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ZAKY.ADANE EFEKTY UCZENIA SIE

Wydzial: ELEKTRONIKI
Kierunek studiow: AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Poziom studiéw: studia drugiegi stopnia
Profil: ogélnoakademicki

Umiejscowienie kierunku

Dziedzina nauki: nauki inzynieryjno-techniczne
Dyscyplina: automatyka, elektronika i elektrotechnika;

Objasnienie oznaczen:
P6U — charakterystyki uniwersalne odpowiadajace ksztatceniu na studiach pierwszego stopnia - 6 poziom PRK*
P7U — charakterystyki uniwersalne odpowiadajace ksztatceniu na studiach drugiego stopnia - 7 poziom PRK*

P6S — charakterystyki drugiego stopnia odpowiadajace ksztatceniu na studiach pierwszego stopnia studiow - 6 poziom PRK *

P7S — charakterystyki drugiego stopnia odpowiadajace ksztalceniu na studiach drugiego stopnia/ jednolitych magisterskich — 7 poziom PRK*
W — kategoria ,,wiedza”

U — kategoria ,,umiejetnosci”

K — kategoria ,,kompetencje spolteczne”

K(symbol kierunku) W1, K(symbol kierunku) W2, K(symbol kierunku) W3, ...- efekty kierunkowe dot. kategorii ,,wiedza”

K(symbol kierunku) U1, K(symbol kierunku) U2, K(symbol kierunku)_ U3, ...- efekty kierunkowe dot. kategorii ,,umiejetnosci”

K(symbol kierunku) K1, K(symbol kierunku) K2, K(symbol kierunku)_K3, ...- efekty kierunkowe dot. kategorii ,,kompetencje spoteczne”

S(symbol specjalnosci) W..., S(symbol specjalnosci) W..., S(symbol specjalnosci) W..., ...- efekty specjalnosciowe dot. kategorii ,,wiedza”
S(symbol specjalnosci) _U..., S(symbol specjalnosci) _U..., S(symbol specjalnosci) _U..., ...- efekty specjalnosciowe dot. kategorii ,,umiejetnosci”
S(symbol specjalnosci) K..., S(symbol specjalnosci) K..., S(symbol specjalnosci) K..., ...- efekty specjalnosciowe dot. kategorii ,,kompetencje
spoteczne”

..._inz — efekty uczenia si¢ umozliwiajace uzyskanie kompetencji inzynierskich

*niepotrzebne usunaé



Odniesienie do charakterystyk PRK

Charakterystyki drugiego stopnia typowe dla
kwalifikacji uzyskiwanych w ramach

Symbol Opis efektow uczenia si¢ dla kierunku studiow Uniwersalne Kolnict : S
kierunkowych AUTOMATYKA | ROBOTYKA charakterystyki SZkolnlotwa WyEszego ( )k. -
efektow Po ukonczeniu kierunku studiow pierwszego Charakterystyki | | arakterystyki dla
oW _ ) A walifikacji na poziomach
uczenia si¢ absolwent: stopnia dla kwalifikacji . P
. 6 1 7 PRK, umozliwiajacych
V) na poziomach . po
uzyskanie kompetencji
6/7* PRK . L. .
inzynierskich
WIEDZA (W)
Ma poszerzong i pogtebiong wiedze w zakresie wybranych dziatéw
matematyki niezbedng do rozumienia zagadnien w zakresie
K2AIR_WO01 studiowanej dyscypliny naukowej P7U_W P7S_WG
Ma poszerzong i pogtebiong wiedze w zakresie fizyki niezbednga do
rozumienia zjawisk fizycznych w zakresie studiowanej dyscypliny
K2AIR_W02 naukowe] P7U_W P7S_ WG
ma wiedze w zakresie tworzenia lub rozwoju form indywidualnej
przedsiebiorczosci w obszarze wtasciwym dla studiowanego kierunku
studidow, ma wiedze z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i
K2AIR_WO03 prawa autorskiego. P7U_W P75_WK
Zna metody modelowania matematycznego uktadow sterowania w
przestrzeni stanu, kryteria sterowalnosci i obserwowalnosci,
K2AIR_WO04 stabilnos¢ uktaddéw nieliniowych i metody sterowania optymalnego P7U_W P7S_WG
Zna metody komputerowego modelowania srodowiska losowego oraz
parametryczne i nieparametryczne algorytmy syntezy modeli
systeméw liniowych i nieliniowych na podstawie niepewnych danych
K2AIR_WO05 oraz ich realizacje komputerowe. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna programowanie liniowe, warunki optymalnosci, metody
nieliniowej optymalizacji lokalnej bez ograniczen i z ograniczeniami,
algorytmy optymalizacji globalnej i dyskretnej oraz metody podziatu i
K2AIR_WO06 ograniczen. P7U_W P7S_WG
ma zaawansowang wiedze w zakresie poje¢ i metod analitycznych i
geometrycznych stosowanych w automatyce i robotyce, niezbedng do
K2AIR_WO07 formutowania modeli, opisania wtasnosci i zaproponowania P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz




algorytmow sterowania uktadéw automatyki i robotyki

K2AIR _WO08

Ma aktualng wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych
nowych osiggnieciach w obszarze Automatyki i robotyki

P7U_W

P7S_WG

P7S_WG_inz

Osigga efekty w kategorii WIEDZA dla jednej z nastepujgcych
specjalnosci:
e Komputerowe sieci sterowania
e Robotyka
e Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemystowymi
e Technologie informacyjne w systemach automatyki
e Systemy informatyczne w automatyce
e Przemyst 4.0
e Embedded Robotics
oraz w trybie niestacjonarnym:
e Systemy informatyczne w automatyce i robotyce
e Systemy automatyki i robotyki

UMIEJETNOSCI

)

K2AIR_UO1

Ma wiedze, umiejetnosci i kompetencje zgodne z wymaganiami
okreslonymi dla poziomu dodatkowego B2+ ESOKJ w zakresie jezyka
naukowo-technicznego zwigzanego ze studiowang dyscypling i
pokrewnymi zagadnieniami.

P7U_U

P7S_UK

K2AIR_U02

Ma wiedze, umiejetnosci i kompetencje zgodne z wymaganiami
okreslonymi dla poziomu A1 ESOKJ, uzywa w elementarnym stopniu
podstawowych sprawnosci jezykowych, zna podstawowe stownictwo i
struktury gramatyczne w zakresie tematdw zycia codziennego i
podstawowych zachowan interkulturowych.

P7U_U

P7S_UK

K2AIR_UO3

potrafi myslec krytycznie i argumentowac swoje stanowisko

P7U_U

P7S_UK
P7S_UO

K2AIR_U04

Potrafi projektowac stabilne uktady sterowania ze sprzezeniem
zwrotnym, obserwatory stanu oraz optymalne regulatory

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_inz

K2AIR_UO5

Potrafi postugiwac sie metodami symulacji komputerowej do oceny
przebiegdw proceséw w uktadach sterowania

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO02_inz

K2AIR_U06

Potrafi wykorzystywacé dane pomiarowe do budowy i testowania
modeli systeméw liniowych i nieliniowych przy réznej wiedzy
wstepnej oraz do prognozowania sygnatow, umie prowadzi¢ badania
eksperymentalne i korzysta¢ z dedykowanego oprogramowania.

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO02_inz




K2AIR_UO7

Potrafi stosowac algorytmy optymalizacji doktadne i przyblizone do
zadan ciagtych i dyskretnych bez ograniczen i z ograniczeniami oraz
wykorzystaé standardowe procedury numeryczne

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO02_inz

K2AIR_UOS8

Potrafi definiowac i analizowa¢ modele matematyczne uktadéw,
wykorzystywaé metody matematyczne do zaprojektowania
algorytmow sterowania, a takze jest przygotowany do korzystania ze
specjalistycznej literatury przedmiotu

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO02_inz

Osiaga efekty w kategorii UMIEJETNOSCI dla jednej z nastepujacych
specjalnosci:
e Komputerowe sieci sterowania
e Robotyka
e Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemystowymi
e Technologie informacyjne w systemach automatyki
e Systemy informatyczne w automatyce
e Przemyst 4.0
e Embedded Robotics
oraz w trybie niestacjonarnym:
e Systemy informatyczne w automatyce i robotyce
e Systemy automatyki i robotyki

KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)

K2AIR_KO1

Ma $wiadomos¢ spotecznych skutkdw dziatalnosci inzynierskiej i
zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje. Rozumie
potrzebe przekazywania spoteczenstwu informacji i opinii dotyczacych
osiggniec techniki i innych aspektéw dziatalnosci absolwenta uczelni
technicznej. Rozumie role sSrodkéw masowego przekazu

P7U_K

P7S_KR

K2AIR_KO2

Potrafi myslec i dziata¢ w sposdb kreatywny i przedsiebiorczy.

P7U_K

P7S_KK
P7S_KO

Osigga efekty w kategorii KOMPETENCIJE dla jednej z nastepujacych
specjalnosci:

e Komputerowe sieci sterowania

e Robotyka

e Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemystowymi

e Technologie informacyjne w systemach automatyki

e Systemy informatyczne w automatyce

e Przemyst 4.0




oraz w trybie niestacjonarnym:

e Embedded Robotics

e Systemy informatyczne w automatyce i robotyce
e Systemy automatyki i robotyki

Zalacznik 1
Specjalnos¢

Komputerowe sieci sterowania

Odniesienie do ogodlnych charakterystyk efektow

Charakterystyki drugiego stopnia typowe
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach

Symbol Opis efektow uczenia si¢ dla specjalno$ci Uniwersalna szkolnictwa wyzszego (S)
specjalnosciowych Komputerowe sieci sterowania charakterystyka Charakterystyki dla
efektow uczenia Po ukonczeniu kierunku studiow pierwszego Charakterystyki | kwalifikacji na poziomach
si¢ absolwent: stopnia dla kwalifikacji 617PRK,
V) na poziomach umozliwiajgcych
6/7* PRK uzyskanie kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)
Posiada poszerzong wiedze w zakresie réwnan rézniczkowych
zwyczajnych i czgstkowych, matematyki dyskretnej i stosowanej, w
szczegblnosci metody matematyczne i symulacyjne do modelowania i
S2ARK_WO01 analizy dziatania ztozonych systemdw sterowania. P7U_W P7S_WG
Posiada uporzgdkowang wiedze z zakresu architektury rozproszonych
komputerowych systeméw sterowania i akwizycji danych oraz
interfejséw i protokotéw komunikacyjnych stosowanych w tych
S2ARK_W02 systemach. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna sposoby modelowania systemdéw wytwarzania w kontekscie
harmonogramowania zadan produkcyjnych. Wie w jaki sposdb
uwzgledni¢ w modelowaniu réznego rodzaju ograniczenia
wystepujace w praktyce. Zna podstawowe metody projektowania
algorytmow doktadnych oraz heurystycznych dla rzeczywistych
S2ARK_WO03 systemow produkcyjnych. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
S2ARK_WO04 Rozumie problemy optymalizacji multimodalnej, zna zasady P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz




konstrukcji algorytméw ewolucyjnych i innych nowoczesnych
heurystyk oraz mozliwosci ich zastosowan

Posiada uporzadkowang wiedze na temat rozproszonych systemoéw
automatyki z uwzglednieniem bazy sprzetowej, problematyki
bezpieczenstwa maszyn oraz systemdow automatycznej identyfikacji

S2ARK_WO05 produktéw P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze na temat metodologii obliczerr neuronowych w
S2ARK_WO06 modelowaniu i sterowaniu procesow. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Rozumie role innowacyjnosci w gospodarce. Posiada podstawowg
wiedze w zakresie uruchamiania dziatalnosci gospodarcze;j i
S2ARK_WO07 prowadzenia matej firmy inzynierskiej. P7U_W P7S_WK
Posiada wiedze w zakresie Internetu rzeczy, przemystowej
komunikacji sieciowej oraz trendéw w informatyzacji systemoéw
S2ARK_WO08 sterowania P7U_W P7S5_WG P7S_WG_inz
UMIEJETNOSCI (U)
Potrafi wykorzysta¢ poznane metody i modele matematyczne do
analizy i projektowania systemdw sterowania oraz opracowac
dokumentacje i przedstawié prezentacje wynikéw badan P7S_UWO1 inz
S2ARK_UO1 symulacyjnych P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zbudowac rozproszony system akwizycji danych i sterowania
dziatajacy w Srodowisku systemu operacyjnego czasu rzeczywistego,
potrafi zainstalowac i skonfigurowaé system operacyjny dla systemu P7S_UWO03_inz
S2ARK_U02 wbudowanego. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi sformutowad zatozenia projektowe, zaprojektowac, wykonaé,
uruchomic i przetestowac uktad elektroniczny/urzadzenie
automatyki zawierajace elementy analogowe, cyfrowe i
mikroprocesorowe, dedykowane dla automatyzacji zadanego P7S_UWO03 inz
S2ARK_UO03 obiektu, z uwzglednieniem zadanych kryteriow uzytkowych. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi sformutowad zatozenia projektowe, zaprojektowac system
automatyki, opracowaé¢ model dynamiki uktadu sterowania oraz
przebadac¢ w warunkach symulacyjnych algorytmy sterowania i
procedury korygowania dynamiki uktadu dla wybranego procesu oraz P7S_UWO03 inz
S2ARK_U04 wykonacé szczegétowa dokumentacje projektowa i badawcza. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi wybrac typ, dostosowac do specyfiki problemu oraz P7S_UWO1 _inz
S2ARK_UO05 zaimplementowac algorytm ewolucyjny. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02 _inz
S2ARK_U06 Korzysta z technicznych srodkéw automatyzacji w automatyce P7U_U P7S_UW P7S_UWO03 inz

6




rozproszonej na bazie sterownikow PAC, narzedzi SCADA, sieci P7S_UWO04 _inz
przemystowych lub systemdéw DCS, Potrafi projektowac rozproszone
uktady automatyki spetniajgce wymogi norm bezpieczeristwa maszyn
Potrafi zaprojektowac sie¢ neuronowg modelujgcg proces P7S_UWO03 inz
S2ARK_UO07 dynamiczny oraz sie¢ wspomagajgcg sterowanie procesem. P7U_U P75_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi zaimplementowac graficzng aplikacje komputerowa
wspomagajacg harmonogramowanie w systemie produkcyjnym z P7S_UWO01_inz
S2ARK_U08 réznego typu ograniczeniami. P7U_U P7S5_UW P75_UWO02_inz
Potrafi samodzielnie zrealizowa¢ prace dyplomowa magisterska
zawierajgcg aspekty badawcze, w tym:
e potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych oraz
innych zrédet, integrowac je, dokonywac ich interpretac;ji i
krytycznej oceny
e potrafi planowad i przeprowadzac¢ eksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane
wyniki i wycigga¢ wnioski
e potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwigzywania
problemdéw metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne
e potrafi formutowac i testowac hipotezy zwigzane z
problemami badawczymi
e potrafi integrowac wiedze z réznych dziedzin i dyscyplin oraz
zastosowac podejscie systemowe, uwzgledniajace takze
aspekty pozatechniczne
e potrafi oceni¢ przydatnosc i mozliwo$¢ wykorzystania
nowych osiggnie¢ (technik i technologii) w reprezentowanej
dyscyplinie
e potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych
e potrafi interpretowac uzyskane wyniki badan, wyciggac P7S_UWO1 _inz
stosowne whnioski i formutowac rekomendacje P7S_UWO02_inz
e potrafi zredagowac prace magisterska zgodnie z wymogami P7S_UW P7S_UWO03 _inz
S2ARK_U09 formalnymi P7U_U P7S_UU P7S_UWO04 _inz
Potrafi referowad poszczegdlne fazy realizacji pracy dyplomowej,
przygotowac prezentacje zawierajgcg wyniki koricowe pracy,
S2ARK_U10 uzasadni¢ wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji P7U_U P7S_UW P7S_UWO1 inz
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KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)

S2ARK_KO03

Docenia role innowacyjnosci w gospodarce. Jest gotow do myslenia i
dziatania w sposdb przedsiebiorczy, uruchamiania dziatalnosci
gospodarczej i prowadzenia matej firmy inzynierskiej.

P7U_K

P7S_KO

Zalacznik Il

Specjalno$¢  Robotyka
Odniesienie do ogolnych charakterystyk efektow
Charakterystyki drugiego stopnia typowe
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach
Symbol Opis efektow uczenia si¢ dla specjalnosci Uniwersalna szkolnictwa wyzszego (S)
specjalnosciowych Robotyka charakterystyka Charakterystyki dla
efektow uczenia Po ukonczeniu kierunku studiow pierwszego Charakterystyki | kwalifikacji na poziomach
si¢ absolwent: stopnia dla kwalifikacji 617PRK,
V) na poziomach umozliwiajgcych
6/7* PRK uzyskanie kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)
Ma wiedze w zakresie algorytmow sterowania dla réznych robotéw,
w zaleznosci od stopnia znajomosci ich dynamiki i ograniczen
S2ARR_WO1 wystepujacych w ruchu P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma wiedze w zakresie odpornych i adaptacyjnych uktaddéw
sterowania, zna i rozumie metodyke projektowania odpornych i
adaptacyjnych algorytmdw sterowania opartych na modelu
S2ARR_WO02 matematycznym z uwzglednieniem jego niepewnosci P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma wiedze w zakresie teorii i zastosowan w automatyce i robotyce
formalizmu dyskretnych systemow zdarzeniowych (DES), w tym
S2ARR_WO03 automatdéw skonczenie stanowych i wybranych klas sieci Petriego P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
zna gtédwne paradygmaty reprezentacji wiedzy i podstawowe
S2ARR_WO04 algorytmy sztucznej inteligencji P7U_W P7S5_WG P7S_WG_inz
Posiada zasdb wiedzy niezbedny do formutowania zadan planowania
ruchu dla zréznicowanych klas robotéw, zna zaawansowane
analityczne metody i algorytmy planowania ruchu uwzgledniajgce, m.
S2ARR_WO05 in. bezkolizyjnos¢, optymalnos¢, ztozonos¢ obliczeniowa P7U_ W P7S_WG P7S_WG_inz




S2ARR_WO06

Ma wiedze na temat sposobu tworzenia podstawowych blokéw
automatycznego systemu rozpoznawania sceny robota, zna
zaawansowane narzedzia matematyczne niezbedne do budowy
takiego systemu

P7U_W

P7S_WG

P7S_WG_inz

S2ARR_WO07

Ma wiedze w zakresie fundamentalnych zagadnien projektowych
robota spotecznego, obliczeniowych modeli umystu, modelowania
uzytkownika i intencjonalnosci, urzeczywistnienia, komunikacji
robota z cztowiekiem, interakcji cztowiek-robot, robotyki

P7U_W

P7S_WG

P7S_WG_inz

S2ARR_WO08

Posiada wiedze na temat projektowania zorientowanego na
komponenty, zna robotyczne srodowiska programistyczne, biblioteki
i narzedzia wspierajace implementacje rozporoszonych uktadéw
sterowania

P7U_W

P7S_WG

P7S_WG_inz

S2ARR_WO09

Ma aktualna wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych
nowych osiggnieciach w obszarze studiowanej dyscypliny naukowej

P7U_W

P7S_WG

P7S_WG_inz

S2ARR_W10

Zna algorytmy lokalizacji, budowania map i nawigacji w robotyce
mobilnej

P7U_W

P7S_WG

P7S_WG_inz

S2ARR_W11

rozumie podstawowe zagadnienia i zna wybrane algorytmy
maszynowego uczenia

P7U_W

P7S_WG

P7S_WG_inz

UMIEJETNOSCI (U)

S2ARR_UO1

Potrafi samodzielnie zaprojektowac algorytm sterowania dla
wybranego robota manipulacyjnego lub mobilnego w zaleznosci od
posiadanej wiedzy na temat jego dynamiki i ograniczen
wystepujacych w ruchu

P7U_U

P7S_UW

P7S_UW._inz

S2ARR_UO02

Potrafi wykorzystac aparat matematyczny do analizy adaptacyjnych i
odpornych uktadéw sterowania

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_inz
P7S_UWO02_inz

S2ARR_UO3

Potrafi dokonaé analizy ukfadu sterowania w dziedzinie czasu i
czestotliwosci w sSrodowisku Matlab/Simulink, potrafi przeprowadzié¢
wszystkie etapy realizacji szybkiego prototypowania sterownikdéw

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO3_inz
P7S_UWO04_inz

S2ARR_U04

Potrafi samodzielnie skonstruowac zdarzeniowy model systemu
automatyki/robotyki i algorytmy sterowania nadrzednego lub
rozproszonego takim systemem oraz oprogramowac system
komputerowy implementujgcy opracowang logike sterowania

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_in:
P7S_UWO02_in:

S2ARR_UO5

potrafi zbudowa¢ model zagadnienia i zastosowa¢ podstawowe
algorytmy przeszukiwania z wykorzystaniem heurystyk,
wnioskowania logicznego i probabilistycznego podejmowania
decyzji

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_in:
P7S_UWO02_in:




Potrafi wykorzystac zdobytg wiedze do projektowania i P7S_UWO03 inz
S2ARR_UO6 programowania spotecznie interaktywnych zachowan robota. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi korzystac¢ na poziomie zaawansowanym ze wspodfczesnej
literatury anglojezycznej metod planowania ruchu robotdw, P7S_UWO03 inz
S2ARR_UQ07 analizowac algorytmy i oceniaé ich przydatnos¢ praktyczna. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi wykorzystac zdobytg wiedze i umiejetnosci do rozwigzania P7S_UWO03_inz
S2ARR_UO08 zadania projektowego z obszaru specjalnosci robotyka P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac ztozony, rozproszony
system sterowania wykorzystujac dostepne Srodowiska i biblioteki P7S_UWO03_inz
S2ARR_UQO9 programistyczne P7U_U P75_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac podstawowe algorytmy P7S_UWO03_inz
S2ARR_U10 robotyki mobilnej P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi analizowac i zastosowad w praktyce wyniki aktualnych badan P7S_UWO3 _inz
S2ARR_U11 w zakresie nawigacji robotéw mobilnych P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
potrafi zastosowac¢ podstawowe metody klasyfikacji i drgzenia P7S_UWO3 _inz
S2ARR_U12 danych oraz dokonac¢ oceny wynikow P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi samodzielnie zrealizowa¢ prace dyplomowga magisterska
zawierajgcg aspekty badawcze, w tym:
e potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych oraz
innych zrédet, integrowac je, dokonywac ich interpretac;ji i
krytycznej oceny
e potrafi planowad i przeprowadzaé eksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane
wyniki i wycigga¢ wnioski
e potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwigzywania
problemdéw metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne
e potrafi formutowad i testowac hipotezy zwigzane z
problemami badawczymi
e potrafi integrowac wiedze z réznych dziedzin i dyscyplin oraz
zastosowac podejscie systemowe, uwzgledniajace takze
aspekty pozatechniczne
e potrafi oceni¢ przydatnosc i mozliwo$¢ wykorzystania P7S_UWO01_inz
nowych osiggnie¢ (technik i technologii) w reprezentowanej P7S_UWO02_inz
dyscyplinie P7S_UW P7S_UWO03_inz
S2ARR_U13 e potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych P7U_U P7S_UU P7S_UWO04 _inz
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rozwigzan technicznych

e potrafi interpretowac uzyskane wyniki badan, wyciggac
stosowne whnioski i formutowac rekomendacje

e potrafi zredagowac prace magisterska zgodnie z wymogami
formalnymi

Potrafi referowad poszczegélne fazy realizacji pracy dyplomowej,
przygotowac prezentacje zawierajgcg wyniki koricowe pracy,

S2ARR_U14 uzasadni¢ wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji P7U_U P7S_UW P7S_UWO01 _inz
KOMPETENCJE SPOYLECZNE (K)
S2ARR_KO01 Potrafi myslec i dziata¢ kreatywnie P7U_K P7S_KK
Myslec i dziataé w sposdb kreatywny. Potrafi odpowiednio okreslié
S2ARR_KO02 priorytety stuzgce realizacji okreslonego zadania P7U_K P7S_KO

Zalacznik 111

Specjalnosé Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemystowymi
Odniesienie do ogdlnych charakterystyk efektow
Charakterystyki drugiego stopnia typowe
Opis efektow uczenia si¢ dla specjalno$ci . dia kwallflkaCJl uzySkIV.vanyCh W ramach
Symbol . . Uniwersalna szkolnictwa wyzszego (S)
. , . Komputerowe systemy zarzadzania procesami -
specjalnosciowych . charakterystyka Charakterystyki dla
, . przemystowymi . . . .
efektow uczenia Po ukoficzeniu kierunku studiow pierwszego Charakterystyki | kwalifikacji na poziomach
si¢ absolwent: stopnia dla kwalifikacji 61i7PRK,
' V) na poziomach umozliwiajgcych
6/7* PRK uzyskanie kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)
S2ARS_WO01 Zna aktualne trendy w wybranych dziedzinach naukowych P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma wiedze na temat podstawowych metod stosowanych w
diagnostyce proceséw, w szczegdlnosci kart kontrolnych i systeméw
S2ARS_WO02 wizyjnych. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna sposoby zwiekszenia elastycznosci systemdéw wytwarzana.
S2ARS_WO03 Identyfikuje elementy krytyczne w systemie produkcyjnym. Zna P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
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wybrane metody optymalizacji w elastycznych systemach
wytwarzania

Zna systemy klasy ERP oraz CRM wykorzystywane do
kompleksowego zarzadzania przedsiebiorstwami w réznych

S2ARS_W04 modelach biznesowych. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna podstawowe narzedzia probabilistyczne wykorzystywane w
S2ARS_WO05 analizie danych oraz ich zastosowania w obszarze zarzadzania. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze na temat metodologii projektowania sieci
S2ARS_WO06 neuronowych i systemdéw rozmytych stosowanych w automatyce. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna sposoby modelowania systemdw wytwarzania z réznego rodzaju
ograniczeniami. Zna metody konstruowania algorytmow
S2ARS_WO07 wspomagajacych harmonogramowanie operacyjne. P7U_W P7S5_WG P7S_WG_inz
Zna zasady dziatania i mozliwosci zastosowan algorytmoéw
S2ARS_WO08 ewolucyjnych na ogdélnym tle metod sztucznej inteligencji. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna narzedzia i metody wspomagajgce przeprowadzanie obliczen
inzynierskich (Matlab, Mathematica, Statistica ), a takze narzedzia i
S2ARS_WO09 metody wspomagania projektowania typu CAD/CAM P7U_W P7S5_WG P7S_WG_inz
Zna i rozumie podstawowe pojecia z zakresu prawa autorskiego. Zna
ogolne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej
S2ARS W10 przedsiebiorczosci. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma aktualna wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych
S2ARS W11 nowych osiggnieciach w obszarze studiowanej dyscypliny naukowej P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
UMIEJETNOSCI (U)
Potrafi zastosowac typowe karty kontrolne oraz uzy¢ systemu P7S_UWO01_inz
S2ARS_UO1 wizyjnego w diagnostyce i monitorowaniu procesu produkcji. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac algorytmy wspomagajace P7S_UWO03_inz
S2ARS_U02 harmonogramowanie w elastycznych systemach produkcyjnych P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Umie wdrozy¢ oraz uzywac¢ wybrane systemy ERP i CRM, a takze P7S_UWO01_inz
S2ARS_UO3 umie dostosowac te systemy do danego modelu biznesowego. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zaimplementowac podstawowe algorytmy analizy danych
oraz przeprowadzi¢ wnioskowanie statystyczne na podstawie P7S_UWO01_inz
S2ARS_U04 posiadanych obserwacji. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi przeprowadzi¢ proces uczenia siec neuronowej oraz
neuronowo -rozmytej modelujgcej obiekt dynamiczny. Potrafi P7S_UWO03_inz
S2ARS_UO05 zaprojektowad prosty neurosterownik oraz sterownik rozmyty P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
S2ARS_U06 Potrafi zrealizowac i dokumentowa¢ samodzielnie projekt P7U_U P7S_UW P7S_UWO01_inz
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naukowotechniczny na wybrany temat. P7S_UWO02 _inz
Potrafi zaimplementowac algorytmy harmonogramowania
operacyjnego w réznego typu modelach systeméw produkcyjnych.
Potrafi przeprowadzi¢ analizy systemu majgce na celu wskazanie P7S_UWO03 inz
S2ARS_U07 elementow krytycznych systemu produkcyjnego. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Umie postugiwac sie narzedziami stuzgcymi do wspomagania
obliczen inzynierskich oraz wspomagania projektowania. Umie
dobierac wiasciwe narzedzia do postawionego zadania P7S_UWO01 _inz
S2ARS_U08 inzynierskiego. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi samodzielnie zrealizowaé prace dyplomowg magisterska
zawierajgcg aspekty badawcze, w tym:
e potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz
innych zrédet, integrowad je, dokonywad ich interpretacji i
krytycznej oceny
e potrafi planowac i przeprowadzac¢ eksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane
wyniki i wyciggaé wnioski
e potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwigzywania
probleméw metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne
e potrafi formutowac i testowad hipotezy zwigzane z
problemami badawczymi
e potrafi integrowac wiedze z réznych dziedzin i dyscyplin oraz
zastosowac podejscie systemowe, uwzgledniajace takze
aspekty pozatechniczne
e potrafi ocenic¢ przydatnos$¢ i mozliwos¢ wykorzystania
nowych osiggniec¢ (technik i technologii) w reprezentowanej
dyscyplinie
e potrafi zaproponowacd ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych
e potrafi interpretowad uzyskane wyniki badan, wyciggac P7S_UWO1 _inz
stosowne wnioski i formutowac rekomendacje P7S_UWO02_inz
e potrafi zredagowac prace magisterskg zgodnie z wymogami P7S_UW P7S_UWO03_inz
S2ARS_U09 formalnymi P7U_U P7S_UU P7S_UWO04 _inz
Potrafi referowad poszczegdlne fazy realizacji pracy dyplomowej,
S2ARS_U10 przygotowac prezentacje zawierajgcg wyniki konicowe pracy, P7U_U P7S_UWO01 P7S_UWO01 _inz
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| uzasadni¢ wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji

KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)

S2ARS_KO01

Mysleé i dziata¢ w sposéb kreatywny. Potrafi odpowiednio okresli¢
priorytety stuzgce realizacji okreslonego zadania

P7U_K

P7S_KO

Zalacznik 1V

Specjalnos¢ Technologie informacyjne w systemach automatyki
Odniesienie do ogodlnych charakterystyk efektow
Charakterystyki drugiego stopnia typowe
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach
Symbol Opis efektow uczenia si¢ dla specjalnosci Uniwersalna szkolnictwa wyzszego (S)
specjalnosciowych Technologie informacyjne w systemach automatyki charakterystyka Charakterystyki dla
efektow uczenia Po ukonczeniu kierunku studiow pierwszego Charakterystyki | kwalifikacji na poziomach
si¢ absolwent: stopnia dla kwalifikacji 617PRK,
V) na poziomach umozliwiajacych
6/7* PRK uzyskanie kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)
Ma wiedze z zakresu modelowania danych w systemach
rozproszonych i obiektowych, projektowania rozproszonych i
obiektowych baz danych oraz pozyskiwania informacji o procesie
S2ART_WO01 produkciji. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma podstawowg wiedze na temat podstawowych metod
stosowanych w diagnostyce proceséw, w szczegdlnosci kart
S2ART_WO02 kontrolnych, ztozonych systeméw decyzyjnych i systeméw wizyjnych. | P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna podstawowe techniki i algorytmy wspomagania decyzji z
S2ART_WO03 uwzglednieniem wymaganych zatozen i wzajemnych powigzan P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna zasady konstrukcji algorytmow ewolucyjnych i rozmytych oraz
posiada rozeznanie w zakresie ich zastosowan do rozwigzywania
S2ART_WO04 typowych zagadnien. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna wybrane zagadnienia pojawiajgce sie w zarzadzaniu zasobami w
systemach informatycznych i przemystowych oraz wybrane metody,
techniki i procedury wykorzystywane przy rozwiazywaniu tych
S2ART_WO05 zagadnien. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
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Zna podstawowe sposoby magazynowania i transportu produktow w
systemie produkcyjnym. Zna struktury automatycznych magazynéw
wysokiego sktadowania, sposoby i urzgdzenia ich obstugi. Zna
metody projektowania algorytmow wspomagajgcych sterowanie w

S2ART_WO06 tego typu systemach P7U_W P7S5_WG P7S_WG_inz
Ma uporzadkowang wiedze i podstawy teoretyczne dotyczace
topologii, struktury i bazy sprzetowe;j sieci przemystowych w
systemach automatyzacji. Zna protokoty wybranych sieci
przemystowych i metodologie integracji komponentéw systemoéw
S2ART_WO07 sterowania automatycznego. P7U_W P7S5_WG P7S_WG_inz
Zna metody programowania systemow mobilnych. Rozumie i jest
Swiadomy ograniczen tych systemdw, a takze potrafi zidentyfikowac
S2ART_WO08 obszary stosowania systemoéw mobilnych na polu automatyki. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma aktualng wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych
S2ART_WO09 nowych osiggnieciach w obszarze studiowanej dyscypliny naukowej P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
UMIEJETNOSCI (U)
Umie wykorzystac rozproszone i obiektowe systemy baz danych do
przechowywania informacji pochodzgcych z systemdw automatyki, a P7S_UWO1 inz
S2ART_UO1 takze pozyskiwac dane z rozproszonych i obiektowych baz danych P7U_U P7S_UW P7S_UWO02 inz
Potrafi zastosowac typowe karty kontrolne oraz zaprojektowacd P7S_UWO03 inz
S2ART_UO02 typowy system diagnostyczny. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi zaprogramowaé podstawowe elementy systemu
wspomagania decyzji w postaci algorytmu komputerowego oraz z P7S_UWO01_inz
S2ART_UO3 uzyciem oprogramowania specjalistycznego. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zdobywac i prezentowaé wiedze na temat nowatorskich
rozwigzan stosowanych we wspomaganiu decyzji (samodzielne P7S_UWO01_inz
S2ART_U04 studia literaturowe czasopism naukowych). P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Umie systematyzowad, oceniaé i prezentowac wiedze na temat P7S_UWO3 _inz
S2ART_UO05 algorytmow ewolucyjnych i rozmytych oraz ich zastosowan. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Umie dobra¢ metody rozwigzania réznych zagadnien zarzadzania
zasobami w systemach informatycznych i przemystowych oraz P7S_UWO1 _inz
S2ART_U06 przeanalizowac i ocenic ich skutecznos¢ P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Umie opisac i przeanalizowa¢ wybrane zagadnienia zarzadzania w P7S_UWO03 inz
S2ART_UQ7 systemie informatycznym lub w systemie P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi zrealizowac¢ i dokumentowac samodzielnie projekt P7S_UWO3 _inz
S2ART_UO08 naukowotechniczny na wybrany temat. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
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Potrafi zaprojektowac algorytmy wspomagajgce sterowanie w
systemach produkcyjnych z réznego typu srodkami transportowymi
oraz buforami o réznej pojemnosci. Potrafi zaprojektowac i

zaimplementowac aplikacje komputerows dla rzeczywistego systemu P7S_UWO03_inz
S2ART_UQ9 produkcyjnego. P7U_U P75_UW P7S_UWO04 _inz
Umie tworzy¢ aplikacje dla systeméw mobilnych pracujgcych pod
kontrolg réznych systemoéw operacyjnych, z wykorzystaniem réznych P7S_UWO03_inz
S2ART_U10 technologii (np. Qt, Java, XNA). P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi samodzielnie zrealizowaé prace dyplomowg magisterska
zawierajgcq aspekty badawcze, w tym:
e potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych oraz
innych zrddet, integrowac je, dokonywac ich interpretac;ji i
krytycznej oceny
e potrafi planowad i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane
wyniki i wycigga¢ wnioski
e potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwigzywania
problemdéw metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne
e potrafi formutowac i testowac hipotezy zwigzane z
problemami badawczymi
e potrafi integrowac wiedze z réznych dziedzin i dyscyplin oraz
zastosowac podejscie systemowe, uwzgledniajace takze
aspekty pozatechniczne
e potrafi oceni¢ przydatnosc i mozliwo$¢ wykorzystania
nowych osiggnie¢ (technik i technologii) w reprezentowanej
dyscyplinie
e potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych
e potrafiinterpretowac uzyskane wyniki badan, wyciaggac P7S_UWO1 _inz
stosowne whnioski i formutowac rekomendacje P7S_UWO02_inz
e potrafi zredagowac prace magisterska zgodnie z wymogami P7S_UW P7S_UWO03_inz
S2ART_U11 formalnymi P7U_U P7S_UU P7S_UWO04 _inz
Potrafi referowad poszczegdlne fazy realizacji pracy dyplomowej,
przygotowac prezentacje zawierajgcg wyniki koricowe pracy,
S2ART_U12 uzasadni¢ wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji P7U_U P7S_UW P7S_UWO01_inz
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KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)

Mysleé i dziata¢ w sposéb kreatywny. Potrafi odpowiednio okresli¢

S2ART_KO01 priorytety stuzgce realizacji okreslonego zadania P7U_K P7S_KO
Zalacznik V
Specjalnos¢ Systemy informatyczne w automatyce
Odniesienie do ogolnych charakterystyk efektow
Charakterystyki drugiego stopnia typowe
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach
Symbol Opis efektow uczenia si¢ dla specjalnosci Uniwersalna szkolnictwa wyzszego (S)
specjalnosciowych Systemy informatyczne w automatyce charakterystyka Charakterystyki dla
efektow uczenia Po ukonczeniu kierunku studiéw pierwszego Charakterystyki | kwalifikacji na poziomach
si¢ absolwent: stopnia dla kwalifikacji 617PRK,
V) na poziomach umozliwiajgcych
6/7* PRK uzyskanie kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)
Zna podstawowe problemy i ich modele matematyczne wystepujace
w jedno- i wieloprocesorowych systemach komputerowych oraz w
sieciach komputerowych. Zna podstawowe algorytmy rozdziatu
zasobow, réwnowazenia obcigzen, szeregowania, migracji, replikacji,
S2ASI_W01 etc. stosowane w systemach i sieciach P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada uporzgdkowang wiedze z zakresu obliczer ewolucyjnych,
S2ASI_W02 metod ich analizy teoretycznej oraz obszaréw zastosowan P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna postawy teorii kolejek oraz podstawowe modele kolejkowe
S2ASI_W03 uzywane do opisu systemow. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna metody dekompozycji i koordynacji ztozonych zadan, a takze
zastosowanie tych metod do identyfikacji systemdw ztozonych oraz
do syntezy wielowarstwowego i wielopoziomowego sterowania
S2ASI_W04 systemow o ztozonej strukturze P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada uporzgdkowang wiedze w zakresie nowych metod
identyfikacji obiektéw dynamicznych, niestandardowych regulatoréw
S2ASI_WO05 oraz doboru ich parametréow P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
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Posiada wiedze niezbedng do formutowania zadan planowania
dziatan i ruchu dla zréznicowanych klas robotdw, zna metody i
algorytmy planowania ruchu uwzgledniajgce, m.in.: bezkolizyjnos¢,

S2ASI_WO06 optymalnos¢, ztozonos¢ obliczeniowa P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze na temat metodologii obliczer neuronowych i
S2ASI_WO07 systemow wspomagania decyzji P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma wiedze na temat podstawowych metod stosowanych w
diagnostyce proceséw, w szczegdlnosci kart kontrolnych i ztozonych
S2ASI_W08 systemow decyzyjnych P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna i rozumie podstawowe pojecia z zakresu prawa autorskiego. Zna
ogélne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej
S2ASI_WO09 przedsiebiorczosci. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma aktualna wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych
S2ASI_W10 nowych osiggnieciach w obszarze studiowanej dyscypliny naukowej P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
UMIEJETNOSCI (U)
Potrafi wybrac rodzaj algorytmu, dostosowa¢ go do specyfiki P7S_UWO1 inz
S2ASI_UO01 problemu oraz wykonac¢ implementacje algorytmu P7U_U P7S_UW P7S_UWO02 inz
Potrafi wybrac rodzaj, dostosowac¢ do specyfiki problemu oraz
zaimplementowad algorytm ewolucyjny w zadaniach optymalizacji P7S_UWO03 inz
S2ASI_U02 multimodalne;j P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi wykonaé badania symulacyjne zadanego systemu P7S_UWO1 inz
S2AS|_UO03 kolejkowego oraz zebrac i opracowaé dane pomiarowe z symulacji P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zaprojektowac oraz przeprowadzi¢ analize i testowanie
hierarchicznego algorytmu identyfikacji i sterowania ztozonego P7S_UWO03_inz
S2AS|_U04 systemu P7U_U P7S_UW P7S_UWO4_inz
Potrafi przeprowadzi¢ identyfikacje obiektu regulacji, dobrac do
niego regulator i przeprowadzi¢ dobdr parametréw regulatora, a
nastepnie zweryfikowac dziatanie uktadu regulacji droga symulacji P7S_UWO03_inz
S2ASI_UO05 komputerowej P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi wykorzystac algorytmy planowania dziatan i ruchu do zadan
praktycznych, okresli¢ sposéb ich testowania, poprawnie dobierac ich P7S_UWO03_inz
S2ASI_U06 parametry i krytycznie analizowac¢ wyniki P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi zaprojektowac sie¢ neuronowg wspomagajgcg procesy P7S_UWO03 _inz
S2ASI_U07 modelowania, sterowania, rozpoznawania i optymalizacji P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi zastosowac typowe karty kontrolne oraz zaprojektowac P7S_UWO03 inz
S2ASI_U08 typowe elementy systemu diagnostycznego P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
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S2ASI_U09

Potrafi samodzielnie zrealizowaé i dokumentowac projekt
naukowotechniczny na wybrany temat.

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO03_inz
P7S_UWO04_in:

S2ASI_U10

Potrafi samodzielnie zrealizowaé prace dyplomowg magisterska
zawierajgcq aspekty badawcze, w tym:

potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych oraz
innych Zrodet, integrowac je, dokonywac ich interpretacji i
krytycznej oceny

potrafi planowac i przeprowadzaé eksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane
wyniki i wyciggaé wnioski

potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwigzywania
problemdéw metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne

potrafi formutowac i testowacd hipotezy zwigzane z
problemami badawczymi

potrafi integrowac wiedze z réznych dziedzin i dyscyplin oraz
zastosowac podejscie systemowe, uwzgledniajgce takze
aspekty pozatechniczne

potrafi ocenic przydatnos¢ i mozliwos¢ wykorzystania
nowych osiggnie¢ (technik i technologii) w reprezentowanej
dyscyplinie

potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych

potrafi interpretowad uzyskane wyniki badan, wyciggac
stosowne whnioski i formutowac rekomendacje

potrafi zredagowac prace magisterska zgodnie z wymogami
formalnymi

P7U_U

P7S_UW
P7S_UU

P7S_UWO1_in:
P7S_UWO02_in:
P7S_UWO03_in:
P7S_UWO04_in:

S2ASI_U11

Potrafi referowad poszczegélne fazy realizacji pracy dyplomowej,
przygotowac prezentacje zawierajgcg wyniki koricowe pracy,
uzasadni¢ wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_in:

KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)

S2AS|_K02

Mysleé i dziata¢ w sposéb kreatywny. Potrafi odpowiednio okresli¢
priorytety stuzgce realizacji okreslonego zadania

P7U_K

P7S_KK
P7S_KO
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Zalacznik VI

Specjalnos¢  Przemyst 4.0
Odniesienie do 0golnych charakterystyk efektow
Charakterystyki drugiego stopnia typowe
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach
Symbol Opis efektow uczenia si¢ dla specjalno$ci Uniwersalna szkolnictwa wyzszego (S)
specjalnosciowych Przemyst 4.0 charakterystyka Charakterystyki dla
efektow uczenia Po ukonczeniu kierunku studiéw pierwszego Charakterystyki | kwalifikacji na poziomach
si¢ absolwent: stopnia dla kwalifikacji 617 PRK,
(8)) na poziomach umozliwiajgcych
6/7* PRK uzyskanie kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)
Ma wiedze na temat podstawowych metod stosowanych w analizie
procesow produkcyjnych , w szczegdélnosci analizie duzych danych i
S2ARP_WO01 systemach wizyjnych. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze na temat metod uczenia maszynowego i
projektowania sieci neuronowych i rozmytych stosowanych w
S2ARP_WO02 systemach sztucznej inteligencji. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze dotyczgcg metod optymalizacji produkgcji, transportu
S2ARP_WO03 i magazynowania do minimalizacji kosztow produkgji. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze dotyczacg narzedzi integracji produkcji w zakresie
S2ARP_WO04 komputerowo sterowanego wytwarzania i transportu. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie:
architektury, standaryzacji i wtasnosci struktur systemow
automatyki, w tym systemow typu SCADA, DDC, DCS. Zna i rozumie
metodyke projektowania automatyzacji ciggtych proceséw
S2ARP_WO5 produkcyjnych P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna algorytmy przetwarzania i analizy obrazéw cyfrowych, w tym:
algorytmy interpolacji, aproksymacji, redukcji zaktécen, regresji,
transformacji ortogonalnych, kodowania, kompresji oraz detekcji,
S2ARP_WO06 klasyfikacji i lokalizacji obiektéw 2D/3D. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze o podstawach teoretycznych i wybranych
S2ARP_WO07 zagadnieniach w zakresie implementac;ji i eksploatacji uktadéw P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
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sterowania robotéw wspodtpracujgcych

Posiada wiedze o podstawach teoretycznych i wybranych
zagadnieniach z zakresu projektowania i eksploatacji uktadéw

S2ARP_WO08 sterowania dla systemoéw AGV. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma aktualna wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych
S2ARP_WO09 nowych osiggnieciach w obszarze studiowanej dyscypliny naukowej P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna i rozumie podstawowe pojecia z zakresu prawa autorskiego. Zna
ogélne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej
S2ARP_W10 przedsiebiorczosci. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
UMIEJETNOSCI (U)
Potrafi zastosowac typowe karty kontrolne oraz uzy¢ systemu P7S_UWO01 _inz
S2ARP_UO1 wizyjnego w diagnostyce i monitorowaniu procesu produkgcji. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi przeprowadzi¢ proces uczenia siec neuronowej oraz
neuronowo -rozmytej modelujgcej obiekt dynamiczny. Potrafi P7S_UWO03 inz
S2ARP_UO02 zaprojektowac prosty neurosterownik oraz sterownik rozmyty P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi zastosowac¢ metody optymalizacji do minimalizacji kosztu
S2ARP_UO03 produkcji, montazu i transportu P7U_U P7S_UW P7S_UWO02 inz
Potrafi zaprojektowac linie technologiczng zintegrowang poprzez
S2ARP_U0O4 narzedzia cyber-fizyczne z zaawansowanymi technologiami produkgji. | P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zaprojektowac ogdlng strukture systemu automatyki dla
zadanego ciggtego procesu technologicznego, z uwzglednieniem
zadanych kryteridw uzytkowych oraz przygotowac i przedstawic
krétka prezentacje poswiecong wynikom realizacji zadania
S2ARP_U05 inzynierskiego. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi dobra¢ wtasciwe algorytmy przetwarzania obrazéw cyfrowych
oraz uczenia maszynowego (w tym sztucznej inteligencji) oraz
zaimplementowac je w wybranym systemie P7S_UWO02_inz
S2ARP_UO6 (sieciowym/wbudowanym, wirtualnej i rozszerzonej rzeczywistosci) P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Posiada umiejetnos¢ stosowania podstawowych metod
matematycznych robotyki, implementacji tych metod oraz
S2ARP_UO07 eksploatacji robotéow wspdtpracujacych P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Posiada umiejetnos¢ rozwigzywania wybranych probleméw z zakresu P7S_UWO02_inz
S2ARP_U08 projektowania i eksploatacji uktadéw sterowania dla systeméw AGV. | P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi zrealizowac i dokumentowac samodzielnie projekt P7S_UWO02_inz
S2ARP_U09 naukowotechniczny na wybrany temat. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
S2ARP_U10 Potrafi referowad poszczegdlne fazy realizacji pracy dyplomowej, P7U_U P7S_UK
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przygotowac prezentacje zawierajgcg wyniki kornicowe pracy,
uzasadnié¢ wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji

Potrafi samodzielnie zrealizowaé prace dyplomowga magisterska

zawierajgcq aspekty badawcze, w tym:

potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych oraz
innych Zrodet, integrowac je, dokonywac ich interpretacji i
krytycznej oceny

potrafi planowac i przeprowadzaé eksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane
wyniki i wyciggaé wnioski

potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwigzywania
problemdéw metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne

potrafi formutowac i testowacd hipotezy zwigzane z
problemami badawczymi

potrafi integrowac wiedze z réznych dziedzin i dyscyplin oraz
zastosowac podejscie systemowe, uwzgledniajgce takze
aspekty pozatechniczne

potrafi ocenic¢ przydatnos¢ i mozliwosé wykorzystania
nowych osiggnie¢ (technik i technologii) w reprezentowane;j
dyscyplinie

potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych

e potrafi interpretowac uzyskane wyniki badan, wyciggac P7S_UWO1 _inz
stosowne whnioski i formutowac rekomendacje P7S_UW P7S_UWO02_inz
e potrafi zredagowac prace magisterskg zgodnie z wymogami P7S_UK P7S_UWO03_inz
S2ARP_U11 formalnymi P7U_U P7S_UU P7S_UWO04 _inz
KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)
Mysleé i dziata¢ w sposéb kreatywny. Potrafi odpowiednio okresli¢
S2ARP_KO1 priorytety stuzace realizacji okreslonego zadania P7U_K P7S_KO
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Zalacznik VI

Specjalnos¢  Embedded Robotics
Odniesienie do ogdlnych charakterystyk efektow
Charakterystyki drugiego stopnia
typowe dla kwalifikacji uzyskiwanych
w ramach szkolnictwa wyzszego (S)
Symbol Opis efektow uczenia si¢ dla specjalnosci i Charakterystyki dla
. o - Uniwersalna I
specjalnosciowych Embedded Robotics kwalifikacji na
. . , o ., charakterystyka . X
efektow uczenia Po ukonczeniu kierunku studiow . . Charakterystyki poziomach
: . pierwszego stopnla i .. .
si¢ absolwent: ) dla kwalifikacji 617PRK,
na poziomach umozliwiajacych
6/7* PRK uzyskanie
kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)
knows physical principles and construction of basic sensors used in
S2AER_WO01 robots P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
has knowledge about component/agent based design approach,
robotic programing and simulation frameworks, tools and libraries
S2AER_WO02 supporting development process of the distributed control system. | P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
has knowledge of robust and adaptive control systems, knows and
understands methodology of designing robust and adaptive
control algorithms based on a mathematical model with
uncertainty, knows how to deploy designs to embedded
S2AER_WO03 controllers through automatic code generation P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
has knowledge on deterministic and statistical methods used
in mobile robotics, including modeling and localization of
S2AER_WO04 mobile robots, and mapping of environment P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
has knowledge of the fundamentals of the Discrete Event Systems
(DES) theory and its application for event-driven and hybrid
control, knows selected DES formalisms, including finite state
automata and Petri nets, and selected methodologies of formally
S2AER_WO05 correct supervisory control synthesis P7U_W P7S5_WG P7S_WG_inz
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knows basic knowledge representation paradigms, artificial
intelligence reasoning algorithms, and basic machine learning
S2AER_WO06 concepts and methods P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
knows methods of task and motion planning appropriate for
models of an agent, environment and desired properties of
S2AER_WO07 solution P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
has knowledge of fundamental design problems of a social robot,
mathematical models of mind, user and intentionality modeling,
S2AER_WO08 realization, human-robot communication and interaction, robotics | P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
has current knowledge about multi-layer control system
architectures and their basic modules, practical designing and
integration methods, and understands basic issues of hardware
S2AER_WO09 and software design P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
has knowledge about microcontrollers and the structure of
embedded systems, basic mechanisms of task synchronization
in real-time operating systems, and implementation of
S2AER_W10 software on an embedded system P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
UMIEJETNOSCI (U)
P7S_UWO01 _inz
S2AER_UO1 can interpret data obtained from basic sensors used in robots P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
is able to design and implement a complex distributed control
system using well known robotic programing frameworks and P7S_UWO01_inz
S2AER_U02 libraries P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
is able to analyze robustness and stability of selected control P7S_UWO01_inz
S2AER_UO3 systems, including adaptive and non-adaptive P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
is able to formulate and to solve standard problems of mobile
robotics, eg. environment representation, localization and P7S_UWO01_inz
S2AER_U04 navigation P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
is able to construct event-based models of complex systems,
develop appropriate event-driven, centralized or distributed
control mechanisms, and implement this logic in computer P7S_UWO1 inz
S2AER_UQ5 controllers P7U_U P7S_UW P7S_UWO02 _inz
is able to acquire knowledge, at advanced level, from P7S_UWO1 inz
S2AER_UO06 contemporary English literature on task and motion planning P7U_U P7S_UW P7S_UWO02 _inz
is able to use a selected software related to fundamental P7S_UWO1 inz
S2AER_UO07 competencies of a social robot P7U_U P7S_UW P7S_UWO02 _inz
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S2AER_UO08

is able to perform simulation analysis of a control system, to follow
the strategy of rapid control prototyping as well as to deploy the
control law to an embedded controller through automatic code
generation

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_in:
P7S_UWO02_in:

S2AER_U09

is able to design and implement a system in the broad area of
embedded robotics according to the requirements given

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_inz
P7S_UWO02_in:

S2AER_U10

is able to critically research a selected professional issue using
traditional and electronic sources of information, is able to present
the results in an ordered way and to lead and coordinate a
discussion with the presentation participants

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_in:

S2AER_U11

can present the theoretical background and explain the most
important results obtained in own diploma project

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_in:

S2AER_U12

is able to report particular stages of the dissertation, prepare a
presentation including final results of the dissertation, justify
conclusions, knows rules for conducting a creative discussion

P7U_U
P7U_W

P7S_UK

S2AER_U13

is able to use basic mechanisms of task synchronization in
real-time operating systems, and implement software on an
embedded system

P7U_U
P7U_W

P7S_UK

S2AER_U14

can implement and apply basic algorithms of search, logical
inference, and probabilistic decision making, as well as selected
induction and reinforcement learning algorithms

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_inz
P7S_UWO02_inz

S2AER_U15

Can independently work a master of science thesis containing
elements of research, including:
e s able to find information in literature, databases and
other sources, integrate, interpret it and analyze critically
e isable to plan and perform experiments, including
measurements and computer simulations, interpret
obtained results and draw conclusions
e is able to use analytic, simulation and experimental
methods to formulate and solve problems
e is able to formulate and test hypotheses connected with
research
e isable to integrate knowledge from different disciplines
and fields of study and use a system approach taking into
consideration non technical aspects
e isable to asses usefulness and possibilities of using new

P7U_U

P7S_UW
P7S_UU

P7S_UWO1_inz
P7S_UWO02_in:
P7S_UWO3_inz
P7S_UWO04_in:
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achievements (techniques and technologies) in the
represented discipline

e s able to propose improvements to already existing
technical solutions

e isable to interpret results obtained, draw conclusions and
formulate recommendations

e s able to write a master thesis according to formal
requirements

KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)

S2AER_KO1 is able to think and act in a creative way P7U K P7S_KK
is able to set correctly priorities in order to perform an engineering
S2AER_KO02 task P7U_K P7S_KO
Zalacznik VII|
Specjalnos¢ Systemy informatyczne w automatyce i robotyce
Odniesienie do ogdlnych charakterystyk efektow
Charakterystyki drugiego stopnia typowe
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach
Symbol Opis efektow uczenia si¢ dla specjalno$ci Uniwersalna szkolnictwa wyzszego (S)
specjalnosciowych Systemy informatyczne w automatyce i robotyce charakterystyka Charakterystyki dla
efektow uczenia Po ukonczeniu kierunku studiow pierwszego Charakterystyki | kwalifikacji na poziomach
si¢ absolwent: stopnia dla kwalifikacji 617PRK,
V) na poziomach umozliwiajgcych
6/7* PRK uzyskanie kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)
Zna gtéwne struktury systemow sterowania, zasady dziatania
wybranych urzadzen pomiarowych, sterujgcych, wykonawczych oraz
S2ASU_W01 sieci przemystowych i metody doboru nastaw regulatora P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna sposoby projektowania algorytmdw sterowania dla réznych
robotow wykorzystujgce rézny stopien znajomosci ich dynamiki i
S2ASU_W02 ograniczen wystepujacych w ruchu P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna kluczowe zadania dla robotéw manipulacyjnych i mobilnych,
S2ASU_WO03 definiuje problemy sktadowe zadan, dobiera ich rozwigzanie i zna P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
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wtasnosci proponowanych rozwigzan

Zna podstawy jezyka UML, podstawowe cykle zycia oprogramowania,
zasady zarzadzania projektami programistycznymi oraz obiektowe

S2ASU_WO04 metody analizy i projektowania oprogramowania P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna filozofie podejscia obiektowego oraz podstawy metodologii
S2ASU_WO05 programowania obiektowego z wykorzystaniem jezyka UML P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna podstawowe algorytmy przetwarzania sygnatéw i obrazow
cyfrowych oraz zasady rozrdézniania, doboru, rozpoznawania,
S2ASU_WO06 odtwarzania i transmisji obrazéow i sygnatéw cyfrowych P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma wiedze na temat podstawowych metod stosowanych w
S2ASU_WO07 diagnostyce proceséw, w szczegdlnosci kart kontrolnych P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze na temat metodologii projektowania sieci
S2ASU_W08 neuronowych i systemdéw rozmytych stosowanych w automatyce P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma aktualna wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych
S2ASU_W09 nowych osiggnieciach w obszarze studiowanej dyscypliny naukowej P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
UMIEJETNOSCI (U)
Potrafi uruchamia¢ uktady regulacji z regulatorem PID oraz dobieraé
nastawy regulatora, programowac i obstugiwaé sterowniki
swobodnie programowalne, konfigurowacd i wykorzystywac P7S_UWO1 inz
S2ASU_UO01 komputerowe sieci przemystowe P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zaprojektowac algorytm sterowania dla wybranego robota
manipulacyjnego lub mobilnego w zaleznosci od posiadanej wiedzy P7S_UWO03_inz
S2ASU_U02 na temat jego dynamiki i ograniczen wystepujacych w ruchu P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi uzytkowac roboty przemystowe, korzystaé z oprogramowania
wspomagajacego obstuge manipulatoréw oraz wdrazac i P7S_UWO01_inz
S2ASU_UO03 weryfikowa¢ algorytmy sterowania i planowania ruchu robotéw P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Umie zaprojektowad system informatyczny na potrzeby automatyki i P7S_UWO03_inz
S2ASU_U04 robotyki z wykorzystaniem notacji UML P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Umie formutowaé, sporzadzac i stosowaé technologie budowy
programow obliczeniowych zorientowanych obiektowo w wybranym P7S_UWO01_inz
S2ASU_UO05 $rodowisku. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Umie analizowaé, oceniac i interpretowac dziatanie algorytmow P7S_UWO03_inz
S2ASU_U06 przetwarzania sygnatow i obrazow cyfrowych. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi zastosowac typowe karty kontrolne w diagnostyce procesu P7S_UWO01_inz
S2ASU_U07 ciggtego i dyskretnego. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
S2ASU_UO08 Potrafi przeprowadzi¢ proces uczenia sieci neuronowej oraz P7U_U P7S5_UW P7S5_UWO03_inz
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neuronowo - rozmytej modelujgcej obiekt dynamiczny. Potrafi P7S_UWO04 _inz
zaprojektowac prosty neurosterownik oraz sterownik rozmyty
Umie rozpoznaé problem praktyczny i opisaé¢ go w sposdb formalny,
dokonac¢ wyszukania literatury z wykorzystaniem dostepnych
bibliotek cyfrowych, opracowac stosowne oprogramowanie,
sporzadzi¢ profesjonalny raport z wykonanej pracy, z
wykorzystaniem edytora tekstu, przygotowac prezentacje P7S_UWO03_inz
S2ASU_UQ09 opracowania i zaprezentowac wyniki na stronie WWW P7U_U P7S5_UW P7S5_UWO04 _inz
Potrafi samodzielnie zrealizowaé prace dyplomowg magisterska
zawierajgcq aspekty badawcze, w tym:
e potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych oraz
innych zrédet, integrowac je, dokonywac ich interpretac;ji i
krytycznej oceny
e potrafi planowad i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane
wyniki i wycigga¢ wnioski
e potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwigzywania
problemdéw metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne
e potrafi formutowac i testowac hipotezy zwigzane z
problemami badawczymi
e potrafi integrowac wiedze z réznych dziedzin i dyscyplin oraz
zastosowac podejscie systemowe, uwzgledniajgce takze
aspekty pozatechniczne
e potrafi oceni¢ przydatnosc i mozliwo$¢ wykorzystania
nowych osiggnie¢ (technik i technologii) w reprezentowanej
dyscyplinie
e potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych
e potrafi interpretowac uzyskane wyniki badan, wyciggac P7S_UWO1 _inz
stosowne whnioski i formutowac rekomendacje P7S_UWO02_inz
e potrafi zredagowac prace magisterska zgodnie z wymogami P7S_UW P7S_UWO03_inz
S2ASU_U10 formalnymi P7U_U P7S_UU P7S_UWO04 _inz
Potrafi referowad poszczegdlne fazy realizacji pracy koricowe pracy,
S2ASU_U11 uzasadni¢ wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji P7U_U P7S_UW P7S_UWO1 inz

KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)
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S2ASU_KO01

Myslec i dziata¢ w sposéb kreatywny. Potrafi odpowiednio okresli¢
priorytety stuzace realizacji okreslonego zadania

P7S_KK
P7S_KO

P7U_K

Zalacznik IX

Specjalnos¢  Systemy automatyki i robotyki
Odniesienie do ogodlnych charakterystyk efektow
Charakterystyki drugiego stopnia typowe
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach
Symbol Opis efektow uczenia sig dla specjalnosci Uniwersalna szkolnictwa wyzszego (S)
specjalnosciowych Systemy automatyki i robotyki charakterystyka Charakterystyki dla
efektow uczenia Po ukohczeniu kierunku studiow pierwszego Charakterystyki | kwalifikacji na poziomach
si¢ absolwent: stopnia dla kwalifikacji 6i7PRK,
V) na poziomach umozliwiajacych
6/7* PRK uzyskanie kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)
Zna typowe kryteria jakosci sterowania, zasady doboru algorytmu
sterowania i uktadu regulacji, dziatanie regulatoréw adaptacyjnych,
rozmytych i odpornych (o strukturze MFC) oraz dyskretnych
S2AUR_WO01 sterownikéw procesami ciggtymi P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna gtéwne struktury systemow sterowania, zasady dziatania
wybranych urzadzen pomiarowych, sterujgcych, wykonawczych oraz
S2AUR_W02 sieci przemystowych i metody doboru nastaw regulatora. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma uporzadkowang wiedze dotyczgcg systemu operacyjnego czasu
rzeczywistego, zna interfejsy i protokoty komunikacji z komputerem,
zna metody tworzenia, komunikacji i synchronizacji proceséw oraz
watkow dziatajgcych w srodowisku systemu operacyjnego czasu
rzeczywistego, posiada wiedze z zakresu budowy rozproszonych
S2AUR_WO03 systemow akwizycji danych i sterowania P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna podstawowe zadania robotyki dla manipulatoréw i robotéw
S2AUR_WO04 mobilnych, metody ich rozwigzania, zalety i wady metod P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma uporzadkowang wiedze w zakresie przetwarzania obrazéw i
sygnatéw, podbudowang znajomosciag metod matematycznych
S2AUR_WO05 stosowanych w tej dziedzinie P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
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Zna podstawowe metody stosowane w diagnostyce procesow, w

S2AUR_WO06 szczegolnosci kart kontrolnych i ztozonych systemoéw decyzyjnych. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Jest w stanie objasniac filozofie oraz metodologie programowania
obiektowego w jezykach Java i C\# z wykorzystaniem MDA (Model
S2AUR_WO07 Driven Architecture). P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada przeglagdowa, usystematyzowang wiedze z zakresu
S2AUR_WO08 wspotczesnych problemdéw automatyki i robotyki. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna sposoby projektowania algorytmoéw sterowania dla réznych
robotow wykorzystujgce rézny stopien znajomosci ich dynamiki i
S2AUR_WO09 ograniczen wystepujacych w ruchu P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna filozofie podejscia obiektowego oraz podstawy metodologii
S2AUR_W10 programowania obiektowego z wykorzystaniem jezyka UML. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma aktualng wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych
S2AUR_W11 nowych osiggnieciach w obszarze studiowanej dyscypliny naukowej P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
UMIEJETNOSCI (U)
Potrafi uruchamia¢ uktady regulacji z regulatorem PID oraz dobieraé
nastawy regulatora, programowac i obstugiwaé sterowniki
swobodnie programowalne, konfigurowacd i wykorzystywac P7S_UWO1 inz
S2AUR_UO1 komputerowe sieci przemystowe. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zbudowa¢ ztozong aplikacje dziatajgcg w srodowisku systemu
operacyjnego czasu rzeczywistego, tworzy¢ proste rozproszone
systemy sterowania i akwizycji danych, postugiwac sie narzedziami
wspomagajacym tworzenie i uruchamianie oprogramowania na
komputerze macierzystym, a wykonywanego go w systemie
wbudowanym, tworzy¢ programy komunikujace sie z urzgdzeniami P7S_UWO03_inz
S2AUR_UO02 pomiarowymi i wykonawczymi P7U_U P75_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi przygotowad i przeprowadzi¢ badania wybranych robotow i
urzadzen je wspomagajacych (obstuga, programowanie), opracowac i P7S_UWO1 _inz
S2AUR_UO03 zinterpretowac wyniki. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi korzysta¢ z nabytej wiedzy i literatury przedmiotu do
rozwigzania postawionych zadan, krytycznie analizowac ich wyniki
oraz analizowac teoretycznie konstrukcje robotow spotykane w P7S_UWO03 inz
S2AUR_U04 praktyce P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi implementowac algorytmy przetwarzania obrazéw i badac ich
wtasnosci z wykorzystaniem odpowiednich narzedzi P7S_UWO1 inz
S2AUR_UO5 programistycznych P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
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Potrafi zastosowac typowe karty kontrolne oraz zaprojektowac P7S_UWO1 inz
S2AUR_U06 typowe elementy systemu diagnostycznego P7U_U P7S_UW P7S_UWO02 _inz
Umie rozpoznaé problem praktyczny i opisaé¢ go w sposdb formalny,
dokonac¢ wyszukania literatury z wykorzystaniem dostepnych
bibliotek cyfrowych, opracowac stosowne oprogramowanie,
sporzadzi¢ profesjonalny raport z wykonanej pracy, z
wykorzystaniem edytora tekstu, przygotowac prezentacje P7S_UWO03_inz
S2AUR_UQ7 opracowania i zaprezentowac wyniki na stronie WWW. P7U_U P7S5_UW P7S5_UWO04 _inz
Umie samodzielnie formutowac i stosowac technologie budowy
programow obliczeniowych zorientowanych obiektowo w jezykach P7S_UWO03_inz
S2AUR_UO8 Java oraz C\#. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi opracowac koncepcje, projekt oraz sposoby realizacji P7S_UWO01 _inz
S2AUR_U09 konkretnego systemu automatyki P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zaprojektowac algorytm sterowania dla wybranego robota
manipulacyjnego lub mobilnego w zaleznosci od posiadanej wiedzy P7S_UWO3 _inz
S2AUR_U10 na temat jego dynamiki i ograniczen wystepujacych w ruchu P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Umie formutowaé, sporzadzac i stosowacd technologie budowy
programow obliczeniowych zorientowanych obiektowo w wybranym P7S_UWO1 _inz
S2AUR_U11 srodowisku. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Umie rozpoznac problem praktyczny i opisa¢ go w sposéb formalny,
dokonac¢ wyszukania literatury z wykorzystaniem dostepnych
bibliotek cyfrowych, opracowac stosowne oprogramowanie,
sporzadzi¢ profesjonalny raport z wykonanej pracy, z
wykorzystaniem edytora tekstu, przygotowac prezentacje P7S_UWO03_inz
S2AUR_U12 opracowania i zaprezentowac wyniki na stronie WWW. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi referowad poszczegdlne fazy realizacji pracy dyplomowej,
przygotowac prezentacje zawierajgca wyniki koricowe pracy,
S2AUR_U13 uzasadni¢ wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji P7U_U P7S_UW P7S_UWO01_inz
Potrafi samodzielnie zrealizowaé prace dyplomowa magisterska
zawierajacq aspekty badawcze, w tym:
e potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz
innych Zrddet, integrowac je, dokonywac ich interpretacji i
krytycznej oceny P7S_UWO01 _inz
e potrafi planowad i przeprowadzac¢ eksperymenty, w tym P7S_UWO02_inz
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane P7S_UW P7S_UWO03_inz
S2AUR _U14 wyniki i wycigga¢ wnioski P7U_U P7S_UU P7S_UWO04 _inz
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potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwigzywania
problemdéw metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne

potrafi formutowac i testowad hipotezy zwigzane z
problemami badawczymi

potrafi integrowad wiedze z réznych dziedzin i dyscyplin oraz
zastosowac podejscie systemowe, uwzgledniajace takze
aspekty pozatechniczne

potrafi oceni¢ przydatnos¢ i mozliwosé wykorzystania
nowych osiggnie¢ (technik i technologii) w reprezentowanej
dyscyplinie

potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych

potrafi interpretowad uzyskane wyniki badan, wyciggac
stosowne whnioski i formutowac rekomendacje

potrafi zredagowaé prace magisterska zgodnie z wymogami
formalnymi

KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)

S2AUR_KO01

Mysled i dziata¢ w sposéb kreatywny. Potrafi odpowiednio okresli¢
priorytety stuzgce realizacji okreslonego zadania

P7U_K

P7S_KK
P7S_KO
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