw. Petne pokrycie efektéw uczenia sie zdefiniowanych dla programu studidéw przez efekty uczenia
sie zdefiniowane (i weryfikowane) dla przedmiotéw tworzacych ten program zapewnia weryfikacje efektéw kierunkowych (efektéw
uczenia sie osiggnietych przez studenta w trakcie catego cyklu uczenia sie).

Jakos¢ prowadzonych zajec i osigganie efektéw uczenia sie kontrolowane sg przez Komisje ds. Oceny i Zapewniania Jakosci Ksztatcenia,
ktérej zakres dziatalnosci obejmuje procedury tworzenia i modyfikowania programoéw ksztatcenia, indywidualizowania programéw
studiéw, realizowania procesu dydaktycznego oraz dyplomowania. Kontrola jakosci procesu ksztatcenia obejmuje ewaluacje osigganych
przez studentéw efektéw uczenia sie. Kontrola jako$ci prowadzonych zaje¢ wspomagana jest przez hospitacje oraz ankietyzacje,
przeprowadzane wedtug $cisle zdefiniowanych wydziatowych procedur.

Praktyki

Egzamin dyplomowy

Zgodnie z Regulaminem Studiéw (RS) na Politechnice Wroctawskiej egzamin dyplomowy sktada sie ze sprawdzianu wiedzy i
umiejetnosci polegajacym na weryfikacji stopnia opanowania tresci ksztatcenia przekazywanych w czasie studidéw. Po konsultacjach z
nauczycielami akademickimi prowadzacymi zajecia z poszczegélnych przedmiotéw, Komisja Programowa Kierunku (KPK) przygotowuje i
zatwierdza liste zagadnien obowigzujacych na egzaminie dyplomowym. Lista zagadnieh egzaminu dyplomowego jest publikowana na
stronie internetowej Wydziatu, w terminie wskazanym w Regulaminie Studiéw.
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Plan studiow

automatyka i robotyka w jezyku angielskim

Semestr 1

Na pierwszym semestrze realizowane podstawy przedmiotdw kierunkowych (teoria sterowania) i przedmiot z grupy mat-fiz. Rozwijane sg tez kompetencje jezykowe studentow.

Przedmiot Liczba godzin Forma weryfikacji Punkty ECTS Obligatoryjnos¢
Control Theory Wykfad: 30 Wyktad: Egzamin Wykfad: 2 Obowigzkowy
Cwiczenia: 15 Cwiczenia: Zaliczenie na ocene Cwiczenia: 2
Laboratorium: 15 Laboratorium: Zaliczenie na ocene Laboratorium: 1
Physics Wyktad: 15 Zaliczenie na ocene 1 Obowigzkowy
Foreign Language 2.2 Cwiczenia: 60 Zaliczenie na ocene 3 Obowigzkowa grupa

Student/ka wybiera jeden przedmiot jezykowy z oferty ogélnouczelnianej
Foreign Language 2.2 Cwiczenia: 60 Zaliczenie na ocene 3 Wybieralny

Suma 135 9

Embedded Robotics

Specyfika specjalnosci anglojezycznej Embedded Robotics, w odréznieniu od specjalnosci polskojezycznych, jest rekrutacja na nig juz na poczatku pierwszego semestru. Drugg istotng réznica jest
realizacja przedmiotdw kierunkowych Automatyka i Robotyka na pierwszych dwéch semestrach zamiast jedynie pierwszego. Na semestrze pierwszym realizowane jest pierwszy z przedmiotdw
ksztatcenia kierunkowego z kanonu automatyki i robotyki, obejmujacy teorie sterowania. Specjalistyczne przedmioty semestralne dotycza metod sztuczej inteligencji i uczenia maszynowego
wspomaganych podstawami z logiki formalnej oraz systeméw wbudowanych takze w wersji Srodowisk programistycznych dla tych systeméw. Z przedmiotéw ogdlno-politechnicznych realizowana jest
matematyka i fizyka oraz pierwszy z jezykéw obcych. Wiedze semestralng uzupetniaja przedmioty humanistyczne poszerzajace horyzonty studenta.

Przedmiot Liczba godzin Forma weryfikacji Punkty ECTS Obligatoryjnos¢
Robotic Programming Environments Wyktad: 30 Wyktad: Egzamin Wyktad: 3 Obowigzkowy
Laboratorium: 30 Laboratorium: Zaliczenie na ocene Laboratorium: 2 specjalnosciowy
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Przedmiot

Liczba godzin

Forma weryfikacji

Punkty ECTS

Obligatoryjnos¢

Artificial Intelligence and Machine Learning
Embedded Systems

Applied Logic

Sensors and Actuators

Suma

Semestr 2

W semestrze realizowana jest wiekszos$¢ przedmiotéw kierunkowych. Rozszerzane sg kompetencje jezykowe w zakresie kolejnego jezyka obcego.

Przedmiot

Wyktad: 30
Projekt: 30

Wyktad: 30
Laboratorium: 30

Wykfad: 30
Cwiczenia: 15

Wyktad: 15
Laboratorium: 15

255

Liczba godzin

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Projekt: Zaliczenie na ocene

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Laboratorium: Zaliczenie na ocene

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Cwiczenia: Zaliczenie na ocene

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Laboratorium: Zaliczenie na ocene

Forma weryfikacji

Wyktad: 2
Projekt: 2

Wyktad: 2
Laboratorium: 2

Wyktad: 2
Cwiczenia: 1

Wyktad: 1
Laboratorium: 2

19

Punkty ECTS

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obligatoryjnos¢

Applications of Al Models in Automation

Foreign Language 2.1

Wyktad: 30
Projekt: 30

Cwiczenia: 30

Student/ka wybiera jeden przedmiot jezykowy z oferty ogélnouczelnianej

Foreign Language 2.1

Theory and Methods of Optimization
Modeling and Identification

Suma

Embedded Robotics

Cwiczenia: 30

Wyktad: 30
Cwiczenia: 15

Wyktad: 30
Seminarium: 15

180

Wyktad: Egzamin
Projekt: Zaliczenie na ocene

Zaliczenie na ocene

Zaliczenie na ocene

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Cwiczenia: Zaliczenie na ocene

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Seminarium: Zaliczenie na ocene

Wyktad: 2
Projekt: 2

2

2

Wyktad: 2
Cwiczenia: 2

Wyktad: 2
Seminarium: 1

13

Obowigzkowy

Obowigzkowa grupa

Wybieralny
Obowigzkowy

Obowigzkowy

Na semestrze drugim realizowane sg pozostate przedmioty kierunkowe: modelowanie i identyfikacja, metody optymalizacyjne, oraz zastosowania metod Al w automatyce. Poszerzana jest wiedza i
umiejetnosci dotyczace sensordw i ich uktaddw oraz przedstawiane aspekty robotyki na poziomie wyzszym: dyskretnym oraz nizszym: sterowania uktadami wbudowanymi. Na wielu projektach i
laboratoriach student ma mozliwo$¢ poznania praktyczych aspektéw robotyki stacjonarnej i mobilnej, a przez realiacje projektu specjalnosciowego takze nabycia badz utrwalenia umiejetnosci pracy w

grupie nad ztozonym zadaniem robotycznym. Na tym semetrze realizowany jest drugi jezyk obcy.

Plan studiéw
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Przedmiot

Liczba godzin

Forma weryfikacji

Punkty ECTS

Obligatoryjnos¢

Event-Based Control

Control Theory for Embedded Systems
Mobile Robotics

Intermediate Project

Specialization Seminar

Suma

Semestr 3

Wyktad: 15
Cwiczenia: 15
Projekt: 30

Wyktad: 15
Laboratorium: 15

Wyktad: 30
Laboratorium: 30
Projekt: 30

Seminarium: 30

210

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Cwiczenia: Zaliczenie na ocene
Projekt: Zaliczenie na ocene

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Laboratorium: Zaliczenie na ocene

Wyktad: Egzamin
Laboratorium: Zaliczenie na ocene

Zaliczenie na ocene

Zaliczenie na ocene

\{Vyk’rad: 2
Cwiczenia: 1
Projekt: 2

Wykfad: 1
Laboratorium: 1

Wyktad: 3
Laboratorium: 2

3

17

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obowigzkowy
specjalnosciowy

W ostatnim semestrze studiéw uzupetniana jest wiedza studenta z zakresu przedmiotéw humanistyczno-menedzerskich. Jest realizowany ostatni z przedmiotéw kierunkowych.

Przedmiot

Liczba godzin

Forma weryfikacji

Punkty ECTS

Obligatoryjnos¢

Entrepreneurship
Developing Managerial Skills

Smart Factory
Ethics of New Technologies

Suma

Embedded Robotics

Na semestrze trzecim student pogtebia wiedze i umiejetnosci w zakresie zaawansowanych metod sterowania i planowania ruchu uktadéw robotycznych, w tym takze robotéw spotecznych. Gtéwnym
zadaniem semestralnym jest przygotowanie pracy dyplomowej wybranej z dostepnej puli tematéw pod koniec semestru drugiego. Postepy w realiacji pracy dyplomowej sg na biezaco monitorowane na

Wyktad: 15
Seminarium: 15

Wyktad: 15
Seminarium: 15

Wyktad: 15
Seminarium: 15

20

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Seminarium: Zaliczenie na ocene

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Seminarium: Zaliczenie na ocene

Zaliczenie na ocene

Zaliczenie na ocene

seminarium dyplomowym. Uzupetniana jest takze wiedza z zakresu przedsiebiorczosci i komunikacji spoteczne;.

Plan studiéw

Wyktad: 1
Seminarium: 1

Wyktad: 1
Seminarium: 1

1
1

Obowigzkowy

Obowigzkowy

Obowigzkowy
Obowigzkowy



Przedmiot

Liczba godzin

Forma weryfikacji

Punkty ECTS

Obligatoryjnos¢

Advanced Robot Control

Task and Motion Planning

Social Robots

Master Thesis

Diploma Seminar

Suma

Plan studiéw

Wyktad: 30
Laboratorium: 15

Wyktad: 30
Seminarium: 15

Wykfad: 15
Laboratorium: 15
Praca dyplomowa: 90

Seminarium: 30

240

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Laboratorium: Zaliczenie na ocene

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Seminarium: Zaliczenie na ocene

Wyktad: Zaliczenie na ocene
Laboratorium: Zaliczenie na ocene

Zaliczenie na ocene

Zaliczenie na ocene

Wyktad: 2
Laboratorium: 1

Wyktad: 2
Seminarium: 1

Wykfad: 1
Laboratorium: 1

15

26

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obowigzkowy
specjalnosciowy

Obowigzkowy
specjalnosciowy
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Control Theory
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027
Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe
- angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty kierunkowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 1

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_WO02

PEU_WO3

PEU_UO1

Sylabusy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

* Wyktad: 30 godz., 2 ECTS, Egzamin
* Cwiczenia: 15 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Laboratorium: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu wiedzy

Potrafi objasni¢ strukture, reprezentacje i istotne wtasnosci
nieliniowych ukfadéw sterowania ze sprzezeniem zwrotnym oparte
na modelu.

Charakteryzuje zadania sterowania i stowarzyszone z nimi
algorytmy sterowania oparte na modelu.

Opisuje trendy w teorii sterowania.
Z zakresu umiejetnosci

Analizuje wybrane wtasnosci nieliniowych uktadéw sterowania oraz
przeprowadza¢ obliczenia niezbedne do syntezy i analizy
algorytmdw sterowania dla takich systeméw, zaréwno teoretycznie
jak i przy pomocy srodowiska programowego do obliczen
inzynierskich i naukowych.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W03

K2_AIR_W03

K2_AIR_ W11

K2_AIR_U05
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Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Wykfad jest poswiecony prezentacji i omdwieniu reprezentacji nieliniowego systemu dynamicznego ze zmiennymi stanu,
stabilnosci, doktadnej linearyzacji przez sprzezenie zwrotne i zmiane wspétrzednych, sterowaniu optymalnemu.

Cwiczenia majg na celu nabycie umiejetnoéci badania stabilnosci, syntezy algorytméw regulacji opartych na doktadnej
linearyzacji oraz algorytméw sterowania optymalnego dla prostych przypadkéw.

Laboratorium ma na celu nabycie umiejetnosci badania stabilnosci, syntezy algorytméw regulacji opartych na doktadne;j
linearyzacji oraz algorytméw sterowania optymalnego dla ztozonych przypadkdéw, w oparciu o profesjonalne oprogramowanie
do obliczeh naukowych i inzynierskich.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 30
Cwiczenia 15
Laboratorium 15
Samodzielne studiowanie tematyki zajec 11
Zaliczenie/Egzamin 4
Przygotowanie do zajec 11
Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia 12
Przeprowadzenie badan empirycznych 15
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 12

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 125
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Politechnika Wroctawska

Robotic Programming Environments
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Kierunek studiow

automatyka i robotyka w jezyku angielskim
Specjalnos¢

Embedded Robotics

Jednostka organizacyjna
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw

Poziom ksztatcenia
studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier)

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Cykl ksztatcenia
2026/2027

Jezyki wyktadowe
angielski

Obligatoryjnos¢
Obowigzkowy specjalnosciowy
Blok zajeciowy

Przedmioty specjalnosciowe

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi
Tak

Semestr Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia
Semestr 1 * Wyktad: 30 godz., 3 ECTS, Egzamin
* Laboratorium: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Efekt przedmiotowy Tres¢ Efekt kierunkowy
Z zakresu wiedzy
PEU WO1 Rozréznia i objasnia metody projektowania systemdw zorientowane K2 AR WO7
- na komponenty. - -
PEU W02 WyJasma'metody projektowania rozproszonych systemdw K2 AR WO3
- sterowania. - =
PEU_WO03 Okresla i objasnia protokoty komunikacji. K2_AIR_W09
PEU_WO04 Charakteryzuje wybrane robotyczne srodowiska programistyczne. K2_AIR_ W07
PEU WO5 KIasyﬁku;e i opisuje wybrane robotyczne srodowiska K2 AIR W09
- programistyczne. - -
PEU_W06 Rozrdznia i charakteryzuje wybrane biblioteki programistyczne K2_AIR_W09

wspomagajace tworzenie systemdw sterowania.

Z zakresu umiejetnosci

Sylabusy
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Projektuje i implementuje rozproszone heterogeniczne systemy

PEU_UO1 . K2_AIR_U07
- sterowania. - -
PEU U02 AnaI|;u1e, dgkomponUJe i definiuje ztozone systemy, komponenty K2 AR U07
- oraz interfejsy. - -

Dobiera i wykorzystuje dostepne Srodowiska programistyczne
PEU_UO3 w celu implementacji ztozonych rozproszonych systeméw K2_AIR_U07
sterowania.
PEU U04 Dobiera i WykorzystUJ.e. dostg:pne srodOW|ska symulacyjne w celu K2 AR U03
- modelowania robota i jego srodowiska. - -
PEU_UO5 Postuguje sie dostepnymi bibliotekami programistycznymi w celu K2_AIR_UO3

rozwigzywania réwnan rézniczkowych, optymalizacji i sterowania.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Program przedmiotu obejmuje teorie i praktyke w zakresie robotycznych Srodowisk programistycznych oraz rozproszonych
systemdw sterowania. Studenci zapoznajg sie z metodami projektowania komponentowego, protokotami komunikacji oraz
wybranymi Srodowiskami programistycznymi stosowanymi w robotyce, w szczegdlnosci ze srodowiskiem ROS 2. Omawiane
sg takze zagadnienia zwigzane z integracja réznych modutéw systemu oraz zarzadzaniem ich wspdétpraca w czasie
rzeczywistym. W ramach zaje¢ studenci zdobywajg umiejetnosci praktyczne poprzez realizacje projektéw oraz ¢wiczen
laboratoryjnych. Dodatkowo poruszane sa aspekty zwigzane z testowaniem oraz optymalizacjg systeméw robotycznych.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 30
Laboratorium 30
Samodzielne studiowanie tematyki zaje¢ 11
Przygotowanie do zajec 10
Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia 10
Zaliczenie/Egzamin 4
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 30

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 125
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Physics
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027
Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe
- angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy

Poziom ksztatcenia

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier)

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow

profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 1

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_WO02

PEU_WO3

PEU_W04

PEU_WO5

PEU_WO06

Sylabusy

Blok zajeciowy

Przedmioty ksztatcenia podstawowego - fizyka

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

» Wyktad: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu wiedzy
Wyjasnia na czym polega dualizm korpuskularno-falowy.

Przedstawia postulaty i podstawowy formalizm mechaniki
kwantowej.

Objasnia fizyczne znaczenie réwnania Schroedingera i funkgji
falowej falowe;.

Wyjas$nia fizyczny sens rozwigzania réwnania Schroedingera dla
atomu wodoru i funkcji falowej Schroedingera dla atomu wodoru
i atomdw wieloelektronowych.

Charakteryzuje idee kwantowego opisu uktadéw wieloatomowych,
w szczegdlnosci w szczegdlnosci struktury pasmowej krysztatéw.

Opisuje zasady dziatania wspétczesnych wybranych przyrzadéw
potprzewodnikowych pétprzewodnikowych.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W01

K2_AIR_WO01

K2_AIR_W01

K2_AIR_W01

K2_AIR_W01

K2_AIR_W01
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Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Przedmiot wprowadza wiedze dotyczacg miedzy innymi: mechaniki kwantowej, opisu atomu wodoru, wtasciwosci materii w
tym metali, pdtprzewodnikdw, izolatorédw. Przedstawiane sg postulaty i prawa fizyki mikroswiata. Wyjasniane sg sposoby
opisu modeli atoméw wieloelektronowych jak i uktadéw wieloatomowych. Omawiane sa wybrane przyrzady
potprzewodnikowe. Stanowi przeglad wybranych gtéwnych praw wspétczesnej fizyki niezbednych do zrozumienia zjawisk
fizycznych w ramach badanej dyscypliny naukowe;.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zaje¢ studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 15
Przygotowanie do zajec 4
Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia 6

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) L|czba2590dzm
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Politechnika Wroctawska

Artificial Intelligence and Machine Learning

Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Kierunek studiow Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe

Embedded Robotics angielski

Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢

Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy specjalnosciowy

Poziom ksztatcenia Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi
studia stacjonarne Tak

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

Semestr 1 * Wyktad: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Projekt: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Efekt przedmiotowy Tres¢
Z zakresu wiedzy

Rozumie pojecie sztucznej inteligencji, reprezentacji wiedzy

PEU W01 S :
- i wnioskowania.

Zna metody przeszukiwania i uzycia heurystyk w rozwigzywaniu

PEU_W02 2
- problemow.

Rozumie uzycie jezyka logiki matematycznej do opisu probleméw,

PEU_WO03 . C - "
- i znaczenie niepewnosci reprezentacji.

Rozumie uzycie prawdopodobienstwa do opisu probleméw, oraz
PEU_WO04 procesy decyzyjne Markowa i podstawowe algorytmy ich
rozwigzywania.

Z zakresu umiejetnosci

Sylabusy

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W06

K2_AIR_W09

K2_AIR_W06

K2_AIR_W06

24 /69



Potrafi tworzy¢ abstrakcyjne opisy probleméw praktycznych
PEU_UO1 i implementowac ich rozwigzania wykorzystujac algorytmy K2_AIR_U06
sztucznej inteligencji i maszynowego uczenia.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektdw uczenia sie

Zrozumienie zagadnien reprezentacji wiedzy, wnioskowania i maszynowego uczenia.

Nabycie wiedzy o wykorzystaniu heurystyk w rozwigzywaniu probleméw.

Nabycie wiedzy o wykorzystaniu jezyka logiki i dowodzenia twierdzeh we wnioskowaniu.

Nabycie wiedzy o wykorzystaniu rachunku prawdopodobienstwa, reguty Bayesa, oraz o procesach Markowa i
metodach sekwencyjnego podejmowania decyz;ji.

Nabycie wiedzy o metodach uczenia sie indukcyjnego (nadzorowanego i nienadzorowanego) i ze wzmocnieniem.
6. Nabycie praktycznej umiejetnosci tworzenia abstrakcyjnej reprezentacji probleméw praktycznych, i wykorzystania
jednego z istniejgcych paradygmatéw formalnych do jego rozwiazania.

A WN R

b

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 30
Projekt 30
Samodzielne studiowanie tematyki zajec 5
Przygotowanie projektu 25
Przygotowanie do zajec 10

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 100
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Embedded Systems
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢

Jezyki wyktadowe

Embedded Robotics angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy specjalnosciowy

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 1

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_W02

PEU_UO1

Sylabusy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

» Wyktad: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Laboratorium: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu wiedzy

Opisuje zasady projektowania cyfrowych uktadéw
programowalnych. Dobiera uktadu FPGA pod katem wymaganej
wydajnosci oraz oferowanych uktaddw peryferyjnych do zadane;
aplikacji

Objasnia zasady budowy oraz zastosowania systeméw
wbudowanych. Opisuje procesory wielordzeniowe oraz idee
i dziatanie przetwarzania réwnolegtego

Z zakresu umiejetnosci

Wykorzystuje informacje zamieszczone w notach technicznych

w procesie projektowania systeméw wbudowanych. Postuguje sie
narzedziami komputerowymi wspierajgcymi projektowanie

i testowanie oprogramowania dla wybranej platformy sprzetowej.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W06

K2_AIR_W06

K2_AIR_U08
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PEU_U02 sktadowe uktaddw FPGA.

Tworzy oprogramowanie w jezykach HDL wykorzystujgc bloki

K2_AIR_U09

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektdw uczenia sie

W trakcie przedmiotu studenci pogtebiajg wiedze i umiejetnosci z zakresu nowoczesnych mikrokontroleréw jednuktadowych
jedno- i wielordzeniowych. Uczg sie wykorzystania réznorakich, sredniozaawansownych uktadéw peryferyjnych w
szczegdblnosci tych wymaganych w aplikacjach Internetu Rzeczy oraz Sieci Neuronowych czy Sztucznej Inteligencji. Studenci
poznajg idee przetwarzania réwnolegtego na wielordzeniowych procesorach homo- i heterogenicznych. W ostatniej fazie
przedmiotu studenci doskonalg wiedze i umiejetnosci wykorzystania programowalnych struktur logicznych w implementacji
algorytméw przetwarzania sygnatéw. Ucza sie na temat gtdwnych struktur, parametréw i zastosowan oraz nabywaja
znajomosci podstaw jezykéw HVL i ich wykorzystania do tworzenia réznorodnych uktadéw kombinacyjnych i sekwencyjnych.

Naktad pracy studenta

Rodzaje zajec studenta

Wyktad

Laboratorium

Przygotowanie do zajec

Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia

Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu

Przeprowadzenie badan literaturowych

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS)

Sylabusy

Srednia liczba godzin przeznaczonych
na zrealizowane aktywnosci

30

30

10

19

Liczba godzin
100
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Kierunek studiow
lektoraty

Specjalnos¢

Jednostka organizacyjna
Politechnika Wroctawska

Poziom ksztatcenia
studia drugiego stopnia
Forma studiow
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestry
Semestr 1, Semestr 2,
Semestr 3

Efekt przedmiotowy

Tresé

Politechnika Wroctawska

Foreign Language 2.2
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia
2026/2027

Jezyki wyktadowe
angielski

Obligatoryjnos¢
Wybieralny

Blok zajeciowy
Jezyki obce

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia
* Cwiczenia: 60 godz., 3 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Efekt kierunkowy

Z zakresu umiejetnosci

Ma wiedze, umiejetnosci i kompetencje zgodne z wymaganiami
okreslonymi dla wtasciwego poziomu jezykowego; zna, rozumie
i stosuje okreslone poziomem Srodki jezykowe (gramatyczne,
leksykalne i stylistyczne) z zycia codziennego z wybranymi
elementami jezyka akademickiego, specjalistycznego

PEU_UO1

i technicznego stosowane w dziedzinie studiowanego kierunku oraz
w Srodowisku akademickim i zawodowym; porozumiewa sie

5J0_S2_U01

w $Srodowisku rodzinnym, towarzyskim i interkulturowym ¢wiczac
umiejetnos¢ komunikacji; docenia potrzebe doskonalenia swoich
umiejetnosci w zakresie efektywnej komunikacji, rozwija
kompetencje w obszarze jezyka komunikacji, podstaw jezyka
specjalistycznego i akademickiego.

Sylabusy
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Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Al; A2; B1 jezyk francuski, hiszpanski, japonski, niemiecki, polski jako obcy, rosyjski

Ogblne tresci ksztatcenia

Ksztatcenie oraz pogtebianie kompetencji komunikacyjnych w srodowisku rodzinnym, towarzyskim oraz interkulturowym oraz
dla okreslonego poziomu dla potrzeb akademickich i zawodowych.

Interakcja adekwatna dla wtasciwego poziomu kompetencji jezykowych, np. wiasny profil studenta oraz zainteresowan;
prezentowanie siebie, swoich zainteresowan i pomystéw w kontekstach srodowiskowych, akademickich i zawodowych.
Rozwijanie kompetencji twérczych, odbiorczych i interaktywnych w grupie.

Jezyk w komunikacji we wspoétczesnym Swiecie. Komunikacja werbalna i niewerbalna - wrazliwo$¢ na réznice kulturowe,
nawigzywanie rozmowy, wigczanie sie do dyskusji, przechodzenie do kolejnych punktéw, podsumowywanie wypowiedzi,
stosowanie charakterystycznych zwrotéw i wyrazen dla okreslonego poziomu jezykowego; branie udziatu w réznych formach
interakcji.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Cwiczenia 60

Przygotowanie do zajec 30

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 90
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Applied Logic

Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢
Embedded Robotics

Jezyki wyktadowe
angielski

Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢

Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw

Poziom ksztatcenia

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier)

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 1

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1
PEU_W02
PEU_W03

PEU_W04

PEU_UO1
PEU_U02
PEU_U03
PEU_U04

Sylabusy

Obowigzkowy specjalnosciowy
Blok zajeciowy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

* Wyktad: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Cwiczenia: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresc
Z zakresu wiedzy
Przedstawia i wyjasnia metode rezolucji w Rachunku Zdan.

Objasnia pojecia i uzasadnia wtasnosci logiki LTL.

Opisuje pojecie automatu Buchiego i jego zwigzek ze zdaniami LTL.

Formutuje wiasnosci dyskretnego systemu standw przy uzyciu
logiki modalne;j.

Z zakresu umiejetnosci
Dowodzi, ze zdanie jest tautologig logiki modalnej LTL.
Konstruuje automaty Buchiego dla zadanego zdania LTL.
Opisuje wtasnosci protokotéw przy uzyciu zdan logiki LTL.

Modeluje protokoty za pomoca narzedzia Spin.

Przedmioty ksztatcenia podstawowego - matematyka

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W01
K2_AIR_W01
K2_AIR_W01

K2_AIR_W01

K2_AIR_U12
K2_AIR_U12
K2_AIR_U12
K2_AIR_U12
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Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Pogtebienie wiedzy z klasycznego rachunku zdan. Prezentacja logik modalnych ze szczegdlnym uwzglednieniem LTL.

Zdefiniowanie automatu Buchiego oraz pokazanie zwigzku zlogika LTL oraz automatyczna weryfikacja.

Zdobycie podstawowych umiejetnosci w postugiwaniu sie metodami logiki modalnej, LTL oraz automatami Buchiego.

Zapoznanie z narzedziami stuzacymi do automatycznej weryfikacji: jezykiem Promela oraz interpreterem Spin.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wykiad 30
Cwiczenia 15
Przygotowanie do zajec 15
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 6
Samodzielne studiowanie tematyki zaje¢ 5
Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia 4

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 75

Sylabusy
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Sensors and Actuators
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢
Embedded Robotics

Jezyki wyktadowe
angielski

Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢

Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 1

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_WO02

PEU_WO3

PEU_UO1

PEU_U02

Sylabusy

Obowigzkowy specjalnosciowy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

» Wyktad: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Laboratorium: 15 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu wiedzy

Charakteryzuje cele uzycia czujnikéw i sitownikéw w okreslonych
zastosowaniach.

Wyjasnia fizyczne zasady dziatania podstawowych czujnikéw
i sitownikéw stosowanych w robotyce.

Opisuje budowe podstawowych czujnikéw i sitownikéw
stosowanych w robotyce.

Z zakresu umiejetnosci

Interpretuje dane uzyskane z podstawowych czujnikéw
stosowanych w robotyce.

Stosuje ukfady elektroniczne w przetwarzaniu sygnatéw
z wybranych sensoréw stosowanych w robotyce

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W09

K2_AIR_W08

K2_AIR_ W10

K2_AIR_U09

K2_AIR_U10
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Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Nabycie wiedzy o konstrukcji i zasadach dziatania sensoréw wykorzystywanych w robotyce oraz ich wykorzystania, jak tez
uktadéw stosowanych w systemach pomiarowych. Poznanie najistotniejszych wtasnosci czujnikéw i ich konsekwencji dla
jakosci realizowanych pomiardéw. Nabycie wiedzy odnosnie wptywu czynnikéw srodowiskowych na dziatanie wybranych
sensoréw. Poznanie metod kompensacji ich wptywu na realizowane pomiary. Zapoznanie sie z podstawowymi narzedziami
programistycznymi umozliwiajgcymi wizualizacje danych pomiarowych. Nabycie umiejetnosci interpretacji danych
otrzymywanych z omawianych sensoréw.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 15
Laboratorium 15
Przygotowanie do zajec 15
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 20
Samodzielne studiowanie tematyki zajec 10

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 75
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Applications of Al Models in Automation

Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027
Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe
- angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty kierunkowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 2

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_WO02

PEU_WO3

PEU_UO1

PEU_U02

Sylabusy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

» Wyktad: 30 godz., 2 ECTS, Egzamin
* Projekt: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu wiedzy

Kategoryzuje i opisuje gtéwne paradygmaty metod reprezentacji

wiedzy, algorytmoéw sztucznej inteligencji i uczenia maszynowego.

Omawia zastosowania metod reprezentacji wiedzy, algorytméw
sztucznej inteligencji i uczenia maszynowego.

Opisuje trendy rozwojowe w zakresie modeli Al w automatyce
i robotyce.

Z zakresu umiejetnosci

Dokonuje klasyfikacji metod sztucznej inteligencji i dobiera
adekwatnie do zadania modele uczenia maszynowego.

Implementuje metody sztucznej inteligencji do zastosowania
w wybranych zadaniach, w tym zwigzanych z automatyka
i robotyka.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W06

K2_AIR_W09

K2_AIR_W11

K2_AIR_U06

K2_AIR_U06
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Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

W zakresie przedmiotu jest zdobycie przez studentéw wiedzy z zakresu analizy danych i podstaw metod sztucznej
inteligencji, w tym w szczegdlnosci sztucznych sieci neuronowych, wykorzystywanych w rozwigzywaniu probleméw z obszaru
elektroniki, automatyki i robotyki oraz systeméw wspomagania decyzji dedykowanych réznym dziedzinom nauki.

W wyniku realizacji przedmiotu studenci zdobedg umiejetnosci analizy danych, ekstrakgji i selekcji cech oraz doboru,
implementac;ji i weryfikacji metod sztucznej inteligenciji.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 30
Projekt 30
Samodzielne studiowanie tematyki zajec 5
Przygotowanie projektu 26
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 5
Zaliczenie/Egzamin 4

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 100
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Event-Based Control
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢

Jezyki wyktadowe

Embedded Robotics angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy specjalnosciowy

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 2

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_W02

PEU_WO3

Sylabusy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

» Wyktad: 15 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Projekt: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na oceng
* Cwiczenia: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu wiedzy

Charakteryzuje pojecia z zakresu formalnych dyskretnych
systemoéw zdarzeniowych (DES), w tym sieci Petriego i automatéw
skonczenie-stanowych.

Definiuje pojecia z zakresu syntezy sterowania nadrzednego
w oparciu o modele DES oraz znajduje ich zastosowania
w wybranych systemach automatyki i robotyki.

Opisuje i wyjasnia wtasnosci dyskretnych systeméw zdarzeniowych,
takie jak osiggalnos¢, zywotnos$¢, odwracalnosé, bezpieczenstwo
oraz uzasadnia ich znaczenie w projektowaniu systeméw
sterowania.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W03,
K2_AIR_W04

K2_AIR_W07

K2_AIR_W03,
K2_AIR_W04
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PEU_W04

PEU_WO05

PEU_UO1

PEU_U02

Charakteryzuje systemy RAS (Resource Allocation Systems),

o . i’ BOSRNA K2_AIR_WO03,
opisuje problemy alokacji zasobow oraz wyjasnia zjawiska blokad — 5
. K2_AIR_W04
w systemach zdarzeniowych. - -
Opisuje i poréwnuje metody zapewnienia poprawnosci
i efektywnosci sterowania w systemach RAS, w tym strategie
oo o X K2_AIR_ W07
unikania blokad, oraz uzasadnia ich zastosowanie w systemach - -
automatyki i robotyki.
Z zakresu umiejetnosci
PrOJektUJg modele DES ztozonych systemdéw i opracowuje dla nich K2 AR U07
sterowanie nadrzedne. - =
Analizuje dziatanie i bada wtasnosci modelowania automatowego K2_AIR_UO5

i sieciowego systemu automatyki/robotyki.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Zdobycie wiedzy uwzgledniajgcej aspekty aplikacyjne z teorii Dyskretnych Systeméw Zdarzeniowych (DES), w tym jezykéw
formalnych, automatéw stanu i sieci Petriego. Ksztattowanie umiejetnosci zastosowania teorii DES w modelowaniu obiektdw i
systemow automatyki oraz w projektowaniu sterowania nadrzednego. Zapoznanie sie z podstawowymi wasnosciami
dyskretnych systeméw zdarzeniowych oraz sieci Petriego, takimi jak osiggalnos¢, zywotnosé, odwracalnosé, ograniczonosé,
bezpieczenstwo i brak blokad, wraz ze zrozumieniem ich znaczenia w analizie poprawnosci dziatania systeméw sterowania.
Nabycie umiejetnosci identyfikacji i charakteryzowania systeméw RAS (Resource Allocation Systems), w tym ich taksonomii,
problemdw alokacji zasobdw oraz metod zapewnienia poprawnosci i efektywnosci sterowania, w szczegélnosci strategii
unikania blokad w systemach automatyki i robotyki.

Rodzaje zaje¢ studenta

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 15
Projekt 30
Cwiczenia 15
Samodzielne studiowanie tematyki zajec 11
Przygotowanie projektu 15
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 9
Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia 10
Przygotowanie do zajec 20

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS)

Sylabusy

Liczba godzin
125
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Control Theory for Embedded Systems
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe
Embedded Robotics angielski

Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢

Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy specjalnosciowy

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 2

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_W02

Sylabusy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

» Wyktad: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Laboratorium: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu wiedzy

Charakteryzuje fundamentalne zagadnienia teorii sprzezenia
zwrotnego, w szczegdlnosci: podstawowe konfiguracje sprzezenia
zwrotnego i ich wtasnosci, stabilnos$¢, odpornos¢ stabilnosci,
ksztattowanie petli sprzezenia zwrotnego, klasyczne cele
sterowania i kryteria zachowania, klasyczne metody projektowania
kompensatordéw (takich jak kompensacja lead/lag, metoda linii
pierwiastkowych, metoda Guillemina-Truxala);

Charakteryzuje schemat ogdlny systemu adaptacyjnego
i podstawowy aparat matematyczny stosowany do analizy
systeméw adaptacyjnych.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W03

K2_AIR_W03
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Charakteryzuje wptyw wtasnosci oprogramowania na wdrozenie
matematycznych praw sterowania na jednostce sprzetowej,
podstawowe etapy implementacji i weryfikacji prawa sterowania
(wedtug modelu V), ktére sg wspierane przez oprogramowanie
Matlab/Simulink, w szczegélnosci: symulacje, szybkie
prototypowanie sterownikéw, szybkie prototypowanie

z wykorzystaniem jednostki docelowej, Software-in-the-Loop,
Processor-in-the-Loop, Hardware-in-the-Loop.

PEU_W03 K2_AIR_W03

Z zakresu umiejetnosci

Projektuje i analizuje uktad sterowania oparty na architekturze
PEU_UO1 sprzezenia zwrotnego w oparciu o paradygmaty sterowania K2_AIR_U04
odpornego i sterowania adaptacyjnego.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Wyktad w pierwszej kolejnosci omawia klasyczne metody projektowania uktadéw sterowania oparte na paradygmacie
sterowania odpornego. Nastepnie omawiane sa fundamentalne zasady projektowania adaptacyjnych uktadéw sterowania. W
kontekscie obydwu podejs¢ prezentowane sg narzedzia i techniki komputerowe przeznaczone do wdrozen algorytmow
sterowania opartych na modelu.

Na laboratorium, poprzez badania empiryczne, nabywana jest umiejetno$¢ wdrazania i analizy odpornych i adaptacyjnych
algorytméw sterowania. W tym celu wykorzystywane sg srodowiska sprzetowo-programowego do szybkiego prototypowania
sterownikéw.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 15
Laboratorium 15
Zaliczenie/Egzamin 4
Przygotowanie do zajec 5
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 11

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 50
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Kierunek studiow
lektoraty

Specjalnos¢

Jednostka organizacyjna
Politechnika Wroctawska

Poziom ksztatcenia
studia drugiego stopnia
Forma studiow
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestry
Semestr 1, Semestr 2,
Semestr 3

Efekt przedmiotowy

Tresé

Politechnika Wroctawska

Foreign Language 2.1
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia
2026/2027

Jezyki wyktadowe
angielski

Obligatoryjnos¢
Wybieralny

Blok zajeciowy
Jezyki obce

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia
* Cwiczenia: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Efekt kierunkowy

Z zakresu umiejetnosci

Ma wiedze, umiejetnosci i kompetencje zgodne z wymaganiami
okreslonymi dla poziomu minimum B2 wg Europejskiego Systemu
Opisu Ksztatcenia Jezykowego; zna, rozumie i stosuje srodki
jezykowe (gramatyczne, leksykalne i stylistyczne) z jezyka

PEU_UO1

akademickiego, specjalistycznego i technicznego stosowane
w dziedzinie studiowanego kierunku oraz w srodowisku

5J0_S2_U01

akademickim i zawodowym; porozumiewa sie w Srodowisku
interkulturowym i zawodowym; rozumie i posiada umiejetnos¢
analizy obcojezycznych tekstéw specjalistycznych; doskonali swoje
umiejetnosci w obszarze jezyka specjalistycznego i akademickiego.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

B2 plus jezyk angielski, francuski, hiszpanski, niemiecki

Sylabusy
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C1 plus jezyk angielski

Ogblne tresci ksztatcenia

Ksztatcenie oraz pogtebianie kompetencji komunikacyjnych w srodowisku akademickim i zawodowym.

Interakcja adekwatna dla wtasciwego poziomu kompetencji jezykowych, np. wtasny profil studenta dla celéw akademickich i
zawodowych. Pogtebianie kompetencji twdrczych, odbiorczych i interaktywnych w zespole.

Jezyk w komunikacji na polu specjalistycznym i zawodowym we wspétczesnym swiecie. Komunikacja werbalna i niewerbalna
- swobodne funkcjonowanie w Srodowisku interkulturowym, prowadzenie dyskursu, polemiki, analiza tekstéw
specjalistycznych.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Cwiczenia 30

Przygotowanie do zajec 30

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 60
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Mobile Robotics
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢

Jezyki wyktadowe

Embedded Robotics angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy specjalnosciowy

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 2

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_W02

PEU_WO3

PEU_UO1

Sylabusy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

» Wyktad: 30 godz., 3 ECTS, Egzamin
* Laboratorium: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu wiedzy

Nazywa i charakteryzuje gtéwne problemy i metody robotyki
mobilnej.

Charakteryzuje i objasnia zadania lokalizacji robotéw mobilnych,
metody budowania map, SLAM. Rozrdznia i objasnia zwigzane
z nimi algorytmy.

Dobiera i objasnia metody filtracji i fuzji danych stosowane
w robotyce mobilnej.

Z zakresu umiejetnosci

Projektuje uktad nawigacji robota mobilnego. Rozwigzuje problem
samolokalizacji robota mobilnego, wykorzystujac czujniki robota.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W03

K2_AIR_W04

K2_AIR_W09

K2_AIR_UO7
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Opracowuje i implementuje algorytm tworzenia mapy otoczenia
PEU_UO02 przez robota mobilnego oraz wykorzystuje mape otoczenia K2_AIR_UQ07
do nawigacji robota.

Z zakresu kompetencji spotecznych

Uznaje znaczenie oraz przydatnos¢ wiedzy teoretycznej
PEU_KO01 i praktycznej podczas rozwigzywania probleméw, wykazuje K2_AIR K03
krytycyzm w odbiorze pozyskiwanych informaciji.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Przedmiot ma na celu zapoznanie z gtéwnymi problemami robotyki mobilnej, wraz z metodami ich rozwigzywania z
wykorzystaniem podejscia probabilistycznego. Program obejmuje przedstawienie metody przetwarzania i fuzji danych z
sensoréw robotéw mobilnych, zadania

lokalizacji, budowy map, SLAM, eksploracji oraz integracje uktadu nawigacji robotéw. Przedstawione w ramach wyktadu
aspekty teoretyczne sg uzupetnione przez nabycie umiejetnosci praktycznych w trakcie zadan realizowanych na zajeciach
laboratoryjnych z wykorzystaniem robotéw mobilnych w srodowisku ROS 2. Po ukonczeniu przedmiotu studenci beda znali
kluczowa terminologie i gtéwne kierunki aktualnych badan w robotyce mobilnej, zdobeda réwniez praktyczne umiejetnosci
projektowania i implementacji uktadéw nawigacji kotowych robotdw mobilnych.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 30
Laboratorium 30
Zaliczenie/Egzamin 4
Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia 10
Samodzielne studiowanie tematyki zajec¢ 7
Przygotowanie do zajec 14
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 30

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 125
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Politechnika Wroctawska

Intermediate Project
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Kierunek studiow Cykl ksztatcenia
automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe
Embedded Robotics angielski

Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢

Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy specjalnosciowy
Poziom ksztatcenia Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia
Semestr 2 * Projekt: 30 godz., 3 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Efekt przedmiotowy Tres¢ Efekt kierunkowy
Z zakresu umiejetnosci

Potrafi formutowac cele, zakres, wymagania, i harmonogram

PEU UO1 . K2_AIR_UO07, K2_AIR_U08
- czasowy projektu. - - - -
PEU U02 Potrafi twdrczo zrealizowac projekt w szerokiej dziedzinie systemoéw K2 AIR U07, K2 AIR U08
- wbudowanych w robotyce. - - - -
PEU_UO03 Potrafi tworzy¢ dokumentacje i prezentowad wyniki projektu. K2_AIR_UQ07, K2_AIR_U08
Z zakresu kompetencji spotecznych

PEU_KO1 Potrafi wyszukiwac i analizowac literature techniczng danego K2_AIR_KO3

zagadnienia.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

1. Rozwijanie umiejetnosci w zakresie twdrczej analizy problemu i studidw literaturowych.
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2. Rozwijanie umiejetnosci w zakresie formutowania celéw, zakresu, wymagan, i harmonogramu czasowego projektu.

3. Rozwijanie umiejetnosci w zakresie projektowania abstrakcyjnej architektury systemu.

4. Rozwijanie umiejetnosci w zakresie etapowej/inkrementalnej realizacji sformutowanego zadania, uwzgledniajgcego etapy
konstrukcyjne/syntetyczne, oceniajgce/analityczne, i wprowadzanie uzupetnien i/lub korekt do przyjetego i realizowanego
planu.

5. Rozwijanie umiejetnosci w zakresie prezentowania osiggnietych wynikéw i tworzenia dokumentacji projektowe;.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Projekt 30
Przeprowadzenie badan literaturowych 5
Przygotowanie projektu 35
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 5

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 75
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Specialization Seminar
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢

Jezyki wyktadowe

Embedded Robotics angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy specjalnosciowy

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 2

Efekt przedmiotowy

PEU_UO1

PEU_U02

PEU_KO1

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi
Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia
* Seminarium: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tres¢ Efekt kierunkowy
Z zakresu umiejetnosci

Potrafi przygotowad i wygtosi¢ naukowo-techniczne seminarium
przy uzyciu tradycyjnych i elektronicznych Srodkéw K2_AIR U1l
audiowizualnych.

Potrafi przewodniczy¢ i brac¢ udziat w dyskusji naukowo-technicznej. | K2_AIR_U02
Z zakresu kompetencji spotecznych

Uznaje znaczenie oraz przydatnos¢ wiedzy teoretycznej
i praktycznej podczas rozwigzywania probleméw, wykazuje K2_AIR K03
krytycyzm w pozyskiwanych informacjach.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektdw uczenia sie

1. Nabywanie wiedzy o wybranych najnowszych osiggnieciach w dziedzinach Systeméw Wbudowanych, Inzynierii

Sylabusy
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Sterowania i Robotyki
2. Rozwijanie umiejetnosci studiowania literatury naukowo-technicznej i dokonywania syntezy zebranej informacji.
Rozwijanie umiejetnosci przygotowania i wygtoszenia seminarium
4. Rozwijanie umiejetnosci konstruktywnego uczestnictwa w dyskusji na tematy naukowe i techniczne

w

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta na zrealizowane aktywnosci

Seminarium 30
Przeprowadzenie badan literaturowych 8
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 12

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 50
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Theory and Methods of Optimization
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027
Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe
- angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty kierunkowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 2

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_W02

PEU_WO3

PEU_UO1

PEU_U02

Sylabusy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

* Wyktad: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Cwiczenia: 15 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu wiedzy

Omawia metody analityczne oraz warunki optymalnosci dla
wielowymiarowych zadan optymalizacyjnych.

Wybiera wtasciwe algorytmy numeryczne stuzace
do rozwigzywania podstawowych typédw zadah optymalizacyjnych
bez i z ograniczeniami.

Formutuje podstawowe algorytmy heurystyczne stuzace
do rozwigzywania zadah optymalizacji statycznej.

Z zakresu umiejetnosci

Stosuje doktadne lub przyblizone algorytmy do rozwigzania zadan
optymalizacji statycznej bez i z ograniczeniami.

Dobiera algorytmy do rozwigzania zadan optymalizacji statycznej
bez i z ograniczeniami ze zmiennymi ciggtymi i dyskretnymi.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W03

K2_AIR_W05

K2_AIR_W05

K2_AIR_U03

K2_AIR_U06
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Potrafi odpowiednio dobiera¢ parametry dla podstawowych

PEU_UO03 p ; . K2_AIR_U06
- algorytmdw optymalizacyjnych. - -
Potrafi zinterpretowad uzyskane rezultaty dla praktycznych
PEU_U04 problemdéw optymalizacyjnych pojawiajacych sie w sterowaniu K2_AIR_U03

i robotyce.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Celem przedmiotu jest zaznajomienie z wybranymi zagadnieniami z teorii optymalizacji. W ich ramach okreslenie warunkéw
koniecznych i wystarczajgcych optymalizacji bez i z ograniczeniami oraz przyswojenie najpowszechniej stosowanych metod
numerycznych optymalizacji. Omdwione zostang zadania programowania liniowego i catkowitoliczbowego wraz z
klasycznymi algorytmami. Przedsytawione zostana takze algorytmy gradientowe dla optymalizacji bez ograniczen oraz ich
uogdlnienia dla optymalizacji z ograniczeniami. Na koniec oméwione zostang najpopularniejsze metody heurystyczne
optymalizacji.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 30
Cwiczenia 15
Przygotowanie do zajec 15
Przygotowanie projektu 15
Samodzielne doskonalenie umiejetnosci praktycznych 15
Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia 10

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 100
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Modeling and Identification
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027
Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe
- angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty kierunkowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 2

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_W02

PEU_WO3

PEU_W04

PEU_UO1

Sylabusy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

* Wyktad: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Seminarium: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu wiedzy

Objasnia metody komputerowego modelowania srodowisk
losowych oraz nazywa i okresla metody generacji liczb losowych.

Charakteryzuje (nie-)parametryczne metody syntezy modeli
linowych obiektéw dynamicznych na podstawie danych
niepewnych.

Opisuje komputerowe realizacje typowych metod identyfikacji
systeméw oraz metody dla wybranych klas systeméw.

Opisuje trendy rozwojowe w modelowaniu i identyfikacji.
Z zakresu umiejetnosci

Opracowuje referat na wybrany temat z zakresu Modelowania

i Identyfikacji. Referuje i w dyskusji argumentuje swoje stanowisko.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W03

K2_AIR_W04

K2_AIR_W04

K2_AIR_ W11

K2_AIR_U02
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Z zakresu kompetencji spotecznych

Uznaje przydatnos¢ wiedzy teoretycznej w rozwigzywaniu
problemdéw z zakresu modelowania i identyfikacji. W merytorycznej
PEU_KO1 dyskus;ji jest gotowy do uwzgledniania opinii 0s6b o0 wyzszym K2_AIR_KO03
poziomie wyksztatcenia badZ wiekszym doswiadczeniu
zawodowym.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Zdobycie wiedzy o metodach generacji liczb pseudolosowych, teorii estymacji i oceny jakosci estymatoréw. Poznanie metod
estymacji oraz identyfikacji wybranych klas obiektéw dynamicznych. Poznanie typdw zbieznosci probabilitycznych oraz
koncepcji metod parametrycznych i nieparametrycznych. Na zajeciach seminaryjnych student nabywa lub utrwala
umiejetnosci referowania prac z zakresu tematycznego "Modelowanie i Identyfikacja".

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec¢ studenta . Y
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 30
Samodzielne studiowanie tematyki zajec¢ 5
Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia 10
Przygotowanie do zajec 15
Seminarium 15

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) L|czba75godz|n
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Advanced Robot Control
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢

Jezyki wyktadowe

Embedded Robotics angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy specjalnosciowy

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 3

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_WO02

PEU_UO1

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi
Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia
» Wyktad: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Laboratorium: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tres¢ Efekt kierunkowy
Z zakresu wiedzy

Dobiera i wyjasnia zastosowanie wybranych algorytmoéw

sterowania systemoéw robotycznych. K2_AIR_WO3
Opisuje dziatanie systeméw wbudowanych dla srodowisk K2 AIR W08
robotycznych. - -

Z zakresu umiejetnosci
Potrafi zaimplementowac¢ wybrane algorytmy do sterowania K2_AIR_UO7

robotami.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektdw uczenia sie

Zdobywa wiedze na temat wybranych algorytméw sterowania dla systeméw robotycznych i wbudowanych. Przedstawiana
jest rola systeméw czasu rzeczywistego i mikrokontroleréw jako sprzetowej podstawy wspétczesnych uktadéw sterowania.

Sylabusy

52/69



Prezentowane sg sposoby dekompozycji systeméw wbudowanych oraz projektowania modularnych sterownikéw. Wiedza
teoretyczna odzwierciedlona jest w zadaniach laboratoryjnych, w ramach ktérych student nabywa umiejetnosci
projektowania oraz implementacji algorytméw sterowania dla systeméw robotycznych z uwzglednieniem dziatania systeméw
wbudowanych.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wykiad 30
Laboratorium 15
Przygotowanie do zajec 10
Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia 5
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 15

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 75
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Politechnika Wroctawska

Entrepreneurship
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Kierunek studiow Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe

- angielski

Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢

Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy

Poziom ksztatcenia Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty z dziedziny nauk humanistycznych lub
Forma studiéw spotecznych

studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

Semestr 3 * Wyktad: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Seminarium: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Efekt przedmiotowy Tres¢
Z zakresu wiedzy

Identyfikuje proces tworzenia i rozwoju indywidualnej
PEU W01 i organizacyjnej przedsiebiorczosci w oparciu o zasoby wtasnosci
intelektualne;.

Z zakresu umiejetnosci
PEU_UO1 Bierze udziat w dyskusji i argumentuje swoje stanowisko.

Prezentuje swojg wiedze i opinie z uzyciem nowoczesnych technik
komunikacyjnych.

PEU_U02
PEU_UO3 Planuje i realizuje proces samoksztatcenia.
Z zakresu kompetencji spotecznych

Rozwigzuje problemy w sposéb innowacyjny i przedsiebiorczy oraz

PEU_KO1 jest zdolny do tworzenia i rozwoju firm innowacyjnych.

Sylabusy

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W02

K2_AIR_U02

K2_AIR_U11

K2_AIR_U12

K2_AIR_K02
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Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Tresci programowe obejmujg wiedze z obszaru przedsiebiorczosci, w szczegdlnosci wiedze dotyczaca rozwoju i
wykorzystania zdolnosSci przedsiebiorczych do kreowania przedsiewzie¢ innowacyjnych. Pozwalajg na zdobycie wiedzy
dotyczacej strategii, modeli i metod jako instrumentéw budowy przedsiebiorstwa zorientowanego na rozwdj innowacji. W
ramach seminarium przygotowywane sg wystgpienia poswiecone szczegétowej analizie koncepcji przedsiebiorczosci oraz
wybranym jej aspektom. Istotnym elementem zajec jest aktywny udziat w merytorycznych dyskusjach, podczas ktérych
studenci argumentujg swoje stanowisko.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 15
Seminarium 15
Przygotowanie projektu 10
Samodzielne studiowanie tematyki zajec 10

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 50
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Task and Motion Planning
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢

Jezyki wyktadowe

Embedded Robotics angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy specjalnosciowy

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 3

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_W02

PEU_WO3

PEU_UO1

Sylabusy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

* Wyktad: 30 godz., 2 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Seminarium: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tres¢
Z zakresu wiedzy
Postugujac sie wtasciwg terminologia wymienia komponenty
i definiuje zadania planowania ruchu dla réznych klas robotéw
(manipualcyjne, mobilne).

Charakteryzuje metody i opisuje bazujace na nich algorytmy
planowania ruchu dla zréznicowanych modeli robotéw dziatajacych
w réznych srodowiskach.

Wymienia i opisuje techniki optymalizacyjne stosowane
w planowaniu dziatah i ruchu robotéw.

Z zakresu umiejetnosci

Klasyfikuje i umiejscawia zadania planowania wsréd innych
klasycznych zadan robotyki.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W03

K2_AIR_W03

K2_AIR_W05

K2_AIR_U05
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Dobiera metode dla zadanego zadania planowania ruchu robotéw
PEU_UO02 manipulacyjnych i mobilnych, korzystajac z wtasnosci modelu K2_AIR_U06
i pozadanych wtasnosci rozwigzania.

Wykorzystuje wtasciwe techniki informacyjno-komunikacyjne
PEU_UO3 do prezentowania omawianych zagadniefh seminaryjnych z zakresu | K2_AIR_U11
planowania ruchu i dziatan.

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie
Celami przedmiotu sg:

® nabycie wiedzy o czynnikach wptywajgcych na sformulowanie i rozwigzanie zadan planowania ruchu dla
zréznicowanych robotédw (manipulacyjne, mobilne, holonomiczne, nieholonomiczne),

e aspekty obliczeniowe modelowanie robota i jego otoczenia,

¢ nabycie umiejetnosci wtasciwego doboru metody do postawionego zadania,

e zdobycie wiedzy o wybranych metodach planowania ruchu dla réznych srodowisk (kolizyjne, bezkolizyjne) i modeli
(holonomiczne, nieholonomiczne) robotéw,

¢ zdobycie zaawansowanej wiedzy, korzystajac z literatury przedmiotu, dotyczacej zastosowah metod planowania
zadanh i ruchu.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 30
Seminarium 15
Przeprowadzenie badan literaturowych 5
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 25

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 75
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Politechnika Wroctawska

Developing Managerial Skills
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Kierunek studiow
automatyka i robotyka w jezyku angielskim

Specjalnos¢

Jednostka organizacyjna
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw

Poziom ksztatcenia
studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier)

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Cykl ksztatcenia
2026/2027

Jezyki wyktadowe
angielski
Obligatoryjnos¢
Obowigzkowy

Blok zajeciowy
Przedmioty z dziedziny nauk humanistycznych lub
spotecznych

Semestr Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia
Semestr 3 * Wyktad: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Seminarium: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Efekt przedmiotowy Tres¢ Efekt kierunkowy
Z zakresu wiedzy
PEU WO1 Rozpozpaje _g’rpyvne prawlld’roy.vosa funch})n.owama W pracy K2 AR W02
- menedzerskiej i optymalizacji efektywnosci pracy. - -
Z zakresu umiejetnosci
PEU UO1 Dobiera i stosup nowoczesne techn|k| .|nformacyjno-komumkachne K2 AR U1l
- do prezentowania zagadnien seminaryjnych. - -
PEU_U02 Bierze udziat w dyskusji i argumentuje swoje stanowisko. K2_AIR_U02
PEU_UO3 Planuje i realizuje proces samoksztatcenia. K2_AIR_U12
Z zakresu kompetencji spotecznych
PEU_KO1 Jest zdolny do doskonalenia kompetencji wtasnych i podwtadnych K2_AIR_KO2

Sylabusy
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Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Przedmiot ma na celu pogtebienie wiedzy i rozwiniecie umiejetnosci dotyczacych efektywnej pracy menedzera w zakresie
zarzadzania zespotami, komunikowania sie z pracownikami, motywowania do pracy, zarzadzaniem czasem, rozwoju

potencjatu pracowniczego.

Naktad pracy studenta

Rodzaje zajec studenta

Wyktad

Seminarium

Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu
Przygotowanie do zajec

Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS)

Sylabusy

Srednia liczba godzin przeznaczonych
na zrealizowane aktywnosci

15

15

Liczba godzin
50
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Social Robots
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢
Embedded Robotics

Jezyki wyktadowe
angielski

Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢

Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 3

Efekt przedmiotowy

PEU_WO1

PEU_WO02

PEU_UO1

Sylabusy

Obowigzkowy specjalnosciowy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

» Wyktad: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene
* Laboratorium: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu wiedzy

Charakteryzuje fundamentalne wtasnosci robota spotecznego,
w szczegdlnosci spotecznie inteligentnego agenta

i urzeczywistnienia, oraz opisuje interakcje cztowiek-robot

ze szczegblnym uwzglednieniem algorytméw przetwarzania
percepcji na dziatanie w wymiarze spotecznym.

Wyjasnia realizacje sprzetowe wybranych komponent robotéw
spotecznych.

Z zakresu umiejetnosci

Obstuguje robota humanoidalnego NAO oraz projektuje i wdraza
scenariusze interakcji robot-cztowiek z udziatem robota NAO.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_W09

K2_AIR_W08

K2_AIR_UO07
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Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Na wyktadzie prezentowane sg i omawiane fundamentalne komponenty robota spotecznego oraz wybrane zagadnienia z
zakresu interakcji spotecznych cztowiek-robot. Robot jest przedstawiany jako upostaciowiony agent zdolny do interakc;ji z
otoczeniem w wymiarze mechanicznym i spotecznym. Szerzej omawiane sa komponenty architektury uktadu sterowania
odpowiedzialne za interakcje spoteczne: obliczeniowy model umystu, sztuczne emocje, model uzytkownika, etc.. Oprécz
istotnych zagadnien projektowych omawiane sg zagadnienia dotyczace interakcji robota spotecznego z cztowiekiem, w tym
techniki ich pomiaru.

Laboratorium umozliwia poznaniu humanoidalnego robota NAO i wdrozenie scenariuszy spotecznych interakcji cztowiek-
robot. Sukcesywnie wprowadzane sg komponenty sensoryczne i wykonawcze robota NAO, ktére sg réwnolegle stosowane w
coraz bardziej ztozonych scenariuszach interakcji cztowieka z robotem.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zaje¢ studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 15
Laboratorium 15
Samodzielne studiowanie tematyki zajec 8
Zaliczenie/Egzamin 2
Przygotowanie projektu 7
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 3

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 50
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Politechnika Wroctawska

Smart Factory
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Kierunek studiow Cykl ksztatcenia
automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027
Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe

- angielski

Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy

Poziom ksztatcenia Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty kierunkowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia
Semestr 3 * Wyktad: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Efekt przedmiotowy Tres¢ Efekt kierunkowy
Z zakresu wiedzy

Wskazuje trendy i nowoczesne technologie wykorzystywane

PEU_WO1 w Srodowiskach wytwdrczych i obszarze automatyki i robotyki.

K2_AIR_W11

Wymienia urzadzenia stosowane w inteligentnych fabrykach

PEU_W02 . R
- i sposoby zarzadzania nimi.

K2_AIR_W10

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Zakres przedmiotu obejmuje wprowadzenie do koncepcji Przemystu 4.0 oraz zasad funkcjonowania nowoczesnych systeméw
produkcyjnych opartych na integracji technologii cyfrowych i fizycznych. Studenci poznaja systemy cyber-fizyczne, Internet
Rzeczy (loT/lloT) oraz sposoby komunikacji i wymiany danych w srodowisku przemystowym. Omawiane sg systemy
zarzadzania produkcjg, takie jak MES i ERP, oraz ich rola w planowaniu i monitorowaniu proceséw. Program uwzglednia
zagadnienia automatyzacji i robotyzacji, w tym zastosowanie robotéw przemystowych i cobotéw. Waznym elementem jest
analiza danych, wykorzystanie sztucznej inteligencji oraz predykcyjne utrzymanie ruchu. Przedmiot obejmuje réwniez
zagadnienie cyfrowych blizniakéw i symulacje proceséw produkcyjnych. Poruszane sa kwestie integracji systeméw,
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interoperacyjnosci oraz standardéw komunikacyjnych. Waznym aspektem jest takze bezpieczehstwo systeméw
przemystowych i ochrona danych.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta . .
na zrealizowane aktywnosci

Wyktad 15
Samodzielne studiowanie tematyki zajec 2
Przeprowadzenie badan literaturowych 4
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 4

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 25
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Master Thesis
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027
Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe
Embedded Robotics angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢

Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw

Poziom ksztatcenia

Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 3

Efekt przedmiotowy

PEU_UO1

PEU_U02

PEU_KO01

Sylabusy

Obowigzkowy specjalnosciowy

Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi

Tak

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

* Praca dyplomowa: 90 godz., 15 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu umiejetnosci

Samodzielnie realizuje studia literaturowe oraz w konsultacji

z promotorem zrealizowa¢ magisterska prace dyplomowg
zawierajgcq takze aspekty badawcze (w zaleznosci od jej
charakteru: analizuje, projektuje, konstruuje, oblicza, wiasciwie
dobiera komponenty, testuje) postugujac sie wtasciwymi
narzedziami.

Opracowuje magisterska prace dyplomowa w zakresie szeroko
rozumianej robotyki respektujgc standardy etyczne.

Z zakresu kompetencji spotecznych

Respektuje normy etyczne i zasady obowigzujgce w dziatalnosci
inzynierskiej i badawczej.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_U01

K2_AIR_UO1

K2_AIR_K04

64 /69



Jest zdolny do wykonania analizy teoretycznej i badania literatury
problemoéw technicznych i zastosowania poznanych metod to

PEU_K02 . T ; ) o K2_AIR KO3
- praktycznej realizacji postawionych zadan w zakresie kierunku - -
Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne.
PEU_KO3 Jest wrazliwy na interes spoteczny zwigzany z zastosowaniami K2_AIR_KO1

automatyki i robotyki,

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

1. Przeprowadzenie analizy problemu/zadania postawionego w temacie pracy dyplomowej i samodzielne zaplanowanie
pracy teoretycznej i/lub praktycznej zmierzajgcej do jego rozwigzania.

2. Wykonanie studiéw literaturowych, oraz przedstawienie syntetycznego i/lub poréwnawczego opisu istniejgcego w
danej dziedzinie stanu wiedzy lub technologicznego paradygmatu.

3. Realizacja sformutowanego planu pracy z uwzglednieniem krytycznej oceny otrzymywanych wynikéw i niezbednych
modyfikacji tego planu, w porozumieniu i pod kierunkiem promotora.

4. Napisanie pracy dyplomowej zgodnej z wymaganiami uczelni oraz istniejgcymi i obowigzujgcymi normami
zawodowymi, etycznymi, i przepisami prawa, w szczegdlnosci prawa autorskiego.

5. Przygotowanie prezentacji wykonanej pracy dyplomowej, zaréwno pod katem egzaminu dyplomowego, jak i przysztej
pracy zawodowej, zawierajgcej petne i rzetelne przedstawienie, a takze elementy krytycznej oceny, otrzymanych
wynikdw, odnoszace je do wynikéw znanych z publikowanej literatury.

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta na zrealizowane aktywnosci

Praca dyplomowa 90
Przeprowadzenie badan literaturowych 30
Przygotowanie pracy dyplomowej 195
Przeprowadzenie badan empirycznych 45
Praca z opiekunem nad czesciag merytoryczng pracy 15

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 375
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Kierunek studiow

Politechnika Wroctawska

Ethics of New Technologies
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027
Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe
- angielski
Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢
Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy

Poziom ksztatcenia

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier)

Forma studiéw
studia stacjonarne

Profil studiow

profil ogélnoakademicki

Semestr
Semestr 3

Efekt przedmiotowy

PEU_UO1

PEU_U02

PEU_KO1

PEU_K02

Sylabusy

Blok zajeciowy

spotecznych

Przedmioty z dziedziny nauk humanistycznych lub

Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia

* Seminarium: 15 godz., 1 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Tresé
Z zakresu umiejetnosci

Analizuje i formutuje argumenty na podstawie Zrédet, aby wzigé
udziat w tematyczne dyskusji lub komunikowac sie z szerszg
publicznoscia.

Wykorzystuje nowoczesne techniki informacyjno-komunikacyjne
do prezentowania zagadnief seminaryjnych.

Z zakresu kompetencji spotecznych

Szanuje zasady odpowiedzialnosci etycznej, spotecznej i prawne;j
za skutki dziatalnosci inzynierskiej oraz potrafi interpretowac te
zasady w oparciu o etyke nowych technologii.

Docenia wartos¢ moralng innowacji i znaczenie dylematéw
moralnych zwigzanych z nowymi technologiami w kontekscie
zawodowym i spotecznym.

Efekt kierunkowy

K2_AIR_UO02

K2_AIR_U11

K2_AIR_KO01

K2_AIR_KO1, K2_AIR_K04
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Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

Przedmiot wyjasnia pojecia i teorie etyczne oraz wyjasnia moralne znaczenie innowacji i nowych technologii.
Tresci programowe obejmuja: strukture dylematu etycznego, nowe etyczne podejscia do technologii (roboetyka,
neuroetyka), teoretyczne zasady i praktyczne aspekty oceny technologii, etyczne i spoteczne konsekwencje dziatan

inzynieryjnych i technicznych, zasade odpowiedzialnosci. Ustrukturyzowane zadania rozwijajg umiejetnos¢ korzystania ze
Zrédet, formutowania krytycznych sadéw i przekazywania wynikéw szerszej publicznosci.

Naktad pracy studenta

Rodzaje zajec studenta

Seminarium
Przygotowanie do zajec
Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia

Samodzielne studiowanie tematyki zajec

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS)

Sylabusy

Srednia liczba godzin przeznaczonych

na zrealizowane aktywnosci

15

Liczba godzin
25
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Politechnika Wroctawska

Diploma Seminar
Karta przedmiotu

Informacje podstawowe

Kierunek studiow Cykl ksztatcenia

automatyka i robotyka w jezyku angielskim 2026/2027

Specjalnos¢ Jezyki wyktadowe

Embedded Robotics angielski

Jednostka organizacyjna Obligatoryjnos¢

Wydgziat Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Obowigzkowy specjalnosciowy

Poziom ksztatcenia Blok zajeciowy

studia drugiego stopnia 3 semestry (magister inzynier) Przedmioty specjalnosciowe

Forma studiéw Przedmiot powiazany z badaniami naukowymi
studia stacjonarne Tak

Profil studiow
profil ogélnoakademicki

Semestr Forma dydaktyczna, godziny zaje¢, liczba punktéw ECTS i forma zaliczenia
Semestr 3 * Seminarium: 30 godz., 3 ECTS, Zaliczenie na ocene

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Efekt przedmiotowy Tres¢ Efekt kierunkowy

Z zakresu umiejetnosci

PEU_UO1 Przygotowuje prezentacje multimedialna wtasnych osiagniec. K2_AIR_Ul1l
PEU_U02 Argumentuje na rzecz swoich idei i rozwigzah K2_AIR_U02
PEU_UO3 Potrafi krytycznie ocenia¢ osiggniecia wtasne i innych. K2_AIR_U02

Z zakresu kompetencji spotecznych

Broni wiasnych pogladéw oraz jest Swiadom etycznych i prawnych

PEU_KO1 aspektéw dziatalnosci badawcze;.

K2_AIR_K03

Tresci programowe zapewniajace uzyskanie efektow uczenia sie

1. Rozwijanie umiejetnosci korzystania z roznych Zrédet wiedzy adekwatnych do podejmowanych przedsiewzie¢
badawczych
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2. Rozwijanie umiejetnosci przygotowywania prezentacji przedstawiajgcych w czytelny sposéb idee, pojecia i wyniki
badan

3. Rozwijanie umiejetnosci dyskusji i argumentacji naukowej

4, Rozwijanie umiejetnosci przedstawiania wasnych osiggnie¢

Naktad pracy studenta

Srednia liczba godzin przeznaczonych

Rodzaje zajec studenta na zrealizowane aktywnosci

Seminarium 30
Przygotowanie do zaje¢ 25
Przygotowanie raportu/sprawozdania/prezentacji/referatu 20

Liczba godzin

Catkowity naktad pracy studenta (CNPS) 75
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