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Umiejscowienie kierunku

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

Objasnienie oznacze
P6U — charakterystyki uniwersalne odpowiadajksztatceniu na studiach pierwszego stopniaczéopmn PRK*
P7U — charakterystyki uniwersalne odpowiadajksztatceniu na studiach drugiego stopnia - ToppPRK*

P6S — charakterystyki drugiego stopnia odpowigmaksztatceniu na studiach pierwszego stopnia®tueb poziom PRK *

P7S — charakterystyki drugiego stopnia odpowigmaksztatceniu na studiach drugiego stopnia/ jetyebl magisterskich — 7 poziom PRK*
W — kategoria ,wiedza”

U — kategoria ,umiejtnosci”
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K(symbol kierunku) U1, K({ymbol kierunku) U2, K(symbol kierunku) U3, ...- efekty kierunkowe dot. kategorii ,umg&josci”

K(symbol kierunku) K1, K(symbol kierunku) K2, K(symbol kierunku) K3, ...- efekty kierunkowe dot. kategorii ,kompetgm spoteczne”

S(symbol specjalnosci) W..., Séymbol specjalnosci) W..., Seymbol specjalnosci) W..., ...- efekty specjalneiowe dot. kategorii ,wiedza”
S(symbol specjalnosci)_U..., Séymbol specjalnosci) U..., Seymbol specjalnosci) U..., ...- efekty specjalri@iowe dot. kategorii ,umiefnosci”
S(symbol specjalnosci)_K..., Seymbol specjalnosci) K..., Sieymbol specjalnosci) K..., ...- efekty specjalni@iowe dot. kategorii ,kompetencje
spoteczne”

..._inz — efekty uczenia siumazliwiajace uzyskanie kompetencjizynierskich

*niepotrzebne usuyd



Odniesienie do charakterystyk PRK

Charakterystyki drugiego stopnia typowe d
kwalifikacji uzyskiwanych w ramach

Symbol Opis efektow uczeniagidla kierunku studiéw Uniwersalne szkolnictwa wyszego (S)
kierunkowych AUTOMATYKA | ROBOTYKA charakterystyki Chiraktge rvstvki dia
efektow Po ukaiczeniu kierunku studiow pierwszego | Charakterystyk kwalifikacii ystyx h
uczenia sj absolwent: stopnia dla kwalifikacji wantkacyl n poziomac
. 6 i 7 PRK, umaliwiajacych
(V) na poziomach . ’
uzyskanie kompetencji
6/7* PRK .o .
inzynierskich
WIEDZA (W)
Ma poszerzong i pogtebiong wiedze w zakresie wybranych dziatéw
matematyki niezbedng do rozumienia zagadnien w zakresie
K2AIR_W01 studiowanej dyscypliny naukowej P7U_W P7S_WG
Ma poszerzong i pogtebiong wiedze w zakresie fizyki niezbedna do
rozumienia zjawisk fizycznych w zakresie studiowanej dyscypliny
K2AIR_W02 naukowej P7U_W P7S5_WG
ma wiedze w zakresie tworzenia lub rozwoju form indywidualnej
przedsiebiorczosci w obszarze witasciwym dla studiowanego kierunku
studiéw, ma wiedze z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i
K2AIR_WO03 prawa autorskiego. P7U_W P75_WK
Zna metody modelowania matematycznego uktadéw 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
systemaw 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

a



algorytmow sterowania uktadéw automatyki i robotyki

K2AIR _WO8

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
¢ Robotyka
* Komputerowe systemy zarzgdzania procesami przemystowymi
¢ Technologie informacyjne w systemach automatyki
e Systemy informatyczne w automatyce
e Przemyst 4.0
* Embedded Robotics
oraz w trybie niestacjonarnym:
¢ Systemy informatyczne w automatyce i robotyce
e Systemy automatyki i robotyki

UMIEJ ETNOSCI

(L)

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_UO2

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

P7U_U

P7S_UK

K2AIR_UO3

potrafi mysle¢ krytycznie i argumentowac swoje stanowisko

P7U_U

P7S_UK
P7S_UO

K2AIR_U0O4

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

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_in:

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 wykorzystywaé dane pomiarowe do budowy i testowania
modeli systeméw liniowych i nieliniowych przy réznej wiedzy
wstepnej oraz do prognozowania sygnatéw, umie prowadzi¢ badania
eksperymentalne i korzystaé z dedykowanego oprogramowania.

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO02_in:




K2AIR_UO7

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

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO02_in:

K2AIR_UO8

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

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO02_in:

Osiaga efekty w kategorii UMIEJETNOSCI dla jednej z nastepujgcych
specjalnosci:
e Komputerowe sieci sterowania
¢ Robotyka
¢ Komputerowe systemy zarzgdzania procesami przemystowymi
¢ Technologie informacyjne w systemach automatyki
e Systemy informatyczne w automatyce
e Przemyst 4.0
* 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 aspektow dziatalnosci absolwenta uczelni
technicznej. Rozumie role srodkéw masowego przekazu

P7U_K

P7S_KR

K2AIR_K02

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

¢ Robotyka

e Komputerowe systemy zarzgdzania procesami przemystowymi

¢ Technologie informacyjne w systemach automatyki

e Systemy informatyczne w automatyce

*  Przemyst4.0




oraz w trybie niestacjonarnym:

e Embedded Robotics

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

Zatacznik |
Specjalnos¢

Komputerowe sieci sterowania

Odniesienie do ogolnych charakterystyk efektow

Charakterystyki drugiego stopnia typows
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach

D

Symbol Opis efektow uczeniagidla specjalngi Uniwersalna szkolnictwa wyszego (S)
specjalnéciowych Komputerowe sieci sterowania charakterystyka Charakterystyki dla
efektow uczenia Po ukaiczeniu kierunku studiow pierwszego | Charakterystyki kwalifikacji na poziomach
Sie absolwent: stopnia dla kwalifikacji 67 PRK,
(8)) na poziomach umazliwiajacych
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_W01 analizy dziatania ztozonych systemow sterowania. P7U_W P7S_ WG
Posiada uporzadkowang wiedze z zakresu architektury rozproszonych
komputerowych systemoéw 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 systemoéw wytwarzania w kontekscie
harmonogramowania zadan produkcyjnych. Wie w jaki sposdb
uwzgledni¢ w modelowaniu réznego rodzaju ograniczenia
wystepujgce w praktyce. Zna podstawowe metody projektowania
algorytmow doktadnych oraz heurystycznych dla rzeczywistych
S2ARK_WO03 systemow produkcyjnych. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
S2ARK_W04 Rozumie problemy optymalizacji multimodalnej, zna zasady P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
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konstrukcji algorytméw ewolucyjnych i innych nowoczesnych
heurystyk oraz mozliwosci ich zastosowan

Posiada uporzagdkowang wiedze na temat rozproszonych systemow
automatyki z uwzglednieniem bazy sprzetowej, problematyki
bezpieczenstwa maszyn oraz systemow automatycznej identyfikacji

S2ARK_WO05 produktéow P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze na temat metodologii obliczern 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 gospodarczej 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_W08 sterowania P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
UMIEJ ETNOSCI (U
Potrafi wykorzysta¢ poznane metody i modele matematyczne do
analizy i projektowania systemdw sterowania oraz opracowac
dokumentacje i przedstawic¢ prezentacje wynikdéw badan P7S_UWO1 inz
S2ARK_U01 symulacyjnych P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zbudowac rozproszony system akwizycji danych i sterowania
dziatajgcy w Srodowisku systemu operacyjnego czasu rzeczywistego,
potrafi zainstalowac i skonfigurowac system operacyjny dla systemu P7S_UWO03 inz
S2ARK_UO02 wbudowanego. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi sformutowacd zatozenia projektowe, zaprojektowac, wykonaé,
uruchomic i przetestowac uktad elektroniczny/urzgdzenie
automatyki zawierajgce elementy analogowe, cyfrowe i
mikroprocesorowe, dedykowane dla automatyzacji zadanego P7S_UWO3_inz
S2ARK_UO03 obiektu, z uwzglednieniem zadanych kryteridow 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_UWO3_inz
S2ARK_U04 wykona¢ szczegétowa dokumentacje projektowa i badawcza. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi wybra¢ typ, dostosowac do specyfiki problemu oraz P7S_UWO1 _inz
S2ARK_UO05 zaimplementowac algorytm ewolucyjny. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
S2ARK_UO06 Korzysta z technicznych srodkéw automatyzacji w automatyce P7U_U P7S_UW P7S_UWO3_inz
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rozproszonej na bazie sterownikow PAC, narzedzi SCADA, sieci P7S_UWO04 _inz
przemystowych lub systemoéw DCS, Potrafi projektowac rozproszone
uktady automatyki spetniajgce wymogi norm bezpieczeristwa maszyn
Potrafi zaprojektowac sie¢ neuronowg modelujgcy proces P7S_UWO03 inz
S2ARK_U07 dynamiczny oraz sie¢ wspomagajgcg sterowanie procesem. P7U_U P75_UW P75_UWO04 _inz
Potrafi zaimplementowad graficzng aplikacje komputerowa
wspomagajacg harmonogramowanie w systemie produkcyjnym z P75_UWO01_inz
S2ARK_UO08 réznego typu ograniczeniami. P7U_U P75_UW P75_UWO02_inz
Potrafi samodzielnie zrealizowa¢ prace dyplomowa magisterska
zawierajgcq aspekty badawcze, w tym:
e potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz
innych Zrodet, integrowac je, dokonywac ich interpretacji 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 potrafiintegrowac wiedze z réznych dziedzin i dyscyplin oraz
zastosowac podejscie systemowe, uwzgledniajgce takze
aspekty pozatechniczne
e potrafi oceni¢ przydatnosc i mozliwos¢ wykorzystania
nowych osiggnie¢ (technik i technologii) w reprezentowanej
dyscyplinie
* potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych
e potrafiinterpretowac uzyskane wyniki badan, wyciggac P7S_UWO1 _inz
stosowne wnioski i formutowaé rekomendacje P75_UWO02_inz
e potrafi zredagowac prace magisterska zgodnie z wymogami P7S_UW P7S_UWO3_inz
S2ARK_U09 formalnymi P7U_U P7S_UU P7S_UWO04_inz
Potrafi referowad poszczegélne fazy realizacji pracy dyplomowej,
przygotowac prezentacje zawierajgcg wyniki koricowe pracy,
S2ARK_U10 uzasadnié 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

Zatacznik 1l
Specjalnos¢

Robotyka

Odniesienie do ogolnych charakterystyk efektow

Charakterystyki drugiego stopnia typows
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach

D

Symbol Opis efektow uczeniagidla specjalngi Uniwersalna szkolnictwa wyszego (S)
specjalnéciowych Robotyka charakterystyka Charakterystyki dla
efektéw uczenia Po ukaiczeniu kierunku studiow pierwszego | Charakterystyki kwalifikacji na poziomach
Si¢ absolwent: stopnia dla kwalifikacji 6i7 PRK,
(8)) na poziomach umazliwiajacych
6/7* PRK uzyskanie kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)
Ma wiedze w zakresie algorytmow sterowania dla roznych robotow,
w zaleznosci od stopnia znajomosci ich dynamiki i ograniczen
S2ARR_WO01 wystepujacych w ruchu P7U_ W P7S_ WG P7S_WG_inz
Ma wiedze w zakresie odpornych i adaptacyjnych uktadéw
sterowania, zna i rozumie metodyke projektowania odpornych i
adaptacyjnych algorytméw 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 systemdw zdarzeniowych (DES), w tym
S2ARR_WO03 automatow skonczenie stanowych i wybranych klas sieci Petriego P7U_ W P7S WG P7S_ WG _inz
zna gtdwne paradygmaty reprezentacji wiedzy i podstawowe
S2ARR_WO04 algorytmy sztucznej inteligencji P7U_W P7S 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




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

S2ARR_WO06 takiego systemu P7U_W P7S_WG P75_WG_inz
Ma wiedze w zakresie fundamentalnych zagadnien projektowych
robota spotecznego, obliczeniowych modeli umystu, modelowania
uzytkownika i intencjonalnosci, urzeczywistnienia, komunikacji
S2ARR_WO07 robota z cztowiekiem, interakcji cztowiek-robot, robotyki P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze na temat projektowania zorientowanego na
komponenty, zna robotyczne srodowiska programistyczne, biblioteki
i narzedzia wspierajgce implementacje rozporoszonych uktadéw
S2ARR_WO08 sterowania P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Ma aktualna wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych
S2ARR_W09 nowych osiggnieciach w obszarze studiowanej dyscypliny naukowej P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna algorytmy lokalizacji, budowania map i nawigacji w robotyce
S2ARR_W10 mobilnej P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
rozumie podstawowe zagadnienia i zna wybrane algorytmy
S2ARR_W11 maszynowego uczenia P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
UMIEJ ETNOSCI (U
Potrafi samodzielnie zaprojektowac algorytm sterowania dla
wybranego robota manipulacyjnego lub mobilnego w zaleznosci od
posiadanej wiedzy na temat jego dynamiki i ograniczen
S2ARR_UO1 wystepujacych w ruchu P7U_U P7S_UW P7S_UW _inz
Potrafi wykorzysta¢ aparat matematyczny do analizy adaptacyjnych i P7S_UWO1 inz
S2ARR_U02 odpornych uktadéw sterowania P7U_U P7S _UW P7S_UWO02_inz
Potrafi dokonaé analizy uktadu sterowania w dziedzinie czasu i
czestotliwosci w srodowisku Matlab/Simulink, potrafi przeprowadzi¢ P7S_UWO3 inz
S2ARR_UO03 wszystkie etapy realizacji szybkiego prototypowania sterownikéw P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi samodzielnie skonstruowac zdarzeniowy model systemu
automatyki/robotyki i algorytmy sterowania nadrzednego lub
rozproszonego takim systemem oraz oprogramowac system P75_UWO01_inz
S2ARR_U04 komputerowy implementujacy opracowang logike sterowania P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
potrafi zbudowa model zagadnienia i zastosawaodstawowe
algorytmy przeszukiwania z wykorzystaniem heurystyk
wnioskowania logicznego i probabilistycznego podajrania P7S_UWO01_inz
S2ARR_UO5 decyzji P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz




Potrafi wykorzysta¢ zdobytg wiedze do projektowania i P7S_UWO03 inz
S2ARR_U06 programowania spotecznie interaktywnych zachowan robota. P7U_U P7S _UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi korzysta¢ na poziomie zaawansowanym ze wspotczesnej
literatury anglojezycznej metod planowania ruchu robotéw, P7S_UWO03 inz
S2ARR_UQ07 analizowac algorytmy i oceniaé ich przydatnosc¢ praktyczna. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi wykorzystac zdobytg wiedze i umiejetnosci do rozwigzania P7S_UWO3_inz
S2ARR_U08 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_UWO3_inz
S2ARR_U09 programistyczne P7U_U P75_UW P75_UWO04_inz
Potrafi zaprojektowac i zaimplementowad podstawowe algorytmy P7S_UWO3_inz
S2ARR_U10 robotyki mobilnej P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi analizowac i zastosowaé 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 wynikéw P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi samodzielnie zrealizowa¢ prace dyplomowg magisterska
zawierajgcq aspekty badawcze, w tym:
e potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz
innych Zrédet, integrowac je, dokonywac ich interpretacji 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, uwzgledniajgce takze
aspekty pozatechniczne
e potrafi oceni¢ przydatnosc i mozliwos¢ wykorzystania P7S_UWO1 inz
nowych osiggnie¢ (technik i technologii) w reprezentowanej P7S_UWO02_inz
dyscyplinie P7S_UW P7S_UWO3_inz
S2ARR_U13 » potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych P7U_U P7S_UU P7S_UWO04_inz
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rozwigzan technicznych

e potrafiinterpretowac 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 uzasadnié wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji P7U_U P7S_UW P7S_UWO1 _inz
KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)
S2ARR_KO01 Potrafi myslec i dziataé kreatywnie P7U K P7S_KK
Mysled i dziata¢ w sposéb kreatywny. Potrafi odpowiednio okresli¢
S2ARR_K02 priorytety stuzgce realizacji okreslonego zadania P7U_K P7S_KO
Zatacznik Il

Specjalnasé

Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemystowymi

Opis efektow uczeniagdla specjalngci

Odniesienie do ogolnych charakterystyk efektow

Charakterystyki drugiego stopnia typows
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach

D

Symbol . . Uniwersalna szkolnictwa wyszego (S)
. : Komputerowe systemy zarzadzania procesami -
specjalnéciowych rzemvstowvmi charakterystyka Charakterystyki dla
efektéw uczenia PO uko'lzzenigkiergnku studiow pierwszego | Charakterystyki kwalifikacji na poziomach
Sie absolwent: stopnia dla kwa_llflkaql 6 |_7 _PRK,
' (8)) na poziomach umazliwiajacych
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 szczegoélnosci kart kontrolnych i systemoéw
S2ARS_WO02 wizyjnych. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna sposoby zwiekszenia elastycznosci systemoéw 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 systemdéw wytwarzania z réznego rodzaju
ograniczeniami. Zna metody konstruowania algorytmow
S2ARS_WO07 wspomagajacych harmonogramowanie operacyjne. P7U_W P7S_WG P7S5_WG_inz
Zna zasady dziatania i mozliwosci zastosowan algorytmow
S2ARS_WO08 ewolucyjnych na ogdélnym tle metod sztucznej inteligenciji. 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 P7S_WG P7S5_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
UMIEJ ETNOSCI (U
Potrafi zastosowac typowe karty kontrolne oraz uzy¢ systemu P7S_UWO1 inz
S2ARS_UO1 wizyjnego w diagnostyce i monitorowaniu procesu produkgcji. 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 uzywacé wybrane systemy ERP i CRM, a takze P7S_UWO1 inz
S2ARS _UO3 umie dostosowac te systemy do danego modelu biznesowego. P7U_U P7S _UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zaimplementowad podstawowe algorytmy analizy danych
oraz przeprowadzi¢ wnioskowanie statystyczne na podstawie P7S_UWO1 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_UO5 zaprojektowacd prosty neurosterownik oraz sterownik rozmyty P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
S2ARS _UO06 Potrafi zrealizowac i dokumentowac samodzielnie projekt P7U_U P7S_UW P7S_UWO1 inz
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naukowotechniczny na wybrany temat. P7S_UWO02_inz
Potrafi zaimplementowac algorytmy harmonogramowania
operacyjnego w réznego typu modelach systemoéw 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
dobiera¢ wtasciwe narzedzia do postawionego zadania P7S_UWO1 _inz
S2ARS_U08 inzynierskiego. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi samodzielnie zrealizowa¢ prace dyplomowg magisterska
zawierajgcq aspekty badawcze, w tym:
¢ potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz
innych Zrddet, integrowac je, dokonywac ich interpretacji i
krytycznej oceny
e potrafi planowac i przeprowadzaé¢ eksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane
wyniki i wycigga¢ wnioski
¢ potrafi wykorzystaé do formutowania i rozwigzywania
probleméw 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, uwzgledniajgce takze
aspekty pozatechniczne
e potrafi ocenié przydatnosé i mozliwos¢ wykorzystania
nowych osiggniec¢ (technik i technologii) w reprezentowanej
dyscyplinie
» potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych
¢ potrafi interpretowac uzyskane wyniki badan, wyciggaé P7S_UWO1 _inz
stosowne whioski i formutowa¢ rekomendacje P75_UWO02_inz
e potrafi zredagowac prace magisterska zgodnie z wymogami P7S_UW P7S_UWO3_inz
S2ARS_U09 formalnymi P7U_U P7S_UU P7S_UWO04_inz
Potrafi referowad poszczegélne fazy realizacji pracy dyplomowej,
S2ARS_U10 przygotowac prezentacje zawierajgcg wyniki koricowe pracy, P7U_U P7S_UWO01 P7S_UWO1 _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

Zatacznik IV
Specjalnasé

Technologie informacyjne w systemach automatyki

Odniesienie do ogolnych charakterystyk efektow

Charakterystyki drugiego stopnia typows
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach

D

Symbol Opis efektow uczeniagidla specjalngi Uniwersalna szkolnictwa wyszego (S)
specjalnéciowych Technologie informacyjne w systemach automatyki charakterystyka Charakterystyki dla
efektow uczenia Po ukaiczeniu kierunku studiow pierwszego | Charakterystyki kwalifikacji na poziomach
Sie absolwent: stopnia dla kwalifikacji 617 PRK,
(9)) na poziomach umazliwiajacych
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 produkgji. 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 systemdéw decyzyjnych i systemdéw 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 algorytmoéw 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 pojawiajace 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 magazynow
wysokiego sktadowania, sposoby i urzgdzenia ich obstugi. Zna
metody projektowania algorytmdéw wspomagajgcych sterowanie w

S2ART_WO06 tego typu systemach P7U_W P7S_WG P75_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 systemow
S2ART_WO07 sterowania automatycznego. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Zna metody programowania systemow mobilnych. Rozumie i jest
Swiadomy ograniczen tych systemdw, a takze potrafi zidentyfikowac
S2ART_WO08 obszary stosowania systemdéw 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
UMIEJ ETNOSCI (U
Umie wykorzystac rozproszone i obiektowe systemy baz danych do
przechowywania informacji pochodzgcych z systeméw automatyki, a P7S_UWO1 inz
S2ART_UO01 takze pozyskiwac¢ dane z rozproszonych i obiektowych baz danych P7U_U P7S _UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zastosowac typowe karty kontrolne oraz zaprojektowac P7S_UWO03 inz
S2ART_UO02 typowy system diagnostyczny. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi zaprogramowac podstawowe elementy systemu
wspomagania decyzji w postaci algorytmu komputerowego oraz z P7S_UWO01 inz
S2ART_UO03 uzyciem oprogramowania specjalistycznego. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zdobywac i prezentowad wiedze na temat nowatorskich
rozwigzan stosowanych we wspomaganiu decyzji (samodzielne P7S_UWO1 inz
S2ART_U04 studia literaturowe czasopism naukowych). P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Umie systematyzowac, 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 skutecznosé P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Umie opisac i przeanalizowac wybrane zagadnienia zarzadzania w P7S_UWO3_inz
S2ART_UO07 systemie informatycznym lub w systemie P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi zrealizowac i dokumentowac samodzielnie projekt P7S_UWO3_inz
S2ART_U08 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 komputerowa dla rzeczywistego systemu P7S_UWO3_inz
S2ART_UQ09 produkcyjnego. P7U_U P75_UW P75_UWO04_inz
Umie tworzy¢ aplikacje dla systeméw mobilnych pracujgcych pod
kontrolg réznych systemow operacyjnych, z wykorzystaniem réznych P7S_UWO3_inz
S2ART_U10 technologii (np. Qt, Java, XNA). P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi samodzielnie zrealizowa¢ prace dyplomowg magisterska
zawierajgcq aspekty badawcze, w tym:
e potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz
innych Zrédet, integrowac je, dokonywac ich interpretacji 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 potrafiintegrowac wiedze z réznych dziedzin i dyscyplin oraz
zastosowac podejscie systemowe, uwzgledniajgce takze
aspekty pozatechniczne
e potrafi oceni¢ przydatnosc i mozliwos¢ wykorzystania
nowych osiggnie¢ (technik i technologii) w reprezentowanej
dyscyplinie
» potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych
e potrafiinterpretowac uzyskane wyniki badan, wyciggac P7S_UWO1 _inz
stosowne wnioski i formutowaé rekomendacje P75_UWO02_inz
e potrafi zredagowac prace magisterska zgodnie z wymogami P7S_UW P7S_UWO3_inz
S2ART_U11 formalnymi P7U_U P7S_UU P7S_UWO04_inz
Potrafi referowad poszczegélne 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_UWO1 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

Zatacznik V

SpecjalnGé  Systemy informatyczne w automatyce

Odniesienie do ogolnych charakterystyk efektow
Charakterystyki drugiego stopnia typows
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach

Symbol Opis efektow uczeniagidla specjalngi Uniwersalna szkolnictwa wyszego (S)
specjalnéciowych Systemy informatyczne w automatyce charakterystyka Charakterystyki dla
efektéw uczenia Po ukaiczeniu kierunku studiow pierwszego | Charakterystyki kwalifikacji na poziomach
Sig absolwent: stopnia dla kwalifikacji 6i7 PRK,
(8)) na poziomach umazliwiajacych

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_WO01 etc. stosowane w systemach i sieciach P7U_W P7S WG P7S_ WG _inz
Posiada uporzgdkowang wiedze z zakresu obliczen 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_WO03 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_WO04 systemow o ztozonej strukturze P7U_W P7S_ WG P7S_WG_inz

Posiada uporzadkowang wiedze w zakresie nowych metod
identyfikacji obiektéw dynamicznych, niestandardowych regulatoréw
S2ASI_WO05 oraz doboru ich parametréw P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
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Posiada wiedze niezbedng do formutowania zadan planowania
dziatan i ruchu dla zréznicowanych klas robotéw, 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 P7S5_WG_inz
Ma wiedze na temat podstawowych metod stosowanych w
diagnostyce proceséw, w szczegélnosci 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
ogolne 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
UMIEJ ETNOSCI (U
Potrafi wybrac rodzaj algorytmu, dostosowac¢ go do specyfiki P7S_UWO1 inz
S2ASI_U01 problemu oraz wykonac¢ implementacje algorytmu P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi wybraé rodzaj, dostosowac do specyfiki problemu oraz
zaimplementowac algorytm ewolucyjny w zadaniach optymalizacji P7S_UWO03 inz
S2ASI_U02 multimodalne;j P7U_U P7S _UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi wykonac¢ badania symulacyjne zadanego systemu P7S_UWO1 inz
S2ASI_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
S2ASI_U04 systemu P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi przeprowadzi¢ identyfikacje obiektu regulacji, dobra¢ do
niego regulator i przeprowadzi¢ dobor parametrow 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_UWO3 inz
S2ASI_U06 parametry i krytycznie analizowac¢ wyniki P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi zaprojektowac sie¢ neuronowg wspomagajgcy procesy P7S_UWO3_inz
S2AS|_U07 modelowania, sterowania, rozpoznawania i optymalizacji P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi zastosowac typowe karty kontrolne oraz zaprojektowac P7S_UWO3_inz
S2ASI_U08 typowe elementy systemu diagnostycznego P7U_U P75_UW P75_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_inz

S2ASI_U10

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

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

potrafi planowac i przeprowadzaé eksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane
wyniki i wycigga¢ 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, uwzgledniajace takze
aspekty pozatechniczne

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

potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych

potrafi interpretowac 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_inz
P7S_UWO02_inz
P7S_UWO03_inz
P7S_UWO04_inz

S2ASI_U11

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

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_inz

KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)

S2ASI_K02

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

P7U_K

P7S_KK
P7S_KO
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Zatacznik VI
Specjalnasé

Przemyst 4.0

Odniesienie do ogolnych charakterystyk efektow

Charakterystyki drugiego stopnia typows
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach

D

Symbol Opis efektow uczeniagdla specjalngi Uniwersalna szkolnictwa wyszego (S)
specjalnéciowych Przemyst 4.0 charakterystyka Charakterystyki dla
efektéw uczenia Po ukaiczeniu kierunku studiow pierwszego | Charakterystyki kwalifikacji na poziomach
Sie absolwent: stopnia dla kwalifikacji 617 PRK,
(8)) na poziomach umazliwiajacych
6/7* PRK uzyskanie kompetencji
inzynierskich
WIEDZA (W)
Ma wiedze na temat podstawowych metod stosowanych w analizie
procesow produkcyjnych , w szczegdlnosci analizie duzych danych i
S2ARP_WO01 systemach wizyjnych. P7U_W P7S_WG P7S5_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 P7S5_WG_inz
Posiada wiedze dotyczgcg metod optymalizacji produkgcji, transportu
S2ARP_WO03 i magazynowania do minimalizacji kosztéw produkgji. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze dotyczaca 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 systemoéw
automatyki, w tym systemow typu SCADA, DDC, DCS. Zna i rozumie
metodyke projektowania automatyzacji ciggtych proceséw
S2ARP_WOQ05 produkcyjnych P7U_W P7S_ WG P7S_WG_inz
Zna algorytmy przetwarzania i analizy obrazow cyfrowych, w tym:
algorytmy interpolacji, aproksymacji, redukcji zaktécen, regresji,
transformacji ortogonalnych, kodowania, kompresji oraz detekgji,
S2ARP_WO06 klasyfikacji i lokalizacji obiektow 2D/3D. P7U_ W P7S_ WG P7S_WG_inz
Posiada wiedze o podstawach teoretycznych i wybranych
S2ARP_WQ7 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_W08 sterowania dla systemow 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
ogolne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej
S2ARP_W10 przedsiebiorczosci. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
UMIEJ ETNOSCI (U
Potrafi zastosowac typowe karty kontrolne oraz uzy¢ systemu P7S_UWO1 _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 zaprojektowacd prosty neurosterownik oraz sterownik rozmyty P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi zastosowa¢ 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_U04 narzedzia cyber-fizyczne z zaawansowanymi technologiami produkcji. | P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zaprojektowac ogdlng strukture systemu automatyki dla
zadanego ciggtego procesu technologicznego, z uwzglednieniem
zadanych kryteriow uzytkowych oraz przygotowac i przedstawié
krdtka prezentacje poswiecong wynikom realizacji zadania
S2ARP_UO5 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 robotow wspdtpracujgcych 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 poszczegélne fazy realizacji pracy dyplomowej, P7U_U P7S_UK
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przygotowac prezentacje zawierajgcg wyniki konicowe pracy,
uzasadni¢ wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji

Potrafi samodzielnie zrealizowaé prace dyplomowg magisterska

zawierajgcq aspekty badawcze, w tym:

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

potrafi planowac i przeprowadzaé eksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane
wyniki i wycigga¢ 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, uwzgledniajace takze
aspekty pozatechniczne

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

potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych

e potrafiinterpretowac uzyskane wyniki badan, wyciggac P7S_UWO1 _inz
stosowne whnioski i formutowac rekomendacje P7S_UW P7S_UWO02_inz
e potrafi zredagowac prace magisterska zgodnie z wymogami P7S_UK P7S_UWO3_inz
S2ARP_U11 formalnymi P7U_U P7S_UU P7S_UWO04_inz
KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)
Myslec i dziata¢ w sposéb kreatywny. Potrafi odpowiednio okresli¢
S2ARP_KO1 priorytety stuzgce realizacji okreslonego zadania P7U_K P7S_KO
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Zatacznik VII
Specjalndé  Embedded Robotics

Odniesienie do ogoblnych charakterystyk efektéw
Charakterystyki drugiego stopnia
typowe dla kwalifikacji uzyskiwanych
w ramach szkolnictwa wgzego (S)

Symbol Opis efektow uczeniagdla specjalngi Uniwersalna Charakterystyki dla
specjalnéciowych Embedded Robotics charaktervstvka kwalifikacji na
efektéw uczenia Po ukaczeniu kierunku studiéw . ystyka Charakterystyk poziomach

sie absolwent: p'e“"’sz(‘fgo Stopnia | 414 kwalifikacii 6i7 PRK,
na poziomach| umazliwiajacych
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 wathused
in mobile robotics, including modeling and locatipa 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 P7S_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 sireaf
embedded systems, basic mechanisms of task syizdion
in real-time operating systems, and implementation
S2AER_W10 software on an embedded system P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
UMIEJ ETNOSCI (U)
P7S_UWO1_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_UWO1 inz
S2AER_UO2 libraries P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
is able to analyze robustness and stability of selected control P7S_UWO1 inz
S2AER_UO03 systems, including adaptive and non-adaptive P7U_U P7S _UW P7S_UWO02_inz
is able to formulate and to solve standard problefmsobile
robotics, eg. environment representation, locabpnaand P7S_UWO01_inz
S2AER_U0O4 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_UO5 controllers P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
is able to acquire knowledge, at advanced level, from P7S_UWO1 _inz
S2AER_U06 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_inz
P7S_UWO02_inz

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_inz

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_inz

S2AER_U11

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

P7U_U

P7S_UW

P7S_UWO1_inz

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 synchroorizia
real-time operating systems, and implement softwaran
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 s 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 s able to asses usefulness and possibilities of using new

P7U_U

P7S_UW
P7S_UU

P7S_UWO1_inz
P7S_UWO02_inz
P7S_UWO03_inz
P7S_UWO04_inz
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achievements (techniques and technologies) in the
represented discipline

* is able to propose improvements to already existing
technical solutions

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

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

KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)

1%

S2AER_KO01 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 P75_KO
Zatacznik VIII
Specjalndsé Systemy informatyczne w automatyce i robotyce
Odniesienie do ogolnych charakterystyk efektow
Charakterystyki drugiego stopnia typows
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach
Symbol Opis efektow uczeniagdla specjalngi Uniwersalna szkolnictwa wyszego (S)
specjalnéciowych Systemy informatyczne w automatyce i robotyce charakterystyka Charakterystyki dla
efektow uczenia Po ukaiczeniu kierunku studiow pierwszego | Charakterystyki kwalifikacji na poziomach
Sie absolwent: stopnia dla kwalifikacji 617 PRK,
(9)) na poziomach umazliwiajacych
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_W03 definiuje problemy sktadowe zadan, dobiera ich rozwigzanie i zna P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz
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wiasnosci proponowanych rozwigzan

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

S2ASU_W04 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 sygnatow i obrazow
cyfrowych oraz zasady rozrdézniania, doboru, rozpoznawania,
S2ASU_WO06 odtwarzania i transmisji obrazow 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 systemoéw 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
UMIEJ ETNOSCI (U
Potrafi uruchamiaé uktady regulacji z regulatorem PID oraz dobiera¢
nastawy regulatora, programowac i obstugiwac sterowniki
swobodnie programowalne, konfigurowac i wykorzystywac P7S_UWO1 inz
S2ASU_U01 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 wystepujgcych w ruchu P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi uzytkowac roboty przemystowe, korzystaé z oprogramowania
wspomagajgcego obstuge manipulatorow oraz wdrazac i P7S_UWO1 inz
S2ASU_U03 weryfikowac¢ algorytmy sterowania i planowania ruchu robotéw P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Umie zaprojektowacd 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 stosowac technologie budowy
programow obliczeniowych zorientowanych obiektowo w wybranym P7S_UWO1 inz
S2ASU_UQ05 Srodowisku. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Umie analizowaé, oceniad i interpretowac dziatanie algorytmow P7S_UWO3 inz
S2ASU_U06 przetwarzania sygnatow i obrazow cyfrowych. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi zastosowac typowe karty kontrolne w diagnostyce procesu P7S_UWO1 inz
S2ASU_U07 ciggtego i dyskretnego. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
S2ASU_U08 Potrafi przeprowadzi¢ proces uczenia sieci neuronowej oraz P7U_U P7S_UW P7S_UWO03 _inz
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neuronowo - rozmytej modelujgcej obiekt dynamiczny. Potrafi P7S_UWO04 _inz
zaprojektowac prosty neurosterownik oraz sterownik rozmyty
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_UWO3_inz
S2ASU_UQ09 opracowania i zaprezentowac wyniki na stronie WWW P7U_U P75_UW P75_UWO04_inz
Potrafi samodzielnie zrealizowa¢ prace dyplomowg magisterska
zawierajgcq aspekty badawcze, w tym:
e potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz
innych Zrédet, integrowac je, dokonywac ich interpretacji 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, uwzgledniajgce takze
aspekty pozatechniczne
e potrafi oceni¢ przydatnosc i mozliwos¢ wykorzystania
nowych osiggnie¢ (technik i technologii) w reprezentowanej
dyscyplinie
» potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych
e potrafiinterpretowac uzyskane wyniki badan, wyciggac P7S_UWO1 _inz
stosowne wnioski i formutowaé rekomendacje P75_UWO02_inz
e potrafi zredagowac prace magisterska zgodnie z wymogami P7S_UW P7S_UWO3_inz
S2ASU_U10 formalnymi P7U_U P7S_UU P7S_UWO04_inz
Potrafi referowad poszczegélne fazy realizacji pracy koricowe pracy,
S2ASU_U11 uzasadnié wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji P7U_U P7S_UW P7S_UWO1 _inz

KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)
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Mysled i dziata¢ w sposéb kreatywny. Potrafi odpowiednio okresli¢ P7S_KK
S2ASU_K01 priorytety stuzgce realizacji okreslonego zadania P7U K P7S_KO

Zatacznik IX
Specjalnagé  Systemy automatyki i robotyki

Odniesienie do ogolnych charakterystyk efektow
Charakterystyki drugiego stopnia typows
dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach

Symbol Opis efektow uczeniagstla specjalngi Uniwersalna szkolnictwa wyszego (S)
specjalnéciowych Systemy automatyki i robotyki charakterystyka Charakterystyki dla
efektéw uczenia Po ukaiczeniu kierunku studiéw pierwszego | Charakterystyki kwalifikacji na poziomach
si¢ absolwent: stopnia dla kwalifikaciji 617 PRK,
(8)) na poziomach umazliwiajacych
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_WO02 sieci przemystowych i metody doboru nastaw regulatora. P7U_W P7S_WG P7S_WG_inz

Ma uporzadkowang wiedze dotyczacg systemu operacyjnego czasu
rzeczywistego, zna interfejsy i protokoty komunikacji z komputerem,
zna metody tworzenia, komunikacji i synchronizacji proceséw oraz
watkdow 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_W04 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 znajomoscig 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 szczegdlnosci 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 P7S5_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 algorytmdw 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
UMIEJ ETNOSCI (U
Potrafi uruchamiaé uktady regulacji z regulatorem PID oraz dobiera¢
nastawy regulatora, programowac i obstugiwac sterowniki
swobodnie programowalne, konfigurowac i wykorzystywac P7S_UWO1 inz
S2AUR_UO01 komputerowe sieci przemystowe. P7U_U P7S_UW P7S_UWO02_inz
Potrafi zbudowac ztozong aplikacje dziatajgcg w Srodowisku systemu
operacyjnego czasu rzeczywistego, tworzy¢ proste rozproszone
systemy sterowania i akwizycji danych, postugiwac sie narzedziami
wspomagajgcym tworzenie i uruchamianie oprogramowania na
komputerze macierzystym, a wykonywanego go w systemie
wbudowanym, tworzy¢ programy komunikujace sie z urzadzeniami P7S_UWO03 inz
S2AUR_UO02 pomiarowymi i wykonawczymi P7U_U P7S_UW P7S_UWO04 _inz
Potrafi przygotowacd i przeprowadzi¢ badania wybranych robotow i
urzadzen je wspomagajgcych (obstuga, programowanie), opracowac i P7S_UWO1 _inz
S2AUR_UO3 zinterpretowac wyniki. P7U_U P75_UW P75_UWO02_inz
Potrafi korzystaé z nabytej wiedzy i literatury przedmiotu do
rozwigzania postawionych zadan, krytycznie analizowac ich wyniki
oraz analizowad teoretycznie konstrukcje robotéw spotykane w P7S_UWO3_inz
S2AUR_UO4 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_UOS5 programistycznych P7U_U P75_UW P75_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 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_UWO3_inz
S2AUR_UQ7 opracowania i zaprezentowac wyniki na stronie WWW. P7U_U P75_UW P75_UWO04_inz
Umie samodzielnie formutowac i stosowac technologie budowy
programow obliczeniowych zorientowanych obiektowo w jezykach P7S_UWO3_inz
S2AUR_UO8 Java oraz C\#. P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Potrafi opracowac koncepcje, projekt oraz sposoby realizacji P7S_UWO1 _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 wystepujgcych w ruchu P7U_U P7S_UW P7S_UWO04_inz
Umie formutowaé, sporzadzac i stosowac 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 zawierajgcg wyniki konicowe pracy,
S2AUR_U13 uzasadni¢ wnioski i konkluzje. Zna reguty kreatywnej dyskusji P7U_U P7S _UW P7S_UWO1 inz
Potrafi samodzielnie zrealizowaé prace dyplomowg magisterskg
zawierajgcq aspekty badawcze, w tym:
e potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz
innych zrédet, integrowac je, dokonywac ich interpretacji i
krytycznej oceny P75_UWO01_inz
e potrafi planowad i przeprowadzac¢ eksperymenty, w tym P7S_UWO02_inz
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane P7S_UW P7S_UWO3_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, uwzgledniajgce takze
aspekty pozatechniczne

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

potrafi zaproponowac ulepszenia/usprawnienia istniejgcych
rozwigzan technicznych

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

potrafi zredagowac prace magisterskg zgodnie z wymogami
formalnymi

KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)

S2AUR_KO01

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

P7U_K

P7S_KK
P7S_KO
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1 Zestaw kurséw i grup kurséw obowiazkowych i wybieralnych w ukladzie semestralnym

Semestr 1
Kursy obowiazkowe liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupg [ w | ¢ I |p kierunk. ZZU | CNPS | laczna | zajed | kursuf s6b® ogdlno| @ char. | rodzaj’ | Wyp'
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symbeolem GK} efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* | nym®
1 | FLEAORO02S Social Communication K2AIR K01 15 30 2 1 T Z [¥) KO Qb
2 FZP004301W Physics 1 K2AIR- W02 | 15 30 1 0,5 T Z Q PD Cb
Razom T, 6010 30 | 60 3 [ 1.5 P(0)
Grupa kurséw obowigzkowych liczba punktéw ECTS: 24
Tygodniowa. Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lpl Kod kursu | Nazwa kursu/grapy kurséw f(grupe [w [ ¢ [ 1 [ p kierunk. TV | CNPS | lacana | zajeé | kursu/ | séb? ogdino] o char. | todza]” | typ
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany®] nym®
1 AREADOOD6W | Applied Logic (GK) 1 K2AIR W01 15 30 3 3 T Z K Ob.
7 [ AREAD0006C | Applied Logic (GK) 1 KIALRWOL| 15 30 0 0 T 7 ) 74 Ob.
3 AREADCIIBW | Embedded Systems (GK) 2 K2ZAIR.W09] 30 80 3 1 T Z B Ob
4 AREAQ0116L Embedded Systems (GK) 2 K2AIR U9 30 90 0 1 T Z P (1,5) S Ob
E | AREAL7002W | Mathematical Methods of Automation | 2 K2AIR-WO07,| 30 30 3 2 T E{w)} K Ob.
and Robotics (GK) K2AIR_W09
5 | AREAIT002C | Mathematical Methods of Automation 2 KZAIR.U0S,| 30 100 2 T Z P{3) K Ob
and Robotics (GK) K2AIR._ U9
7 AREADOIO6W | Artihicial Intelligence and Machine Le- | 2 SZAER W06| 30 60 [ 2 T Z 5 Ob.
arning (GK}
8§ | AREAQUI06P Artificial Intelligence and Machine Le- 2 S2AER_U06 | 30 €0 0 3 T A P(3) s Ob.
arning (GK)}
5 | AREAD0D005W | Control Theory (GK) 7 RZATR.W04 | 30 50 5 2 T Eiw) K Ob
10 | AREA00G05C Control Theoty (GK} 1 K2ZAIR_U04 15 60 0 1 T Z P{2} K Ob
11| AREAOOOGSL Contro! Theory {GK) 2 K2AIR_U04 30 80 0 2 T Z P{2} K Cb
Razem 91442 285 740 24 19 P(12,5}
Kursy wybieralne (minimum 30 godzin w semestrze) liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp| Keod kursu | Nazwa kursu/grupy kursdéw f{grupe [w [ & 11 | p kierunk. 770 | CNFS | Taczna | zajgt | kursu/ | séb® ogbino| o char. | rodzaj’ | typ
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyd symbolem GK} efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
keztalcenia krsow | czenia | niany® | nym®
1 Forcign language (or Polish) Al 3 K2EKA 02| 45 60 2 1 T Z [8] P{1} PD Ob
2 Foreign language B2+ 1 K2EKA_U0L] 15 30 1 1 T 7z 6] Pi1) PD Ob
Razem ol4j0]|0 40 90 3 2 {2}

Razem w semestrze




Catkowita liczba godzin | Egeczna Laczna f.aczna Liczba punic-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK!
ZZU CNPS ECTS

w [ 1 p 5
i0 | 8 4 2 1 375 890 30 22,6

1BK -liczba punktéw ECTS praypisanych godzinoem zajed wymagajacych bezpoéredniego kontaktu nauczycieli i studentdw

2Tradycyjna - T, zdalna — 2

$Egeamin -~ E, zaliczenic na ocong — 2. W grupie kurséw po literse E lub Z wpisac w nawiasic forme kursu konacowego (w, ¢, 1, 8, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kursow Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
GKO - ksztalcenia ogblnego, PD -~ podstawowy, K - kierunkowy, S — specialnodciowy

TW — wybieralny, Ob — obowiszhowy



Semestr 2

Kursy wybieralne - Embedded Robotics (AER) liczba punktéw ECTS: 5
Tygadniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Mazwa kursu/grupy kurséw ({grupg | w [ <& i1 [p|s kierunk. YEU | CNPS | Taczna | zaled | kursu/ s6b? cgbino-| o cher. | rodzaj® | typ
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany?| oym®
1 | AREAQD1085 Specialization Seminar 2 [ S2ARE.U12 | 30 60 2 1 T Z P (2) 5 Ob
2 ARBA1TLO7L Intermediate Project 2 SZAER_U09 30 60 3 1,5 T Z P({1,3) 5 Ob.
Razem glolol2]3 80 | 120 5 2,5 P(3.5)
Grupa kurséw wybieralnych - Embedded Robotics (AER) liczba punktéw ECTS: 25
Tygoedniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursn | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupg [ w | ¢ T Ip s | kievunk. Z7ZU | ONDS | laczna | zajed | kursuf s6b? ogdlno-] o char. | rodzaj’ Lyp'
Jegrupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK} efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz|
ksztalcenia kursdéw | czenia | niany* | nym®
1 AREADCLILAW | Theory and Methods of Optimization | 1 S2ARE.WO6| 15 45 3 1 T Z K Ob
(CK)
5| AREAUOLL8C | Theory and Methods of Optimization 1 S2ARE_UOT | 15 30 i} 1 T 2 P (1} K Ob
(GK)
T 1 ARRA15004W | Modeling and Identification (GK) 2 K2AITR. W05} 30 90 5 1 T Z K Ob
4 AREAL13004L Modeling and Identification (GK) 2 K2AIR_U06 30 90 0 2 T Z P {2} K Ob
5 | ARRAL7105W | Event-based control {GK) 2 S2ARE_W0G6) 30 60 5 1 T E{w) 5 Ob
§ | ARBALTIORP Evenl-based control {GK) 2 S2ARE.UGG [ 30 60 Q 2 T Z P(2} 5 Qb
7 AOEAO0I04W | Control Theory for Embedded Syatems | 2 SZAER_W02| 30 60 3 1 T E(w) E] Ob.
(GK)
B AREAO0LQ4AC Control Lheory for Embedded Systems 1 SEAER._UD2,| 15 45 0 1 T Z P(1,5) S Oh,
{GK) S2AER_U03
[l AREAQOLO4L Centrol 'Theory for Embcdded Systems 1 S2ZAER.UD2,| 15 45 0 1 T Z P{1,5) S Ob.
{GK) S$2AER.U03
10 | AREAODIO3W | Robotic Programming Environments | 1 S2ZAER.WO02) 15 30 4 0,5 S Ob.
(GK)
11 | AREAC0103L Robotic Programming Environments 2 S2AER_U02 30 60 0 1,5 Pf1.5) s Ob.
(CK)
T2 | AREADOLL7W | Sensors and Actuators {GK) 1 K2AIR. W09 | 15 15 3 1 T Z 8 Ob
K2ZAIR_ W02
3 | AREAOOLLTL | Scosors and Actuators (GK) 1 K2AIR_U0% | 15 30 [§} 2 T Z P(2) 5 Ob
1] AREANOIZZW | Mobile Robotics | {GK) 1 S2ARE.WO04| 15 30 2 1 T Z 5 Ob
15 | AREADOL22L Mobile Robotics 1 (K} 1 S2ARE_U04 15 30 0 1 T Z P {1} S Ob
Razem wlz2z]7]12]0 315 720 25 19 PF{12,5)
Razem w semestrze
Catkowita liczba godzin Faczna Laczna f.gczna Liczba punk-
liczba liczba liczba tow ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK?!
ZZU CNPS ECTS
w | ¢ 1 p s
10| 2 7 4 2 375 840 30 20,5




Semestr 3
Kursy obowigzkowe

liczba punktéw ECTS: 3

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kuwrsu/grupy kurséw (grupg | w | ¢ 1 p | s | kierunk. 770 | CNPS | Taczna | zajeé | kursu/ s6b3 ogélno| o char. | rodzaj’ typ'
Jerupy kurséw kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* | nym®
1 | ZMZO00387W | Entrepreneurship 1 K1IEKA_-W03 15 30 3 1 £y Z [e] PD Ob
2 | ZMZO003875 Entrepreneurship 1 | KIEKAXKO02| 15 60 0 1 T Z O P(1) PD Ob
Razem 1|ofjofo|1 30 0 3 2 P(1)
Kursy wybieralne - Embedded Robotics (AER) liczba punktéw ECTS: 18
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
“ liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w| ¢ |1 p | s | kierunk. 77U | CNPS | laczna | zajec | kursu/ s6b3 ogblno] o char. | rodzaj® | typ’
Jgrupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 AREA001095 Diploma seminar 2 | S2ARE_U13 30 90 3 1,5 T Z P(3) S Ob
S2ARE_U14
2 AREA15110* Master Thesis 150 360 15 6 iy Z P(12) S Ob
Razem olo|lo]|Oo]|2 180 450 18 7,5 P(15)
Grupa kurséw wybieralnych - Embedded Robotics (AER) liczba punktéw ECTS: 9
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kursow (grupe | w [ € |1 p | 5 | kierunk. 770 | CNDPS | Igczna | zajeé | kursu/ s6b3 ogblno] o char, | rodzai® | typ’'
Jerupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycs-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 ARLEA00120W | Social Robots (GK) 1 S2AER_WO07| 15 45 3 0.5 T Z S Ob.
7] AREAQ00120L Social Robots (GK) 1 S2AER_U06 15 30 0 1.5 T Z P(2) [ Ob.
3 AREAITII3W | Task and Motion Planning (GK) 2 S2ZAER.WOT| 30 [iH] 3 1 T Z S Ob
4 | AREA171135 Task and Motion Plauning (GK) 1 | S2AER.UO06 15 30 0 0,1 iy Z P(1) ] Ob
5 | AREA00124W | Advanced Robot Control (GK) 1 S2ARE_W05| 15 30 2 1 T Z S Ob
6 | AREAO0124L | Advanced Robot Control (GK) 1 SZARE_UO5 | 15 30 0 1 T Z P(1) 3 Ob
7 AREA00123L Mobile Robotics 2 (GK) 1 S2ARE_U04 15 30 1 1 T Z P(1) S Ob
Razem 4|l]0]|3|[0]1 120 255 9 6,1 P(5)

13K —liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajac

2Tradycyjna — T, zdalna - 2

3Egzamin - E, zaliczenie na oceng - Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w
1Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O
5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kursow w

6KO - ksztalcenia ogélnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S — specjalnosciowy

7W — wybieralny, Ob — obowiazkowy

ych bezposredniego kontaktu nauczycieli 1 studentow
nawiasie forme kursu koiicowego (w, ¢, 1, s, p)

nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym




Razem w semestrze

Calkowita liczba godzin | Laczna Egczna Laczna TLiczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK!
ZZU CNPS ECTS

w [ ¢ T |p |58
5 |0 |3 |o (4 ]330 795 30 15,6

1BK -liczba punktéw ECTS praypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontakiu nauczycieli i studentéw

Tyadycyjna — T, zdalna — %

3Egzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisad w nawiasie forme kursu koficowego {w, ¢, 1, 5, p)
“Kurs/ grupa kursdw Ogdinouczelniany — 0

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw ECTS dia Lurséw o charakterze praktycznym
6K - ksztalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, K - kierunkowy, S — specjalnoéciowy

"W - wybieralny, Ob — obowigzkowy

1BK —liczba punktéw ECTS przypisanych godzinam zajeé wymagajgcych bezposredniego kontektu nauczyciell i studentéw

2Tyadycyjna ~ T, zdalna — 2

3B gzamin — B, zaliczenie na oceng — 7. W grupie kursdéw po literze £ lub Z wpisa¢ w nawiasie formg Jeursu kohcowego {w, ¢, 1, 5, p)
dKurs/ grupa kurséw Ogéluouczelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Prakbyczny ~ P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SK() - ksztalcenia ogélnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S — specjalnoéciowy

W — wybieralny, Ob ~ obowiazkowy



9 Zestaw egzaminéw w ukladzie semestralnym

Kod kursu Nazwy kursow koficzgcych sig egzaminem Semestr
AREAQ0104 | 1. Control Theory for Embedded Systems 2
AREA17105 | 2. Event-based control 2
AREA17002 | 1. Mathematical Mecthods of Automation and Robotics 1
AREA00005 | 2. Contral Theory i L

3 Liczby dopuszczalnego deficytu punktéw ECTS po poszczegblnych semestrach

| Semestr

Dopuszczalny deficyt punkséw ECTS po semestrze

1

8

2

8

Deficyt liczony jest = uweglednieniem WSZYSTKICH kurséw /grup kurséw, rGwnies nietechnicznych, Peficyt po semestrze 2 dotyczy

TYLKQ kurséw/grup kursow niezaliczonych w semestrze 1 {wszystkie kursy/grupy kurséw z semestru 2 musza byé zaliczone).
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Zal. nr 3 do ZW 13/2019
Zatgeznik nr 2 do Programu studiéw
OPIS PROGRAMU STUDIOW
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Specjalnosé: Embedded Robotics (AER) Stacjonarne II stopnia

1 Opis
1.1 Liczba semestréw: 1.2 Calkowite liczba punktéw ECTS konieczna do ukoniczenia studidw na danym pozio-
3 mie:
50
1.3 Fgezna lczba godzin zajec: 1.4 Wymaganic wsigpne (w szczegblnoscr w przypadiu studidw drugiego stopnia:
1020
REKRUTACJA

wymagania corocznic ckreslane przez Senat PWr. i Rade Wydziain Elektroniki

7.5 Tytul zawodowy nadewany po zakoriczeniu studiw: | 1.6 Sylwetka absolwenta, mezliwosei zatrudnienia

Magister Absolwenci studiéw drugiego stopnia specjalizacji Embedded Robotics zdobywaja wie-
kwalifikacje IT stopnia dz¢ na temat zasad, metod oraz algorytméw inzynicrii komputerowej i robotyki. Ab-
solwenci posiadaja przygotowanie do pracy w zakresie analizy, projektowania i budo-
wy systemow sterowania i robotyki. Specjalistyczna wiedza absolwentéw Embedded
Robotics obejmuje metody sterowania, metody planowania ruchu i dziataf robotéw.
Specjalistyczne umiejetnosct tych absolwentéw dotycza projektowania robotdéw oraz
systemdw robotycznych 1 zrobotyzowanych, a takze sterownikéw rohotow, systemdw
napedowych, systemdw percepeji Stodowiska, interfejséw czlowiek-robot, oraz réznych
typoéw ukltadéw elektronicznych. Absolwenci sg réwniez przygotowani do kreatywnej
dzialalnosei inzynierskiej w dziedzinie robotyki przemyslowej oraz serwisowej, a takze
pracy naukowej i badawczej, w tym studiéw trzeciego stopnia (doktorskich). Studia w
jezyku angielskim zapewniaja absolwentom dodatkowych kompetencji dzigki doglebne-
mu poznaniu terminologii, literatury, jak réwniez atutu w postaci napisanej w jezvku
angielskim pracy magisterskiej.




1.7 Moiliwos¢ kontynuacji studidu: 1.8 Wskazanie zwigzku z misje Uczelni mi strategio jej rozwoju:

111 stopien — studia doktoranckie w pokrewnych kierun- | Program studiéw jest zgodny z Planem Rozwoju Wydziatu Elektroniki przyjetym przez
kach Rade Wydzialu w dniu 22.02.2012. Plan Rozwoju Wydzialu jest w pelni skorelowany
z misj, uczelni i strategia jej rozwoju przyjeta przez Senat Politechniki Wroclawskiej
w 2011 roku. Zwiazki te s3 uwidocznione przykiadowo w punkcie 3 Planu Rozwoju
,Misja i Wizja Wydzialu” oraz w punkcie 4 Planu Rozwoju sModele Sektorowe”, gdzie
sprecyzowano Model Ksztalcenia i Model Studiewania jak réwniez Model Wspélpracy
2 Otoczenien uwzgledniajacy potrzeby rynku pracy oraz budowania sieci wplywow.

2  Opis szczegdlowy

5.1 Catkowita liczba efektéw uczenia sie w programie studiéw: W (wiedza) = 18, U (umiejetnogei) =23, K (kompetencje) = 4, W + U
+ K = 45

2.2 Dla kierunku studiéw przyporzadkowanego do wigcej niz jednej dyscypliny — liczba efektéw uczenia sie przypisana do dyscypliny:
nie dotyczy

2.3 Dla kierunku studiéw przyporzadkowanego do wigeej niZ jednej dyscypliny — procentowy udzial liczby punktéw ECTS dla kaidej =z
dyscyplin:

nie dotyczy

2.4a. Dla kierunku studiéw o profilu ogélnoakademickim — liczba punktéw ECTS przypisana zajeciom zwigzanym z prowadzong w Uczelni

dzialalnoécia naukows w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek studiéw (musi byé wigksza niz 50 %
calkowite} liczby punktéw ECTS z p. 1.1) 90

2.4b. Dla kierunku studiéw o profilu praktycznym - liczba punktéw ECTS przypisana zajeciom ksztaltujacym umiejetnosci praktyczne
(musi byé wigksza niz 50 % catkowite]j ticzby punktéw ECTS z p. 1.1)

nie dotyczy

2.5 Zwiezla analiza zgodnosci zakladanych efektéw uczenia sig z potrzebami rynkun pracy

Ryuck pracy dla absolwentéw studiow inzynicrskich na kierunku Automatyka i Robotyka obejmuje obszar catego kraju, Regionu Dolnoslyskiego i
Wroctawia. Program studiowania na tym kierunku zawiera wszystkie najwazniejsze potrzeby i wymagania rynku pracy dla automatykdw, robotykéw i
specjalizowanych informatykéw. Profil firm, ktére beda korzystad z kompetencji absolwentéw tego kierunku, to przede wszystkim firmy integratorskie,
ushugowe i produkecyjne. W tym zakresic jest i bedzie znaczace zapotrzebowanie na specjalistéw z tytulem inZynicra, posiadajacych umiejetnosci
integracji urzadzen i systeméw automatyki, tworzenia oprogramowania dla sterownikéw PLC, PAC, systemdéw SCADA oraz systeméw robotycznych,
przeprowadzania uruchamiania i rozruchu systeméw sterowania, lokalnego i zdalnego serwisu, nadzdér nad pracujgcymi systemani sterowania produkeja.
Réwniez umiejetnoéé projektowania szeroko rozumianych uktadéw sterowania, systemow telemetrycznych i pomiarowych bedzie na rynku pracy przyjeta



bardzo pozytywnie. Znaczaco zwigksza sig tez iloéé firm, ktére automatyzuja budynki i domy inteligentne, a nastepnie te obiekty wymagaja stalej
opicki konserwatorskie] inzynieréw automatykéw. W Regionie Dolnoslaskim prowadzi dziatalnodé znaczgca iloé€ malych i érednich przedsigbiorstw oraz
zakladéw produkeyjnych, w ktérych umiejgtnodcl ingynierskie znajduja i znajda uznanie w okresie wielu nastepnych lat. O zapotrzebowaniu rynku
pracy na absolwentéw $wiadezy tes umieszezenie automatyki i robotyki na lidcie kierunkéw zamawianych Ministerstwa Nauki i Szkolnictwa Wyzszego.

2.6. Laczna liczba punktéw ECTS, ktorg student musi uzyskaé na zajeciach wymagajacych bezposredniego udziahi nauczycieli akademic-

kich lub innych oséb prowadzacych zajgcia i studentéw (wpisal sume punktéw ECTS dla kurséw/ grup kurséw oznaczonych kodem
BK1) 56,6 ECTS

2.7. Laczna liczba punktéw ECTS, ktdrg student musi uzyskaé w ramach zajeé z zakresu nauk podstawowych

Liczba punkiéw ECTS z przedmiotdw obowigzkowych | 2
Liczba punktéw ECTS z przedmiotow wybieraluych | 0
Eqczna liczba punktow ECTS 2

2.8. Eaczna liczba punktéw ECTS, ktérg student musi uzyskaé w ramach zajeé o charakterze praktycznym, w tym zajeé laboratoryjnych

i projektowych (wpisaé¢ sumg punktéw ECTS kurséw/grup kurséw oznaczonych kodem P)

Liczba punktéw ECTS z przedmiotdw obowigzkowych | 36
Liczba punktéw ECTS 2 przedmiotéw wybieralnych | 14,5
Laczna liczba punktéw ECTS 50,5

2.9. Minimalna liczba punktéw ECTS , ktérg student musi uzyskaé, realizujac bloki ksztalcenia oferowane na zajeciach ogdlnouczelnianych

lub na innym kierunku studiéw {wpisaé sumg punktéw ECTS kurséw/grup kurséw oznaczonych kodem o) 10 punktéw ECTS

2.10. Laczna liczba punktéw ECTS, ktéra student moze uzyskaé, realizujge bloki wybieralne (min. 30 % catkowitej liczby punktéw ECTS)

3

53 punktéw ECTS

Opis procesu prowadzacego do uzyskania efektéw uczenia sig:

Proces dochodzenia do uzyskania zaplanowanych efektéw uczenia sig jest wieloetapowy | wieloaspektowy:

Na etapie rekrutacji dazy si¢ do przyjmowania tylko studentéw z wysokim wspdlczynnikiem rekrutacyjnym, tzn. dobrze przygotowanych w szkotach
érednich do pedjgeia studiow wyissych.

W crasie picrwszego roku studiéw program nauczania przewiduje zdobycie rzetelnej wiedzy podstawowe; {matematyka, fisyks, informatyka), co ulatwi
osiggniecie efektédw nauczania w kolejnych latach.

Kursy podstawowe i kursy pomocnicze sg laczone w grupy kurséw (éwiczenia rachunkowe, laboratoryjne, projektowe), ktére poawalajg zwery fikowad
wiedze studentow w zastosowaniach praktycznych.

Dzieki dobremnu wyposazeniu bibliotek oraz udostgpnianiu studentom materialow dydakiycznych przez prowadzacych , istnieje moiliwodé wezedniejszego
i systematycznego przygotowywania si¢ do zajeé dydaklycznych.

Wysoki poziom techniczny wyposagenia sal wykladowych oraz laboratoriéw, ulatwia przyswajanie przez studentéw wiedzy i umiejgtnodei.



e Proces osiagania efektéw uczenia sig podlega ciagle] weryfikacji pozyskanej wiedzy i umiejetnosci na kursach pomocniczych, seminariach, kolokwiach,

egzarminach (w tym na egzaminie dyplomowymy).



4 Lista blokéw zajec:
4.1 Lista blokéw zajeé obowigzkowych:

4.1.1 Lista blokéw ksztalcenia ogdlnego

4.1.1.1. Blok Przedmioty humanistyczno-menedzerskie (min. 5 pkt. ECTS): liczba punktéw ECTS: 5
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECT3 Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w | ¢ | ¢ | ® | 5 | kierunk. ZZU [ CNPS | Yacena | zajed | kursu/ s6b3 ogélno-| o char. | rodeai” | typ'
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK}) efektu BK! | grupy zali- ucscl- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | oym®
1 FLEAOQOH2S Social Comm. 1 K2AIR K01 15 30 2 1 T Z 4] KO Ob
2 | ZMZOU00387TW | Entrepreneurship 1 KIEKA_ W03 15 30 3 1 T Z O PD Qb
3 | ZMZO003875 | Entrepreneurship 1 | KIEKAXD2|] 15 60 0 3 T Z [®] P(1) PD Ob
Razem Tlolo]0][2 45 | 120 5 3 P(1)

Razem dla blokéw ksztalcenia ogélnego

Calkowita liczba godzin | Eaczna Laczna Laczna Liczba punk-
liczba liczha liczba tow ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK!
¥ A CNPS ECTS

w [4 1 p 3

1 aQ 0 a 2 45 120 5 3

1BK —liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

*Tradycyjna — T, zdalna — Z

3Egzamin — E, zaliczenic na oceng — 2. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisa¢ w nawiasie formg kursu koficowego {w, ¢, 1, 5, p)
4Kurs/ grupa kurséw Qgélnouczelniany — O

$Kurs/ grupa kurséw Praktyezny — P. W grupie kursdw w nawiasie wpisaé licgbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO) - ksztalcenia ogélnego, PD — podstawowy, K - kierunkowy, 5 - specjalnosciowy

W — wybieralny, Ob — obowigzkowy



4.1.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych

4.1.2.1. Blok Matematyka liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczha Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe [w[ ¢ {1 [ p j5 kierunk. 77U | CNPS | Taczna | zajed | kursu/ a6b?® ogGlno-] o char. | rodza)® | typ'
Jgrupy kurséw | kurséw ownaczy¢ symbelem GK} cfektu BK! | grupy zali- uezel- | praktycz-
ksztalcenia kursdéw | czenia | niany®| nym®
T T AREAGOD06W | Applied Logic (GK) 1 KZAIR.WOL| 15 30 3 3 T 7 5 Ob.
2 AREAO0GOGC Applied Leogic {(GK) 1 K2AIR. W01 15 30 0 0 T Z P{1} 5 Ob.
Razam 1 1{010]0 a0 80 3 3 P(1)
4.1.2.2. Blok Fizyka liczba punkiow ECTS: 1
Tygodniowa Liczba, Liczba Kurs/grupa kurséw
“ liczbe godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? { Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w | ¢ |1 [ 2 | s kierunk. ZZU | CNPR | laczna | zajé | kursu/ sdh3 ogdino-] © char. | rodzaj’ | typ'
Jurupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolen GK) efektu BK! | pgrupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany' | nym®
1 | FZP004301W Fiayka 1 KZAIR. W02 | 15 30 1 0,5 T Z [] PD [¢]]
Razem 170j0]|0 |0 15 30 1 0,5 P(0)
Razem dla blokéw z zakresu nauk podstawowych:
Calkowita liczba godzin | Laczna Egczna Lgczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
Z2ZU CNPS ECTS
w [ ] P s
2 1 1] [¢] o 4h a0 4 3.5
1BK —liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentdw
2Tradycyina — T, zdalna — 2
3Egzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasic forme kursu koficowego (w, ¢, 1, s, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany ~ O
SKurs/ grupa kurséw Praktycsny — P. W grupic kursdw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym

6K} - ksztalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, K - kierunkowy, 8 — specjalnosciowy
TW - wybieralny, Ob — obowiazkowy



4.1.3 Lista blokéw kierunkowych

4.1.3.1. Blok Przedmioty obowiazkowe kierunkowe liczba punktéw ECTS: 16
Tygodniowa Liczha Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Keod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [w [ € T1 [p [s kierunk. ZZU | UNPS | laczna | zajeg | kursu/f sob? ogolno-] o char. | rodzaf® | typ’
JErupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyez-|
ksztaleenia kurséw | czenia | niany®] nym®
1 | AREAQOOO5W | Control Theory (GK) 2 K2AIR-W04| 30 60 6 2 T E({w} K Ob
2 AREAO0005C Control Theory {GK) 1 K2AIR _UG4 15 60 G 1 T 7 P2} K Ob
3| AREACO00SL | Control Theory (GK} 2 KZAIR.UD4 | 30 60 Q 2 T Z P(2) K Ob
4 | ARBALG004W | Modeling and Identification {GK) 2 K2AIR_ W05 30 90 5 1 T Z 5 Ob
5 AREA15004L Modeling and Identification (GK} 2 K2AIR_U06 30 20 0 Z T A P (2} s Ob
5 | AREA17002W | Mathematical Methads of Automation | 2 K2AIR-WO07,| 30 BO ] 2 T A K Cb.
and Roboties (GK) K2AIR_W09
7 | AREA17002C | Mathematical Methods of Automation 2 K2AIR U08, | 30 100 2 T Z P{2) K Ob
and Robotics {GK} K2AIR_U0S
Razem 613 [a]0]0 195 | 540 17 | 12 ()
Razem (dla blokéw kierunkowych):
Caltkowita liczba godzin | Laczna Laczna Lacznn Liczba punk-
liczha liczba liczba téw EBCTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
Z2ZU CNPS ECTS
w 4 I P )
6 3 4 [ 0 195 540 17 12

1BK ~liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauczycieli | studentdw
2Tradycyjna ~ T, zdalna — Z

3Egzamin ~ E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E

4Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany - O
5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym

8KQ - ksztalcenia ogélnego, PD - podstawowy, K — kierunkewy, S — specjalnodciowy

TW — wybieralny, Ob — ohowigzkowy

lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu kohcowego (w, ¢, 1, s, p)




4.2 Lista blokéw wybieralnych
4.2.1 Lista blokéw ksztalcenia ogdlnego
4.2.1.1. Blok Jezyki obce (min. 3 pkt ECTS):

liczba punktéw ECTS: 3

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godsin Symhaol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Ked kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupg [w | € |1 | p | 5 | kierank. 770 | ONPS | laceus | zajed | kursu/ | sk og6no] o char. | rodzaj | typ'
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektn BK! | grupy zali- uczel- | praktyces-]
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 Foreign language B2+ 1 K2EKA_UDLl 15 30 1 1 T Z [8] P(1} PD Cb
2 Foreign language {or Polish) Al 3 KZEKA UQ2| 45 60 2 1 T Z O P{1) PD Ob
Razem ola4]JOD]O]O i1H 0 3 2 P(2)
Razem dla blokéw ksztalcenia ogdlnego:
Catkowita liczba godzin | Laczna Lgczna bLaczne Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktdw | zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS
w & 1 p s
Q 4 0 LU U &0 80 3 2

IBK -licxba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezpoéredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna — T, zdalna — Z

3Egramin — [, raliczenie na oceng ~ Z. W gruple kurséw po literze E lub 2 wpisad w nawiasie formg kursu kehcowego (w, c, |, 5, p)

4Kurs/ grupa kurséw Ogélnoucselniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw ECTS dla kursow o charakterze praktycenym

6K 0 - ksztalcenia ogdlnego, PD} — podstawowy, K — kierunkowy, S — specialnodciowy
"W - wybieralny, Ob — obowigzkawy




4.2.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych
4.2.3 Lista blokéw kierunkowych

1BK ~liczba punktéw BECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposrednicgo keontakiu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna — T, zdalna — Z

3Egramin — B, zaliczenic na oceng — 2. W grupie kursdw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu kofcowege (w, ¢, 1, 3, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — ©

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kursdw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw BECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztaleenia ogdlnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, § — specjalnodciowy

"W — wybicralny, Ob — obowiazkowy



4.2.4 Lista blokéw specjalnosciowych

4.2.4.1. Blok Przedmioty specjalnosciowe (min. 59 pkt ECTS):

liczba punktéw ECTS: 59

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe | w | ¢ [ 1 Jp |8 kierunk. 770 | CNPS | Taczna | zajg | kursu/ | séb? oEoino-] o chat. | rodzal” | typ'
Jgrupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy zali~ uczel- | praktyez
ksztalcenia kurséw | czenia | nmiany' | nym®
1 AREAUQGIIGW | Embedded Systems {GK) 2 K2ATR_Wou | 30 60 3 1 T Z E] Ob
5 | AREACOIL6L | Embedded Systems (GK) F) K2AIR.U09 | 30 90 0 1 T Z P {13 | 5 0b
7| AREAUDILTW | Sensors and Actuators {GK) 1 KZATR. WO9| 15 15 1 1 T E{w) g Ob
K2AIR_WO032
1 | AREAOOIL7TL | Sensors and Actuators (GK) 1 K2AIR_UDY 15 30 [ 2 T Z P(2) 5 Ob
5 AREAQUIOSW | Robotic Programming Envirenments | 1 S2AER_W02| 15 30 4 0,5 S Ob.
(GK)
6 | AREAODIOSL | Robotic Programming Environments 2 S2ZAER_U02 | 30 60 0 1,5 P(1,5) S Ob.
(GK)
7 | AREAOOLGAW | Control Theory for Embedded Systems | 2 SZAER_W02| 30 60 5 1 T Z S Ob.
(GK)
£ AREA00104C Control Theory for Embedded Systemns 1 S2AER.UQ2,| 15 45 M) 1 T Z P(1,5) S Ob.
{GK) S2AER.UC3
¢ | AREAQQOLCG4L Control Theory for Embedded Systems 1 S2AER V02, 15 45 0 1 T 7 P{1,5) s Ob.
(GK) $2AER_U03
10| AREALTIONW | Lvenl-based control (GK} 2 S2ARE_Wo&s| 30 60 5 1 T Z E] [¢])
il | AREA1TI05P Event-based control {GX) 2 52ARE_Ug6 30 80 0 2 T Z P{2) ] Ob
15 | ARBADOLOBW | Artificial Intelligence and Machine Te- | 2 SZAER.WO6| 3C 60 5 2 T A S Ob.
arning {(GK)
13 | AREAQUIO6P | Artificial Intelligence and Machine Le- 2 SZAER U | 30 60 Q 3 T A P35 S Ob,
arning (GK)
11 [ AREA1710G7L | Intermediate Project 2 S2ZAER_UO9 | 30 60 3 15 T Z P(15) 5 Ob.
15 | AREAOD118W | Theory and Metheds of Optimization | 1 SZARE WO06| 15 45 3 1 T Z S Ob
(GK)
16 | AREADOL18C Theory and Methods of Optimization 1 S2ARE_UOT 15 30 4] 1 T Z P (1) ) Ob
(GK)
17 { AREAOQLUBS Specialization Seminar 2 ] S2ARE_U12 | 30 60 2 1 T Z P (2) E] Chb
18 | AREADOIIOW | Mobile Robotics (GK) 1 S2ARE_Wo04| 15 30 3 1 T Z 5 Ob
19| AREAODLISL | Mobile Robotics (GK) 2 SZAREUD4 | 30 60 [ 2 T Z P (2} 5 Ob
70 | ARLEALITLI3W | Tesk and Motion Planning (GK} 2 S2AER_WO7| 30 60 3 1 T Z E] Ob
91| AREAL7I135 | Task and Motion Planning (GK) 1| S2AER.UGG | 15 30 0 0.1 T Z P {1 s Ob
32 | AREADDI2Z0W | Social Robots (GK) 1 S2ALR_WOT] 15 45 4 0.5 T z 5 Gh.
23 | ARLEAOQL20L Secial Robols {GK} 1 S2ALER_UDE 15 17 0 1.5 T Z P(2) S Ol
24 | AREA13110* Master Thesis 150 360 12 6 T Z P {12} 5 Ob
Hazem 15{ 2 111 4 | 3 675 1472 53 34,8 P{34,5)
Razem dla blokéw specjalno$ciowych:
Caikowita liceba godzin | Laczna Laczna Eaczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktow | zajed BK!
ZZU CNPS ECTS
w ¢ ! ]
151 2 11} 4 3 6875 1472 b3 34,6




4.3 Blok praktyk

nie dotyczy

4.4 Blok ,praca dyplomowa” (o ile jest przewidywana na studiach pierwszego stopnia)

Typ pracy dyplomowej : magisterska
Ticzbe semestrow pracy dyplomowej | Liczba punktéw ECTS Kod
1 15 P(10) AREA15110
Charakter pracy dyplomowej : naukowo-badawczy
Liczba, punktéw ECTS BK' | 7

5 Sposoby weryfikacji zakladanych efekté6w uczenia sig

Typ zajec Sposoby weryfikacji zakladanych efektow uczenia sig

wyklad 7aliczenie ustne lub pisemne, kolokwinm zaliczeniowe, kolokwium (test wyboru), egzamin, egzamin piscmny, odpowiedzi ustne,
kartkowka, aktywnoéé na wykladach, ocena = koficowego pisemnego sprawdzianu egzaminacyjnego, test

¢wiczenia

érednia ccen z prac kontrolnych, érednia ocen 2 prac domowych, ocena z pracy na zajgciach, ocena z testu koncowego

laboratorium

obserwacja praygotowania do zajgé laboratoryjnych i ich wykonywania, sprawozdania z cwiczef Izboratoryinych, skiywnosé
na zajeciach laboratoryjnych, ocena jakosci raportu pisemnego z laboratorium, ocena aktywnoéct i sprawnosci wykonania
éwiczenia bazujaca na obserwacii jego przebiegu, ocena stopnia realizacji éwiczen w laboratorium, testy na platformie e-

learningowej, odpowied? ustna

projekt

analiza realizacji zadania projektowego, dokumentacja pisemna projektu, prezentacje zatozen i rozwigzania kohcowego, przed-
stawienie wynikéw realizacji projektu wraz z ich dyskusjg i wnioskami, ocena przygotowania projektu, obrona projektu, udzial
w dyskusjach problemowych, ocena wykonanych zadaf projcktowych, ocena raportu piscranego z projektu, ocena prezentacji
kolejnych etapéw realizacji projektu, przestrzegania harmenogramu, aktywnoi¢ w zespole, kreatywna postawa, ocena jakosel
wykonanej dokumentacji, ocena clementéw sktadowych projektu oraz jego formy kofcowe], odpowiedé ustna

seminarium

prezentacja scminaryjna, akbywnosé - udzial w dyskus)i, ocena przygotowania prezentacii, udzial w dyskusjach problemowych,
aktywno$¢ na zajeciach seminaryjnych, ocena jakosci prezentacji multimedialnych, ocena prezentacji, aktywnoéé w dyskusii,
przestizeganic harmonogramu, ocena prezentacii podsumowujgcych oraz opracowaniz piscinnego, dyskusja

praca dyplomowa

przygotowana. praca dyplomowa

1BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauczycieli 1 studentéw

2Tradycyjna — T, zdalna — Z

$Egzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego {w, ¢, }, 5, p)
1Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasic wpisaé liczbg punktéw ECTS dia kurséw o charakierse praktycznym
8K - ksztalcenia ogdlnego, PD - podstawowy, K — kierunkowy, § — specjalnosciowy

TW — wybieralny, Ob — cbowigzkowy




6 Zakres egzaminu dyplomowego

zalgeznik nr 2

7 Wymagania dotyczace terminu zaliczenia okredlonych kurséw/grup kurséw lub wszystkich
kurséw w poszczegblnych modutach

Brak wymagan

8 Plan studiéw (zalacznik nr 3.)

Zaopiniowane przez wladciwy organ uchwalodawczy samorzadu studenckiego:

el Tl __

Imie, nazwiglto i podpis przedstawiciela studentow

16094~ 28

Data

Dzickan
Wydzialu Hlektroniki

.M@ O: .M@_@ Prof. dr rﬁﬁm\_. estaw Smutnicki

Data Podpis Dyziekana
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KIERUNEK STUDIOW: AUTOMATYKA I ROBOTYKA

POZIOM KSZTALCENIA: 11 stopien, studia magisterskic
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PROFIL: ogoluoakademicki
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Zal. nr 4 do ZW 13/2019

Zalacznik or 3 do Programu studisw

Uchwala Senatu PWr nr 714/32/2016-2020 7 dnia 16 maja 2019 r,

Obowiazuje od 1 pazdziernika 2019 r,




1 Zestaw kurséw i grup kurséw obowigzkowych i wybieralnych w ukladzie semestralnym

Semestr 1
Kursy obowigzkowe liczba punktéw ECTS: 4
Tygodniowa Liczha Liczba Kurs/grupa kursow
liczha godzin Symbal godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lo| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy  kursaw {grupe [w i € TT P | s | kierunk. 2ZU | CNPS |[Taczna zajeé | kursu/ | s4b3 cgélno-[ o char. | rodzai® | wa'
Jerupy kurséw | kursgw oznaczy¢ symbolem GK) efekin BK® | grupy zali- uczel- | praktycs-
ksztalcenia, kurséw | czenia | niany* nym®
!_| MATOOT440W | Matematyka 1 KIATHCWo1| 15 30 1 1 T % 0 P(1] KO Qb
2 FZPO04901W Fizyks 1 K2AIR_ W02 15 30 1 0,5 T 4 O PD Ob
3 | FLEUG000TS Komunikacja speleczna 1 | K2ATR (03 15 ] 2 1 T Z 8] KO Ob
K2ATR_K01
Razem 2{0jolarl1 45 | i30 4 2,5 P(1}
Grupa kurséw obowigzkowych liczba punktéw ECTS: 23
Tygodniows Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy  kurséw {grupe w1 & 11 P | s | kierunk. 42U | CNPS [Tacena zajed | kursu/ | sob3 ogblne-| o char, | rodza)® typ
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia niany? | nym®
1 AREUT2004W | Maiody matematyczie automatylki § | 2 KZATR. W7, 30 30 8 7 T E{w] K Ob
robatyki (GK) KZAIR Wo9
2 | AREUTZ004C Metody matematyczne automatyki 1 P K2AIR_UDR, [~ 30 100 o 2 T Z P (3} K Ob
robotyki (GK) K2AIR U9
| 3| AREUT00W Teoria i metody optymalizacy (CK) [ 2 K2ATR_Wog| 30 50 5 2 T Z K Ob
4 | AREUIS003P | Teoma] metody optymalizacji (GK) 1 K2AIR.U07 | 15 a0 0 1 T Z P (3) K Cb
5 | AREUL7002W Modclowanic T identyfikacja (& K] |3 KIATR_WG5 | 30 50 6 2 T Z K Ob
|6 T AREUT003L Modelowanie { identyAkacia {CK) P K2ATR U086 | 30 90 0 2 T Z I (2 K Ob
7 | AREUGIGOEW | Teoria sterowanis (GK) 2 K2ATR_Wo4| 30 80 6 p] T E{w) K Oh
8 | AREU00065C | Toors sterowania (GK) 2 K2ATRU0Z | 30 60 il 1 T Z P (3} K Gb
K2AIR_Uos
8 AREDGOG00SL | Teora sterowania (GXK) 1 KIAIRU04 | 15 60 [V 2 T Z P (2) K b
L K2AIR_U0S
Hazem 843170 240 | 720 23 |18 P(13)
Kursy wybieralne (minimum 30 godzin w semestrze) liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba, Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godain Symbol godzin pkt. ECTS Ferma? | Spo-
Lp| Ked kursu | Nazwa kursu/grupy  kursgw (grupe w2 i p | s | kierunk. LZU | CNES iaczna zajec | kursu/ | sobd ogdlno-| & char. rodzai® | typ’
JErUDY Kurséw kurséw oznaczyd symbolem GK) efektu BK! grupy zali- uczel | praktycy-
ksztaicenia kurséw | crenia niany? | nym?
1 Jezyk obhcy AT 3 K2EKA U02[ 45 60 2 1 T 7 [] PI1) PD Ob
2 Jezyk obcy B2+ 1 K2EKA_UD1| 15 30 1 1 T Z (8] 1) FD Ob
Razem 0OJ]4f0Talo 60 90 3 2 P(2) —
Razem w semestrze :
Calkowita liczba godzin Eaczna Eaczna Laczna Licaba punk-
liczba liceba liczba taw ECTS
godzin godzin Punktéw | zajec BK!
ZZU CNPS ECTS




e
g
=]

10| & 3

930 30 20,8

'BK -liczba punktéw ECTS prey
M.H_«xawnﬁ.:m ~T, edalna - 2
*Egzamin - E, zaliczenic na cceng ~ Z. W
‘Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany —
SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — p. W grupie kurséw w nawiasia wpisaé liczbe punktéw ECT
5KO - ksztalcenia ogélnego, PD — Podstawowy, K — Em_.zz_ﬁo«cu... 5- specjalnosciowy

W - wybieralny, Ob — obowigzkowy

pisanych godzinom zajed wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

grupie kurséw po literze E lub Z wpisad w nawiasie forme kursu koficowego {w, c, 1, s, p)
(8}

5 dla kurséw o charakterze praktycznym




Semestr 2

Kursy wybieralne -

Komputerowe sieci sterowania (ARK)

liczba punktéw ECTS: 18

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbeol godein pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy  kursdw (grupe [w I € 1 P kierunk, ZZU |"CNPS T Taczna zaje¢ | kursu/ | soh® ogélno-l ¢ char. | rodzal’ | typ”
/erupy kurséw | kurséw oznarzy¢ symbolern GK) efektu BK? | grupy zali- uezel- | praktyce-
ksztatcenia kurséw | czenia niany? | nym®
1 AREU124075 Seminarium specjalnoéciowe S2ARK_Woll™ 39 60 2 1 T Z P(2) S [o]
32ARK_Wo2
S82ARK_ w3
SZARK_Wos
S2ARK_Ulo
2 AREUOD40EP Projekt Przejsciowy 3 S52ARK UD4 | 45 180 6 2 T F/ _uﬁmu ] Ob
3 | AREUGGABSL | Laboratoriam konstrukeji urzadzen an 5 S2ARK_UG3 [ 75 120 4 2 T Z P{41) ] Ob
tomatyki
4 AREUI2418W | Ekonomia dla inzynieréw 1 S2ARK WOT| 15 60 2 1 T Z S Ob
5 AREUQD425W | Tnternet rzeczy 2 S2ARX_Wog[ 30 60 2 1 Zz 5 Ob
Razem 3|o|s5]3 2 195 480 16 7 P{12)
Grupa kurséw wybieralnych - Komputerowe sieci sterowania (ARK) liczba purktéw ECTS: 14
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursdw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy  kurséw {grupg [wW ] € T1T P | s | kierunk. 22U T CNPS T Taczoa vajec | kursu/ | sgh? cglno-l o char. | rodzaj® | o' |
/erupy kurséw | kursdw oznaczyé symbolem GK) efekiy BK! grupy zali- uczel | praktyes.
ksatalcenia kurséw | czenia niany® { nymS
1 AREU0042TW Optymalizacia dyskretnych processw | 2 S2ARK_Wa3[™ 30 60 5 2 T E{w) S Gb
produkcyinych (GK)
2 | AREU00ezZip Optymalizacja dyskretnych procesgw 2 SZARK 08 [ 30 I 0 2 T Z P{3} 5 Cb
produkeyjnych {GK)
"3 | AREU0GZ0TW Komputerowe systemy  sterowania | 2 S2ARK_Woz[™ 30 50 5 1 T E{w] § Ob
(CK)
4 AREU00402T, Komputerowe systemy  sterowaria 2 SZARK U0 | 30 100 0 2 T F4 P(3) 5 Qb
(GK)
3 | AREUDDAZ0W Projekiowanic systempw sterowania | 2 SZARK W01 30 50 4 1 T Z ] Ob
(GK)
6 | AREUGMZOL | Projektowamie syslemodw  sterowania 1 S2ARK. UL [ 15 70 0 2 T Z (2} 3 Ot
(GK)
Razem HALAER R 165 | 420 14 | 10 ()
Razem w semestrze
Caikowita liczba godzin Egczna Laczna Egczna Liczba puni-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punkiéw | zajed BK!
ZZU CNPS ECTS
w | ¢ i p s
3 |0 {3 18 I 2 T30 900 30 17 1




Semestr 3

Kursy obowigzkowe liczba punktéw ECTS: 3

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbaol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu { Nazwa kursu/grupy  kurséw {grope [w I € T p | = | kicrunk. 421U T"CNTS T lacena zajec | kursu/ | séb3 ogdine-| o char. | rodzai® | typ’
/srupy kurséw | kurséw oznaczye symhbolern GK) efektu BK! Erupy zali- uczel- | praktyes-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* nym?®
1 ZMZO00387TW Przedsiebiorczoss 1 K2AIR_.Wo03T™ 15 30 3 1 T Z [} KO Ob
2 | ZMZ0003875 Przedsigbiorczosé 1 I KAIRKOZ | 15 60 [i] 1 T Z [#] P (2) KO Ob
Razem l/ojJofJo1 30 90 3 2 P(2)
Kursy wybieralne - Komputerowe sieci sterowania (ARK) liczba punktéw ECTS: 18
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursdw
liczba godzin Symbaol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Keod kursy | Nazwa kursu/grupy  kurséw (grupe [ w | ¢ |1 p | s ] kierunle. ZZU°T CNPS | Taczna zajed | kursu/ | séb? ogolao{ © “char” | rodzaj® | typ”
/grupy kwrséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! grupy zali- uczel | praktycs.
ksztalcenia kurséw | czenia niany® | nyrm®
1 | AREUOD4ITS | Beminariam dyplomows 2 | S2ARK UG 30 90 3 2 T Z P{3) 3 Ob
2 AREU17412% Praca dyplomowa S2ARK 09| 150 360 15 8 T Z P (12) [ Ob
Razem OlofJolal[l3z 180 | 450 18 [ P(15)
Grupa kurséw wybieralnych - Komputerowe sieci sterowania (ARK) liczba punktéw ECTS: 9
j Tygodniowa Liczba Liczha Kurs/grupa kurséw
liczba godain Symbol gadzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lpj Kad kursu | Nazwa kursu/grupy  kurséw {grupe |"Ww T € J1 p {5 | kierunk. 44U T CNPS | Taczna zaje€ | kursu/ | soh? ogolno-l o ‘chatr ] rodzaj® | wyp’
Jerupy kurséw | kurséw ozNaceyé symbalem QK) efelctu BK! grupy zali- uezel- | prakiyce
ksztateenia kurséw | czenia niany? | nym®
1| AREUDD410W | Obliczenia neuronowe (KD 1 S2ARK.WO0E| 15 30 2 0,5 T Z 5 Ob
2 | AREUOG4IOP | Obliczenia neurpnowe (GK) 1 S2ARK 07| 15 30 [ 0,5 T Z P{1} 5 Ob
3 | AREUG0422W | Rozproszone systemy  automatyki | 2 S2ARK_WGS| 30 60 5 2 T Z 5 Ob
(GK)
1 | AREUO0422L™ [Rozproszone systemy  automatyki 2 S2ARK Tos | 30 80 fi] 2 T Z P(3] 5 [a]
(GK)
5 | ARES12406W Algorytmy ewolucyjne (GK) 1 S2ARK W02~ 13 30 2 1 T Z s Ob
6 | ARES12406L Algorytmy ewolucyjne {GK] 1 S2ARK UGS I 15 30 0 1 T Z P{i} s Ob
Razem 47073 I/ 0 120 260 ) 7 P(5)

LBK —liczsba punktéw ECTS
uq_,ww&\nﬁ.zw =T, zdalna - 2
IFgzarnin - E, zaliczenie na ocene — Z,
“‘Kurs/ grupz kursdw Ogélnouczelniany — O
SKurs/ grupa kurséw Prakiyceny — P, W
SKO - ksatabeenia ogdlnego, PIY -

podstawowy,
"W - wybieralny, Qb

K - kierunkowy, §
~ obowigzkowy

— specjalnodciowy

Erupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw ECTS dia

przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontakty nauczycieli i studentéw

ﬁs_ ﬂu —_ Wu huw

kurséw o charakterze praktycznym




Razem w semestrze

Caikowita Ticzba godzin faczna Laczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajes BK!
ZZU CNPS ECTS

w [ & | P s
5 a 3 1 3 330 800 an 17

'BK -licsba punktéw ECTS pre:
2Tradyeyina — T, zdalna — Z
3Egeamin - E, zaliczenie na ccene — 2. W grupie kursdw po literze
Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany - O

mxca\ grupa kurséw Praktyczny — P, W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw ECTS d
SKO - ksztalcenia ogblnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, § — specjalacsciowy

"W - wybieralny, Ob — obowizzkowy
BK -liczha punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniege kontakty nauczycieli i studentéw
u‘H.awawnEzm =~ T, zdalna — Z

*Bgzamin - E, zaliczenic ha oceng — Z. W
‘Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany —
SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw ECTS dla
SKO - ksztalcenia ogélnego, PD - podstawowy, K — kierunkowy, § — specjalnosciowy

W - wybieralny, Ob - obowiazkowy

ypisanych godzinom zajes wymagajgcych bezpodredniego kontakty nauczycieli i studentéw
E lub Z wpisaé w hawlasie forme kursu koficowege (w, ¢ L s, p}

la kurséw o charakterze praktycznym

grupic kurséw po literce E b 2 wpisad w nawiasie forme kursu koficowego (w, ¢, 1, s, p)
0O

kurséw o charakterze praktycznym




Zestaw egzaminéw w ukladzie semestralnym

Kod kursu Nazwy kurséw koficzacych sie egzaminem Semesir
AREU00421 1. Optymalizacja dyskretnych proceséw produkeyinych 2
AREU00402 | 2. Komputerowe systemy sterowania

2
AREU12004 T 1, Metody matematyczne automatyki i robotyki 1
AREU00005 | 2. Teoria sterowania 1

Liczby dopuszczalnego deficytu punktéw ECTS PO poszczegblnych semestrach

Sercstr Dopuszezalny deficyt punktédw BCTS po semestrze

1 8

2 8
Defleyt liczony jest z uwzglednieniem WSZYSTKICH kurséw /grup kursdw,
up kurséw niezaliczonych w semestrze 1 (wszystkie kutsy

rowniez nietechnicznych. Deficyt po semestrze 2 dotyczy
/Brupy kurséw z semestru 2 musza byd zaliczone).
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Zal. nr 3 do ZW 13/2019

Zalacznik nr 2 do Programu studiéw

OPIS PROGRAMU STUDIOW
Kierunek: Automatyka i Robotyka

Specjalnosé: Komputerowe sieci sterowania (ARK) Stacjonarne II stopnia

Opis
[ 1.1 Ticiba semestrdu: 1.2 Calkowita Liczba punktéw ECTS konieczna do wkoticzenia studidwy ne danym pozio-
3 mie:
90
1.3 Lgcana biezba godzin zajec: 1.4 Wymagania wstepne {(w szczegdlnosei w przypadku studidw drugiego stopnia:
1035
REKRUTACJA
wymagania corocznic okreslane przez Senat PWe. i Rade Wydzialu Elektroniki

75 Tytul zawodowy nadwwany po zakoriczeniu studidw: | 1.6 Sylwetke absolwenta, mozliwoses zatrudnieniu

Magister Absolwent jest przygotowany do rozwiazywania zlozonych probleméw 2 dziedziny sze-
kwalifilacje 11 stopnia roko pojgtej automatyzacii i robotyki. Uzyskuje gruntowny wiedzge potrzebna do anali-
zy ukiadéw automatyki, sterowania mikroprocesorowego urzgdzen przemystowych oraz
sterowania i oprogramowania robotéw. Studia przygotowuja do pracy roswﬂéﬁcwmrmm.r
projektowe] i badawczej w zakresie zastosowania tych systeméw do sterowania procesdéw
przemystowych, akwizycji i przetwarzania danych pomiarowych, kreowania inteligent-
nego zachowania sie urzgdzeil, zarzadzania procesami produkeii oraz automatyzacji i
robotyzacji. Uniwersalne preygotowanie absolwentaw kierunku, obejmujace automaty-
kg, robotyke i informatyke, stanowi ich wielki atut na rynku pracy. Uzyskane kompe-
tencje takie jak kreatywnos, systematycznoét, umiejetnoéé Pracy w grupie ulatwiaja
absolwentowi uczestnictwo w realizacji zlozonych przedsiewszig, wymagajacych pracy
zespolowej. Studenci rozpoczynaja wspdlprace » przyszlym pracodawca (czesto w Iige
dzynarodowych firmach) zazwyczaj juz w trakcie studiéw, co daje mozliwosé zdobycia
dodatkowych doswiadczen praktycznych. Uszyskana wiedza teoretyczna, umiejetnodel
nabyte dzigki dobrze wyposazonym laboratoriom i dostepowi do NOWOCZESnego spraety

ro:_@cﬂm_.os.mmo ! sleclowego oraz narzedzi pro jektowych pozwalaja absolwentom latwo




1.7 Mozliwosc kontynuacsi studidw- 1.8 Wskazanie zuwigzku » masja Uczelni mi strategia Jej rozwogu:

11 stopien - studia doktoranckie w pokrewnych kierun- Program studiéw jest zgodny z Planem Rozwoju Wydzialu Elektroniki przyjetym przez
kach Rade Wydzialu w dniu 22.02.2012. Plan Rozwoju Wydszialu Jest w pelni skorelowany
z misja uczelni i stralegia Jej rozwoju przyjeta przez Senai Politechniki Wroclawskiej
w 2011 roku. Zwiazki te 53 uwidocznione przykladowo w punkeie 3 Planu Rozwoju
»Misja i Wizja Wydzialu” oraz w punkeie 4 Planu Rozwoju ,Modele Sektorowe”, gdzie
sprecyzowano Model Ksztalcenia i Model Studiowania jak réwniez Model Wspdlpracy
z Otoczeniem uwzgledniajycy potrzeby rynicu pracy oraz budowania sieci wplywow.

2 Opis szczegdlowy

2.1 Catlkowita liczba efektéw uczenia slg w programie studiéw: W {wiedza) = 16, U {umiejetnosci) =18, K (kompetencje) = 3, W4 U
+ K = 37

2.2 Dla kierunku studiéw przyporzadlcowanego do wigce]j niz jednej dyscypliny - liczba efektéw uczenia sie przypisana do dyscypliny:
nie dotyczy

2.3 Dla kierunku studiéw przyporzgdkowanego do wigcej niz jednej dyscypliny — procentowy udzial liczby punktéw ECTS dla kazdej z
dyscyplin:

nie dotyczy

2.4a. Dla kierunku studiéw o profilu ogélnoakademickim — liczba punktéw ECTS Przypisana zajeciom Zwigzanym z prowadzong w Uczelni

dzialalnodcig naukowa w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek studigw (musi by¢ wicksza niz 50 %
catkowite]j liczby punktéw ECTS g p. 1.1) 90

2.4b. Dla kierunku studiéw o profilu praktyeznym - liczba Punktéw MOH.m Przypisana zajeciom ksztattujaeym umiejetnosci praktyczne
{musi byé wigksza niz 50 % catkowitej liczby punktéw ECTS %z p. 1.1}

nie dotyczy

2.5 Zwigzla analiza zgodnosci zakladanych efektéw uczenia sie z potrzebami rynku pracy

Rynek pracy dla absolwentdw studiéw indynierskich na kicrunku Automatyka i Robotyka obejmuje obszar calego kraju, Regiony Dolnoélaskiego i
Wroclawia. Program studiowania na tym kierunku zawiera wszysikie najwasniejsze potrzeby i wymagania rynkuy pracy dla automatykéw, rebotykéw i
specjalizowanych informatykéw. Profil firm, ktére beds korzystaé z kompetencji absolwentéw tego kierunku, to przede wszystkim firmy integratorskie,
uslugowe i produkeyjne. W tym zakresie Jest i bedzie Znaczace zapotrzebowanic ng specjalistéw z tytulem inzyniera, posiadajacych umiejetnosei
integracji urzadzen i systeméw automatyki, tworzenia oprogramowania dla sterowniksw PLC, PAC, systeméw SCADA oraz systemdw robotycanych,
Przeprowadzania uruchamiania i rozruchy systemow sterowania, lokalnego i zdalnego serwisu, nadzér nad Pracujacymi systemarni sterowania produkcia.
Réwniez umiejetnos¢ projektowania szeroka rozumianych ukladéw sterowania, systeméw telemetrycznych i pomiarowych bedzie na rynku pracy przyjeta




bardzo pozytywnie. Znaczaco zwigksza sig tez ilodé firm, kidre automatyzujg budynki i domy inteligentne, a nastepnie te obiekty wymagaja stalej
opicki konserwatorskiej inzynicréw automatykéw. W Regionie Dolnoslaskim prowsdzi dziatalnodé znaczgca osé malych i $rednich przedsiebiorstw oraz
zakladow produkeyjnych, w ktérych umiejetnodci inzynierskie znajdujz i znajda uznanie w okresie wielu nastepnych lat. O zapotrzebowaniu rynku
Pracy na absolwentéw swiadczy tes urieszczenie automatyki i robotyki na lidcie kierunkéw zamawianych Min

Liczba punktéw ECTS przedmiotéw obowigzkowych | 2
Liczba punktéw ECTS gz przedmiotéw wybieralnych | 0
Laczna liczba punktéw BCTS 2|

2.8. Baczna liczba punktow ECTS, ktéra student musi uzyskad w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym, w tym zajed laboratoryjnych
I projektowych (wpisaé sumeg punktéw ECTS kurséw /Brup kurséw oznaczonych kodem P)

Liczba punktéw ECTS 2 przedmiotéw obowiazkowych [ 42
Liczba punktéw ECTS 3 przedmiotéw wybieralnych | 16
Laczna liczba punktéw ECTS 58

2.10. Laczna liczba punktéw ECTS, ktérg student moze uzyskaé, realizujac bloki wybieralne (min. 30 % catkowitej liczby punktéw ECTS)
60 punktéw ECTS

ikiem rekrutacyjnym, tzn. dobrge preygotowanych w szkolach

* W czasic pierwszego roku studiow brogram nauczania proewiduje zdobycic rzetelnej wicdzy podstawowcj (1natematyka, fizyka, informatyka), co utatwi
osiaguigcie efektéw nauczania w kolejnych latach.

¢ Kursy podstawowe i kursy pomocnicze sg laczone w grupy kursow (¢wiczenia rachunkowe, laboratoryjne, projektowe), ktére pozwalaja zweryfikowad
wiedzg studentéw w zastosowaniach praktycznych.

* Dzigki dobremu wyposazeniy bibliotek oraz udostepnianiu studentom materialéw dydaktycznych przeg prowadzycych | istitieje modliwosé wezesniejszego
i systematycznego przygotowywania sie do zZajed dydaktycznych.

Wysoki poziom techniczny wyposasenia sal wykladowych oraz laboratoriéw, utatwia Przyswajanie przez studentéw wiedzy i umiejetnogei.




* Proces osiggania efektéw uczeni

a sie podlega cigglej weryfikacji pozyskanej wiedzy i
cgzaminach (w tym na egzamini

umiejetnodci na kursach pomocniczych, seminariach, kolokwiach,
¢ dyplomowym).




4 Lista blokéw zajeé:

4.1 Lista blokéw zajeé obowiazkowych:

4.1.1 Lista blokéw ksztalcenia ogdlnego

4.1.1.1. Blok Przedmioty humanistyczno-menedzerskie (min. 5 pkt. ECTS): liczba punktéw ECTS: 5
Tygodniowa Liczba, Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kad kursu | Nazwa kursu/grupy  kurséw (grupe [ w] & 1 P | s | kierunk. TZZU | CNPS lacena | zajec kurau/ | sgh3 ogdlne-| o char. [ rodzal® | typ
Jgrupy kurséw | kurséw osnaczyd symbolem QK) efekty BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? nym?®
1 FLEUQMO001S Komunikacja spoleczna i | K2AIR 03 15 60 2 1 T Z & KO Ob
K2AIR_KO1
2 ZMZ000387W Praedsighicroacse 1 KIAIR.WO3| 15 30 3 1 T Z 6] KO Ob
3 ZMZ0003878 Przedsigbiorczage 1 | K2AIR Koz 15 &0 o 1 T Z QO P (2} KO Ob
Razem 1Llo]Jo a2 45 150 5 3 P{2}
Razem dla blokéw ksztalcenia ogblnego
Catkowita ficzba godzin Eaczna Egezna Laczna Liczba punk-
liczba liczba ficzha téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
AAN CNPS5 ECTS
w é | P B
1 0 [¢] 4] 2 45 150 5 3

'BK —liczba punktéw ECTS przypisan;
2Tradycyjna — T, zdalna -~ 7

*Egzamin ~ E, zaliczenic na oceng — 7.
*Kurs/ grupa kurséw Ogslnouczelniany
SKurs/ grupa kurséw Praktycany — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisal liczbe punktéw ECTS d
8KO - ksztalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, I - kierunkowy, § - specjalnosciowy

"W - wybieralny, Ob — cbowigzkowy

ych godzinem zajec wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentdw
W grupic kurséw po literze E lub 2 wpisad w nawiasie forme kursy koticowego (w, ¢, I, s, p)
-Q

la kurséw o charakterze praktycznym




4.1.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych

4.1.2.1. Blok Matematyka liczba punktéw ECTS: 1
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
j liczba godzin Symbaol - godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp! Kod kursu | Nazwa kursu/grupy  kurséw {grupe [ w [ & J1 o {5 | kierunk. 22U | CNPS | lacena zajet | kursu/ | s6b® ogblno-| o char. | rodeai® | typ
Jyrupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy =ali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® nym®
1_| MAT001440W | Matemaiyka 1 KZAIR.WOL| 15 30 T 1 T Z 0 P{1) KO | Ob
Razem Lio0]o o lo 15 30 1 1 P({1)
4.1.2.2. Blok Fizyka liczba punktéw ECTS: 1
[ Tygodniows, Liczba Liczba Kurs/grupa kursdw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp{ Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw lgrupe [w ] €11 | p 15 ] kicrunk, ZLU | TNPS | Tacena | zajed kursu/ | séb® ogolne-| o char, | rodzaj® | typ’ |
Jarupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) cfekty BK! | grupy zali- uczel- § praktyez
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* | aym®
1 FZP0O04901W Fizyka 1 K2AIR WOz 15 30 1 0,5 T Z Q PD Ob
Razem 110 |o]oTo 15 30 1 0,5 P(0)
Razem dla blokéw z zakresu nauk podstawowych:
Catkowita liczba godzin | Eaczna baczna Eaczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK?
ZZU CNPS ECTS
w [ 1 =} g
2 0 0 0 [i] 36 60 2 1,5 !

'BK -liczba punktéw ECTS przy
*Tradycyjna - T, zdalna - 7
*Bgzamin - E, zaliczenie na ocene ~ Z. W grupie kurséw po literze E Iub 2
*Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany ~ O
SKurs/ grupa kurséw Praktycany — P. W grupie k
SKO - ksztalcenia ogélnego, PD — pedstawowy,
"W - wybieralny, Ob - chowigzkowy

pisanych godzinem zajeé wymagajacych bezposredniego kantakty nauczyciell i studentow
wpisac w nawiasie formeg kursu koficawego (w, c, I, s, p)

ursow w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kursdw o charakterze praktycznym
K — kierunkowy, § — specjalnosciowy




4.1.3 Lista blokéw kierunkowych
4.1.3.1. Blok Przedmioty obowigzkowe kierunkowe

liczba punktéw ECTS: 23
Tygoduiowa Liczba. Liczba Kurs/grupa kursgw
liczba godzin Symbal godzin pkt. ECTS Forma? | Spe-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy  kursow {grupe [w [ Z T1 P [ s | kierunk. Z5U T CNPS [ Taczns zajec | kursu/ | sobS ogdlne-| o char. | rodza)® typ’ |
ferupy kurséw | kurséw aznaczy¢ symbolem GK) efeltu BK! | grupy zali- uczel- | praktyes-
ksztalcenia kurséw | czenia niany* | nym?

1 AREUQ000SW | Teoria sterowania (GK) 2 K2AIR_ W04 | 30 60 [3 2 T E{w) K Ob
2 AREUO0GO5C Teoria sterowania (GK) 4 K2AIR U4 30 60 4] 1 T Z P (3} K Ob
K2AIR Ups
3 | AREUODGOST. | Teoria sterowania (GK) 1 K2AIR U4 15 80 0 2 T Z P{2) K Ob
K2AIR Uos
4 | AREUIT002W | Modelowanie i identyfikacja {GK) 2 K2AIR_ W05 | 30 30 [ 2 T Z K Ob
5 | AREUIT002L | Modelowanig] identyfikacja {GK} 2 K2ATR U067 30 90 [i] 2 T Z P (2} K Ob
¢ | AREUIS003W | Teoria 1 metady optymalizac)] (GK) 2 K2AIR. W06 30 %0 5 2 T Z K Ob
T | AREUIS003F | Teoria: metady eptymalizacy {GK) 1 K2AIR Uo7 15 90 0 1 T Z P (3} K Ob
8 | AREUI12004W Metody ntatematycane aytomatyki § | 2 K2ATR-WO7 ™ 70 80 6 2 T E{w) K Ob

robotyki (GK) K2AIR woo
% | AREUIZ2004C Metody matematyczne automatyki j 2 K2ATR UGS, T 30 100 0 2 T Z P {3) K Ob
robatyki (QK) K2AIR U9
Razem El 43 {10 246 | 720 23 | 16 P(13)
Razem (dla blokéw rmmwcuroﬁu\nrvu
Caltkowita liczba godzin | Egqczna Laczna Egczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw  ECTS
godzin godzin punktéw | zajes BK!
ZZU CNPS ECTS
w T°¢ 1T p )
* 8 1T T3 1 To 240 720 23 18
'BK -liczba punktéw ECTS preypisenych godzinom zajed WYymagajacych vonv%nmn_:mmmo kontaktu nauczycieli i studentéw
mjmhwn.anw ~ T, zdalna - 7
3Egzamin — E, zaliczenic na oceng ~ Z. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego {w,c, ), 5, p)
‘Kurs/ grupa kurséw Omm_n_o_.—nsm_imb% -0

mNE.m\ grupa kursdw Praktyceny — P W grupic kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECT

SKO - ksstaleenia agdlnego, PD - podstawowy,

K- kierunkowy, §
W wybieralny, Qb — obowigzkowy

— specjalnoiciowy

S dla kurséw o charakterze praktycznyrn




4.2 Lista blokéw wybieralnych

4.2.1 Lista blokéw ksztalcenia ogdlnego

4.2.1.1. Blok Jezyki obce (min. 3 pkt ECTS): liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursew
liczba godzin Symbel godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Keod kursu | Nazwa kursu/grupy  kurséw {grupg [ W [ € 1 P | s | kicrunk. 44U CNPS [ Taczna zajet | kursuf | s4b3 ogblno-[ o char. | rodza)” typ
/grupy kurséw | kurséw ozhaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz
ksatalcenia kurséw | czenia niany* | oym®
1 Jezyk obey B2 1 K2EKA_UB1| 15 30 1 1 T Z 0 P(1} FD Ob
[2 Jezyk obcy AT 3 K2EKAUCE[ 45 60 2 1 T Z 0 P({1} PD Ob
Razem 040070 50 90 3 2 P2)

Razem dla blokéw ksztalcenia ogdlnego:

_Q_roimnm liczba godzin Laczna Lacens Laczna Liczba punk-
liczba liceha liczba téw ECTS
godzin godzin punktdw | zaje¢ Bi!
ZZU CNPS ECTS

w [ 1 p s
a 4 o [ ] 60 90 3 2

'BK -liczba punktdéw ECTS przypisanych godzinom zaje¢ wymagajacych vnnuom...mazwmmo kontakty nauezycieli i studentdw
2Tradycyjna - T, zdalna — Z

IBgramin - B, zaliczenie na oceng — Z. W gropie kursdw po literze E lub 7
4Kurs/ grupa kurséw CGgdlnouczelniany ~ O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyezny - P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktdw ECTS dla kurséw o charakt
SKO - ksztalcenia ogélnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S ~ specjalnodeiowy

W - wybieralny, Ob — cbowiazkowy

wpisad w nawiasie formg kursy koficowego (w, ¢, I, s, p}

erze praktycznym




4.2.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych

4.2.3 Lista blokéw kierunkowych

'BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajoé wymagajacych _unnvom..nminwo kontaktu nauczyciceli i studentéw

uq,n_au..n.i:x =T, zdalna - 7

3Egzamin — E, zaliczenic na ocene = Z. W grupie kurséw po literze E lub 2 wpisa¢ w nawiasic forme kursu koficowego (w, ¢ l, s p)
:Acwm\ grupa kurséw Om&aa_._namwam:w -0

mREm\ grupa kurséw Praktyczny - P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogél nego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S — specjalnosciowy

W - wybieralny, Ob — obowigzkowy




4.2.4 Lista blokéw specjalnosciowych

4.2.4.1. Blok

Przedmioty specjalnosciowe (min. 42 pkt ECTS):

liczba punktéw ECTS: 42

_| Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy  kurséw (grupe [w [ ¢ T1 P | s | kierunk. 424U [ CNPS | Taczna zajeC | kursu/ | séb3 | ogéino-| o char. rodza)® _ typ'
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) 4 efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia niany® | nym?®
1 AREU00425W | Tnternct rzeczy 2 S2ARK_W0s[ 30 60 2 1 Z S Ob
2 AREU12918W Ekonomia dla inzynierow 1 S2ARK_W07[ 15 60 2 1 T Z 5 Ob
3 | AREUOD420W | Projektowanio systeméw sterowania | 2 S2ARK_W01| 30 50 4 1 T Z 5 Ob
(GK)
4 | AREU00420L Projektowanie systemaw sterowania 1 S2ARK_UOI | 15 70 0 2 T Z P(2) S Ob
(GK)
5 AREU00402W Komputerowe systemy  sterowania | 2 S2ARK_WO0Z[ 30 50 5 1 T E{w) S Ob
(GK)
6 | AREUO0D102L, Komputerowe systemy  sterowania 2 S2ARK_U0Z | 30 100 0 2 T Z P(3) S Ob
(GK)
7 | AREUODI2TW Optymalizacja dyskretnych procesow | 2 S2ARK_W03] 30 60 5 2 T E(w) S Ob
produkeyjnych (GK)
8 AREU00421P Optymalizacja dyskretnych procesow 2 S2ARK_U08 [ 30 90 0 2 T Z P(3) S Ob
produkcyjnych (GK)
9 AREU00405L, Laboratorium konstrukeji urzadzen aus 5 S2ARK_UG3 | 75 120 4 2 T Z P(4) ] Ob
tomatyki
10 | AREUGD406P Projekt przejsciowy 3 S2ARK_U04 45 180 6 2 T Z P(6) S Ob
11 | AREU124075 Seminarium specjalnogciowe 2 | S2ARK_Wo01] 30 60 2 1 P Z P(2) 5 Ob
S2ARK_Wo02
S2ARK_Wo03
S2ARK_Wo8
) S2ARK_U10
12 | ARESI2406W Algorytmy ewolucyjne (GK) 1 S2ARK_W04] 15 30 2 1 T Z S Ob
13 | ARESI2A06L Algorytmy ewolucyjne (GK) 1 S2ARK_U05 15 30 0 1 Yy Z P(1) S Ob
14| AREU00422W Rozproszone systemy  automatyki | 2 S2ARK_W05] 30 60 5 2 T Z S Ob
(GK)
15 | AREUOD422L, Rozproszone systemy  automatyki 2 S2ARK_U06 | 30 80 0 2 T Z P(3) S Ob
(GK)
16 | AREUODT0W | Obliczenia neuronowe (GK) 1 S2ARK_WO0G] 15 30 2 0.5 T Z S Ob
17 | AREUODa10P Obliczenia neuronowe (GK) 1 S2ARK_U07 15 30 0 0.5 T Z P(1) S Ob
18 | AREUOO4TTS | Seminarium dyplomowe 2 | S2ARK_U10| 30 90 3 2 T Z P(3) S Ob
Razem 13| 0 | 116 [ 4 510 1250 42 26 P(28)
Razem dla blokéw specjalnosciowych:
Catkowita liczba godzin | Laczna Eaczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw  ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS
w [ 1 s
_ 13 |0 11 4 510 1250 42 26




4.3 Blok praktyk

nie dotyczy

4.4 Blok ,,praca dyplomowa” {0 ile jest przewidywana na studiach pierwszego stopnia)

Typ pracy dyplomowej : magisterska
Liceba semestrow pracy dyplomowej | Liczba punktéw BCTS Kod
1 15 P(16) AREU17412
Charakter pracy dyplomowej :
Liczba punktéw ECTS BK! ! 7

5 Sposoby weryfikacji zakladanych efektéw vczenia sie

Typ zajeé

Sposoby weryfikacji zakladanych efektéw uczenia sie

wyklad

zaliczenie ustne lub pisemne, kolokwium zaliczeniowe, kolokwitm {test wyboru), egzamin, egzamin pisemny, odpowiedzi ustne,
kartkéwka, aktywno$é na wykladach, ocena z koitcowego piseminego sprawdziany egzaminacyjnego, test

¢wiczenia

s$rednia ocen z prac kontrolnych, 4rednia ocen 2 prac domowych, ocena z pracy na zajeciach, ocena z testy koficowego

laboratorium

obserwacja przygotowania do zajeé laboratoryinych i ich wykonywania, sprawozdania z éwiczon laboratoryjnych, aktywnodé
na zajeciach laboratoryjnych, ocena jakoéei raportu pisemnego z laboratorium, ocena aktywnoéci i sprawnogdci wykonania

¢wiczenia bazujgca na obserwacji jego Przebiegu, ocena stopnia realizacji éwiczeri w laboratorium, testy na platformie e-
learningowej, odpowiedz ustna

projekt

analiza realizacji zadania projektowego, dokumentacja pisemna projektu, prezentacje zalozef rozwigzania koficowegs, przed-
stawienie wynikdw realizacji projektu wraz z ich dyskusjy i wnioskami, ocena przygotowania projektu, obrona projektu, udzial
w dyskusjach problemowych, ocena wykonanych zadan projektowych, ocena rapartu bisemnego z projektu, ocena prezentacji
kolejnych etapéw realizacji projektu, przestrzegania harmonogramu, akbywnodé w zespole, kreatywna postawa, ocena Jakosci
wykonancj dokumentacji, ocena elementéw skladowych projektu oraz jego formy koficowej, odpowied? ustna

seminarium

prezentacja seminaryjna, aktywnoéé - udzial w dyskusji, ocena przygotowania prezentacii, udzial w dyskusjach problemowych,
aktywno$é na zajeciach seminaryjnych, ocena jakosci prezentacji multimedialnych, ccena prezentac]i, aktywnodé w dyskusji,
przestrzeganio gznouom_..&::, erena prezentacji podsumowujacych oraz opracowania pisemnnego, dyskusja

praca dyplomowa

brzygotowana praca dyplomows

'BK -liczba punktéw ECTS prz
Mﬂnma.{.nﬁ.sw - T, zdalna — Z
3Egzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw
ﬁm:ﬁ\ grupae kursow Om&:o:nno_aw:% -0

5Kurs/ grupa Kurséw Praktyezny - P. W grupie kursow w nawiasie wpisad liczbe punkiéw ECTS dla kurséw o charakt
SKO - ksztalcenia ogélnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, § — specjalnoiciowy

ypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kantakty nauczycieli i studentéw
pe literze B lub Z wpisad w nawiasie formg kursy koficowego (w, ¢, I, 8, p}

erze praktyczaym

"W ~ wybierainy, Ob — obowiazkowy
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1 Zestaw kurséw i grup kurséw obowigzkowych i wybieralnych w ukladzie semestralnym

Semestr 1
Kursy obowigzkowe liczba punktéw ECTS: 4 :
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spe-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w[ € JT [ p | s | kierunk. ZZU | CNPS | faczna | zajeé | kursu/ | sob® ogblne] o char. | rodzaj’ | wyp®
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? | nym®
1 MATO01440W | Matermatyka 1 K2ATR. Wo1 15 30 1 1 T Z [+] P(1} KO Ob
2 | FZP004901W | Fizyka 1 KIAIR.W021({ 15 30 1 0,5 T Z €] FD Ob
3 FLEUGO001S Komunikacja spoleczna 1 | K2AIR_J03 15 60 2 1 T Z [o] KO Ob
K2AIR.K01
Razom 2|06 ]06]1 45 | 120 1 2.5 BD)
Grupa kurséw obowigzkowych liczba punktéw ECTS: 23
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin wkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa lwsu/gropy kursdw (grupe | w | ¢ | 1 p | 5 | kierunk. ZZU | CNPS | Taczua | zajed | kursu/ | sob? ogdina| © char. | todza)” | typ’
Jerupy kursdw | kurséw oznaczyé¢ symbolem GK) efakiu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany*| nym®
1 AREU12004W | Metody matematyczne automatyki i} 2 K2AIR W07} 30 80 3] 2 T E{w) K Oh
robolyki (GK) K2AIR W09
2 AREUI2004C | Metody matematyczne automatyki i 2 K2ZAIR_UDS, [ 30 100 0 2 T Z P (3} K Ob
robotyki (GK) K2AIR_UQ09
3 | AREU13003W | Teoria i metody optymalizacji {GK) 2 KZAIR_.WO06 | 30 9 5 2 T Z K Ob
4 AREL3003P Teoria i metody optymalizacji (GK) 1 K2AIR_UG7 15 90 Q 1 T FA P (3) K Ob
5 ATEULT002W | Modelowanic i identyfikacja (GK) 2 KZATR Wo5 30 40 1] 2 T Z K Ob
1] AREVIT002L Modelowante 1 identyfikacja {(GK) 2 K2ZAIR_UDG 30 a0 [} 2 T 4 P (2} K [a]1}
7 | AREUO0005W | Teoria sterowania (GK) 2 K2ZAIR. W04 | 30 60 [ 2 T E{w) K Ob
& | AREUQOO0SC | Leoria sterowania {GK) 2 KIZAIR_UD4 | 30 60 0 1 T Z P (3} K Ob
KZAIR_J0S
9 ] AREU00005L | Teoria sterowsnia (GK) 1 K2AIR_U04 15 60 [Q 2 T Z P (2} K Ch
K2AIR_U0S
Razem F|a[3[1]6 240 | 720 23| 16 P(13)
Kursy wybieralne liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godein Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kad kursu | Nazwa kursu/grupy hurséw (grupg [ w [ & [T [ p [ s | kicrunk. ZZ0 | CNPS | laczna | zajeé | kursu/ | séb® ogdlne-| o char. | rodzaj® | typ”
Jerupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany*| nym®
1 Tezyk obey Al 3 K2EKA_UD2| 45 60 2 1 T Z ) P(1} PD Ob
2 Teayk obey B2+ 1 KIRKA_DOI| 15 30 1 1 T Z 0 P(1) D Ob
Hazem 0la|O]l0]|D0 80 80 3 2 P(2)
Razem w semestrze
Caltkowita liczba godzin Egczna Laczna Egczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS




101 8 3 1 345 8930 30 20,5

1BK ~liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studenséw

*Tradycyjna — T, zdalna - 2

$Egzamin — K, valiczonie na oceng - Z. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego (w, ¢, 1, s, p)
*Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczeiniany ~ O

®Kurs/ grupa kurséw Praktycany — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, K - kicrunkowy, 8 ~ specjainosciowy

"W - wybieralny, Ob — obawiazkowy



Semestr 2

Kursy wybieralne liczba punktéw ECTS: 7

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczha godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
IL.pl Kod kurse | Nazwa Lkursu/grupy kurséw {grupg { w | ¢ |1 p [ 8 | kierunk. TZ0 | CNES | laczna | zajeé | kursu/ | séb® ogbdino-| o char. | rodzaj” | typ®
Jegrupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK} efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 AREUNG7103 Seminarium specjalnoiciowe 2 | S2ARP.WQ9| 30 60 2 1 T Z P[1) 5 Ob
2 AREUQO709P Projekt przejdciowy 3 S2ARP_UDG 45 150 5 4 T Zz P(5) S Ob
Razem ojolo|s]2 75 210 7 3 P(6)
Grupa kurséw wybieralnych liczba punktéw ECTS: 23
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kad kursny | Nazwa kursu/grupy kursdw {grupe | w | & |1 p | s | kierunk. ZZU | CNPS | faczna | zajge | kursu/ | s6h? ogdlno-] o char. | rodzai’ | typ”
Jerupy kurséw | kursdw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
lisztalcenia kurséw | czenia | niany?| nym®
1 AREUDO7G3W | DOCS Automatyzac)a procesow cigglych | 2 SZARP Woa| 30 60 5 1 T Efw) 8 Ob
(GK)
2 AREUGO703L PCS Automatyzacja procesow cigglych 2 S2ARP.UDS 30 60 0 2 T Z P(2] S Ob
{(GK)
3 [ AREU00701W | Smart Factory (GK) 2 S2ZARP.W04| 30 60 5 1 T E{w} [ Ob
1 | AREGOOT0IP | Smart Factory (GK) 2 SZARP_U04 | 30 60 0 2 T Z o)) 5 Ob
5 ARBUMTO2ZW | Optymalizacja planowania produkeji | 2 S2ARP_W03! 30 &0 5 1 T zZ 5 Ob
(GK)
[ AREUDOTORE? Optymalizacja planowania produkeji 2 S2ARP_UO3 30 60 0 2 T 7z —Umwu 3 Ob
(GK)
7 | AREUGQ705W | Siect neuronowe i systemy rozmyte | 2 S2ARP. WO2| 30 60 4 1 T F s Jb
(GK)
& 1 AREUOOT0EP | Sieci neuronowe 1 systemy rozmyte 1 S2ARP_U02 | 15 30 0 1 T Z P{1} ] Ob
(GK)
9 | AREUDOTOVW | Systemy wizyjne w diagnostyce proce- | 2 52ARP.WO1| 30 60 4 i T Z S Ob
séw (GK)
101 ARBUD0707P | Systemy wizyine w diagnostyce proce- 2 S2ZARP._UGL 30 60 0 2 T Z P 5 Ob
séw (GK)
Razem Ifo[2[7]0 285 570 23 14 P(8}
Razem w semestrze
Calkowita liczba godzin Laczna Lgczna Laczna Liczba punk-
liczha liczha liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw zajes BK!
Z7ZU CNPS ECTS
w [ 1 P 5
10| 0 2 10! 2 360 ‘7RO 30 17




Semestr 3

Kursy obowigzkowe

liczba punktéw ECTS: 3

Tygadnicwa Liczba Liczha Kurs/grupa kurséw
liczha. godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grape [w [ € [T [ p ['s | kierunk ZZ17 | CNPS | Taczna | zaied | kursu/ | séb® ogblno-| o char. | redzaj® | Lyp'
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK} efektu BK! | grupy zali- ucgel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 ZMZO00387TW Przedsiebiarczoéd 1 K2AIR_W03 15 30 3 1 T F4 0 KO Ob
2 | ZMZO003875 Przedsighioreczodé 1 ] K2AIR K02 | 15 60 0 1 T 2 ] P (2) KO Ob
Rowem T{ojojo]¢t 30 90 ] 2 P(2)
Kursy wybieralne liczba punktéw ECTS: 18
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursdéw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa lkwrsu/grupy kurséw (grupe | w | ¢ 11 p | s | kierunk. ZZU | CNPS | laczna | zajec | kursu/ | sob® ogbluo| © char. | rodzai’ [ typ'
Jgrupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® ! nym®
I { AREU00711S | Seminarium dyplomowe 2 | S2ARP_UI0 | 30 90 3 1 T Z P(3} 5 Ob
2 | AREUGOTIZ* Praca dyplomowa 150 360 15 6 T Z P (12} 5 Ob
Razem 0l0 |00 2 180 450 1B 7 P[15)
Grupa kurséw wybieralnych liczba punktéw ECTS: 9
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. BECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursn | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupg [ w [ € [T | p | s i kierunk. 77U | ONPS | laczna | zajet | kursu/ | séb3 ogdlno o char. | rodzaj® | typ'
Jgrupy kursdw | kurséw oznaczyd symbolem GEK) efektu BK! | grupy zali= uczel | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany®| nym®
1 AREUOCO706W | Wspdlpraca robotéw w Przemysle 40 | 1 S2ARP.WQT) 15 30 2 1 T Z 5 Ob
(GK)
2 AREU00706S Wspdlpraca robotdw w Przemysle 4.0 1 | S2ARP_UOT 15 30 0 1 T Z P(1} E] Ob
(GK)
3 AREUQD7T05W | Roboty transportowe (GK) 1 S2ARP_ W08 15 30 2 1 T Z 5 Ob
4 | AREUQ0705P | Roboty transportowe (GK) 1 S2ARP U0S | 15 30 0 1 T Z P(1] S Ob
5 | AREU0O704W | Uczenie i widzenie maszynowe (GK) 2 S2ARP.WOG[ 30 60 [ 1 T Z 8 Ob
G | AREUOQTOAL Ucnenie | widzenie maszynowe {GK) 2 SZARP_UOG | 10 60 9 2 T Z P S Ob
Razem 20211 120 | 240 ] 7 P(d)

IBK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajgé wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauczycieli i studentéw
2Pradyeyjna ~ T, zdalna — Z

3Egzamin ~ E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie formg kursu keficowego (w, ¢, 1, s, v}
4Kurs/ grupa kurséw Cgdincuczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Prakiyceny - P. W grupie kursdw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogdlnego, PD - podstawowy, K — kierunkowy, S - specjalnoiciowy
W — wybieralny, Ob - obowiazkowy




Razem w semestrze

Catkowita liczba godzin Lgczna Eaczna tgczna Liczba punk-
liczba liczba liczba tow ECTS
godzin godzin punktéw | zaje¢ BK!
ZZY CNPS ECTS

w | L 1 p 3
5 0 2 1 4 330 780 30 16

1BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom 2ajgé wymagajacych bezposredniege kontakiu nauczycieli i studentdw

2Tradycyjna = T, zdalna — Z

3Egeainin — B, caliczenic na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie formg kursu koficowego (w, c, L, 5, p)
4Kurs/ grupa kurséw Qgélnouczelniany — O

Kurs/ grupa kurséw Praktyczny ~ P. W grupie kurséw w nawiasie wpisad liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
KO - ksztaleenia ogéloege, PD - padstawowy, K — kierunkowy, S — specjalnodciowy

TW — wybieralny, Ob - obowigzkowy

IBK -liczba punkiéw ECTS przypisanych godzinom zajgé wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna ~- T, zdalna — Z

IEguamin — E, zaliczenie na ocene — Z. W grupie kurséw po literze E lub 2 wpisaé w nawiasie forme kursu koiicowego {w, c, |, s, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw ECTS dla kursdéw o charakterze prakiycznym
SKO - ksztalcenia ogilnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, 5 — specjalnosciowy

"W — wybierainy, Oh — obowigzkowy



2 Zestaw egzaminéw w ukladzie semestralnym

Kod kursu Nazwy kurséw konczacych sig egzaminem Semestr |
AREU00703 | 1. DCS Automatyzacia proceséw claglych 2
AREUQ0701 | 2. Sinart Factory 2
AREU12004 | 1. Mctody matematyczne automatyki i robotyki 1
AREU00005 | 2. Teoria sterowania 1

3 Liczby dopuszczainego deficytu punktéw ECTS po poszczegdlnych semestrach

Semestr

Dopuszezalny deficyt punktéw ECTS po semestrze

1

8

2

8

Deficyt liczony jest z uwzglednieniem WSZYSTKICH kurséw/grup kursdw, réwnied nietechnicznych. Deficyt po semestrze 2 dotyczy
TYLKO kurséw/grup kurséw niezaliczonych w semestrze 1 (wszystkie kursy /grupy kurséw z semestru 2 musza by¢ zaliczone).
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Zal. nr 3 do ZW 13/2019

Zalacznik nr 2 do Programu studidéw

OPIS PROGRAMU STUDIOW
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Specjalnosé: Przemyst 4.0 (ARP) Stacjonarne II stopnia

1 Opis
1.1 Liczba semestriw: 1.2 Calkowita liczba punkiéw ECTS koniecana do ukoviczenia studidw ne danym pozio-
3 mie:
90
1.3 fgczna ficzbe godzin zajed: 1.{ Wymaganie wstepne (w szczegdinodei w preypadku studidw drugiego stopnie:
1035
REKRUTACITA

wymagania corocznie okreslane przez Senat PWr. i Rade Wydzialu Elektroniki

1.5 Tytul zawoedowy nedewany po zekoriczeniu studidw: | 1.6 Sylwetka absolwenta, mozZliwosci zetrudnienia

Magister Ksztaleenie obejmuje narzedzia programistyczne, metody i algorytmy do zarzgdzania,
kwalifikacje 11 stopnia wspomagania decyzjl i sterowania procesami produkcyjnymi w ujeciu Przemystu 4.0 -
Inteligentnych Fabryk (Smart Factories), tj. przy uzyciu systeméw i sieci komputero-
wych, systemdw whudowanych 1 inobilnych, systeméw wizyjaych, sieci neuronowych,
uczenia i widzenia maszynowego a takze robotéw kooperujacych. Absclwent jest przy-
gotowany do pelnienia funkeji menedzerskich lub specjalistycznych przy procesie opty-
malizac]ii planowania dyskretnych i cigglych proceséw produkcyjnych, nadzorze jakosci
w systemach produkeji, do projektowania komputerowych systeméw wspomagajacych
sterowanie | zarzadzanie produkcjy, a takie do szeroko rozumianych prac w konwencji
nowego paradygmatu wytwarzania Przemystu 4.0. Absolwent jest takze przygotowany
do pedjgeia studidw I11. stopnia {doktoranckich) w dyscyplinie automatyka, elektronika
i elektrotechnika oraz informatyka i telekomunikacia.




1.7 Mozliwo$¢ kontynuacyi studidw: 1.8 Wskazanie zwigzku z misja Uczelni mi strafegio jej rozwoju:

I stopien — studia doktoranckie w pokrewnych kierun- | Program studiow jest zgodny z Planem Rozwoju Wydzialu Elektroniki przyjetym przez
kach Rade Wydzialu w dniu 22.02.2012. Plan Rozwoju Wydzialu Jest w pelni skorelowany
z misjs uczelni i stralegig jej rozwoju przyjeta przez Senal Politechniki Wroctawskie]
w 2011 rokun. Zwiazki te sa uwidocznione przykladowo w punkcie 3 Planu Rezwoju
»Misja | Wizja Wydzialu” oraz w punkcie 4 Planu Rozwoju ,,Modele Sekiorowe®, gdzie
sprecyzowanc Model Ksztalcenia i Model Studiowania jak réwniez Model Wspalpracy
z Oteczeniem uwzgledniajacy potrzeby rynku pracy oraz budowania sieci wplywow.

2  Opis szczegdlowy

2.1 Calkowita liczba efektéw uczenia sie w programie studidw: W (wiedza) = 18, U (umiejetnodci}) =19, K (kompetencje) = 3, W + U
+ K = 40

2.2 Dla kierunku studiéw przyporzadkowanego do wigcej niz jednej dyscypliny — liczba efektdw uczenia sie przypisana do dyscypliny:
nie dotyczy

2.3 Dla kierunku studiéw przyporzadkowanego do wigce] niz jednej dyscypliny — procentowy udzial liczby punktéw ECTS dla kaidej 2
dyscyplin:

nie dotyczy

2.4a. Dla kierunku studiow o profilu ogoélnoakademickim — liczba punktow ECTS przypisana zajeciom zwigzanym z prowadzong w Uczelni

dziatalnoscia naukowsg w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek studiéw (musi by¢ wicksza niz 50 %
caltkowitej liezby punktéw ECTS z p. 1.1} 30

2.4b. Dla kierunku studiéw o profilu praktycznym - liczba punktdéw ECTS przypisana zajeciom ksztaltujgcym umiejetnogei praktyczne
Tzcmm byé wieksza niz 50 % calkowite] liczby punktéw ECTS z p. 1.1)

nie dotyczy

2.5 Zwiegzla analiza zgodnoédci zakladanych efektéw uczenia sig z potrzebami rynku pracy

Rynck pracy dla absolwentéow studiéw inzynierskich na kierunku Automatyka i Robotyka obejmuje obszar calego kraju, Regiont Dolnoslyskiego i
Wroclawia. Program studiowania na tym kierunku zawiera wszystkie najwazniejsze potrzeby i wymagania rynku pracy dla automatykéw, robotykéw i
specjalizowanych informatykéw. Profil firm, ktére bedg korzystaé z kompetencji absolwentéw tego kierunku, to przede wszystkim firmy integratorskie,
ustugowe i produkeyjnc. W tym zakresic jest i1 bedzie znaczace zapotrzehowsanic na specjalistéw 2 tytulem inzyniera, posiadajacych umiejgtnosdei
integracji urzadzeni i systeméw automatyki, tworzenia oprogramowania dla sterownikéw PLC, PAC, systeméw SCADA oraz systeméw robotycznych,
przeprowadzania uruchamiania i rozruchu systeméw sterowania, lokalnego i zdaluego serwisu, nadzor nad pracujacymi systemami sterowania produkeja.
Réwniez umiejgtnosé projektowania szeroko rozumianych ukladéw sterowania, systeméw telemetrycznych i pomiarowych bedzie na rynku pracy przyjeta



bardzo pozytywnie. Znaczaco zwicksza sie tez ilogé firm, ktére automatyzuja budynki i domy inteligentne, a nastepnie te obiekty wymagajq stale]
opicki kenscrwatorskiej ingynicréw automatykéw. W Regionic Dolnoslyskim prowadzi dzialalnoeéé znaczaca ilodé malych i $rednich przedsiebiorstw oraz
zakladéw produkeyjnych, w ktoérych umiejeinosei ingynierskie znajdujg i znajda uznanie w okresie wielu nastepnych lat. O zapotrzebowaniu rynku
pracy na absolwentdw $wiadczy tez umieszczenie automatyki i robotyki na lifcie kierunkéw zamawianych Ministerstwa Nauki i Szkolnictwa Wyzszego.

2.6. Laczna liczba punktéw ECTS, ktéra student musi uzyskaé na zajgciach wymagajacych bezposredniego udzialu nauczycieli akademic-
kich lub innych oséb prowadzacych zajecia i studentéw {wpisaé sume punktéw ECTS dla kurséw/ grup kurséw oznaczonych kodem
BK1) 53,5 ECTS

2.7. Eaczna liczba punktéw ECTS, ktéra student musi uzyskaé w ramach zajeé z zakresu nauk podstawowych

b2

Liczba punktéw ECTS z przedmiotdéw obowlazkowych
Liczba punktéw ECTS z przedmiotéw wybieralnych
Laczna liczha punktéw ECTS 2

=

2.8. Baczna liczba punktéw ECTS, ktéra student musi uzyskaé w ramach zajeé o charakterze praktycznym, w tym zajeé laboratoryjnych
i projektowych (wpisaé sumg¢ punktéw ECTS kurséw/grup kurséw oznaczonych kodem P)

Liczba punktéw ECTS z przedmiotéw obowigzkowych | 35
Liczba punktéw ECTS z przedmiotéw wybicralnych | 16
Laczna liczba punktéw ECTS 51

2.9. Minimalna liczba punktéw ECTS , ktéra student musi uzyskaé, realizujac bloki ksztalcenia oferowane na zajeciach ogélnouczelnianych
lub na innym kierunku studiéw (wpisaé sume punktéw ECTS kurséw/grup kurséw oznaczonych kodem 0) 10 punktéw ECTS

2.10. Laczna liczba punktéw ECTS, ktéra student moze uzyskaé, realizujac bloki wybieralne (min. 30 % catkowite]j liczby punktéw ECTS)
60 punktéw ECTS

3 Opis procesu prowadzacego do uzyskania efektéw uczenia sie:
Proces dochodzenia do uzyskania zaplanowanych efektéw uczenia sig jest wicloetapowy i wieloaspektowy:

e Na etapie rekrutacii dazy sie do przyjmewania tylko studentdéw z wysokim wspdtczynnikiemn rekrutacyjnym, tzn. dobrze przygotowanych w szkolach
sreduich do podjgeia studidw wyizszych.

& W czasie pierwszego roku studidw prograin nauczania przewiduje zdobycic tzetelne] wiedzy podstawowej (inatematyka, fizyka, informatyka), co ulatwi
osiagniecie efektdw nauczania w kolejnych latach.

¢ Kursy podstawowe i kursy pomocnicze sa laczone w grupy kurséw (¢wiczenia rachunkowe, laboratoryjne, projektowe), ktore pozwalaja zweryfikowac
wiedzg studentéw w zastosowaniach praktyczuych.

* Duieki dobreinu wyposazeniu bibliotck oraz udestepnianiu studentom materialéw dydaktycznych przez prowadzacych | istnigje mozliwosé wezesniejszego
i systematycznego przygolowywania si¢ do zajgé dydaktycznych.

s Wysoki poziom techniczny wyposazenia sal wykladowych oraz laboratoriéw, ulatwia przyswajanie przez studentéw wiedzy i umiejetnosci.



» Proces osiggania efektéw uczenia si¢ podlega ciaglej weryfikacji pozyskane] wiedzy i umiejgtnodci na kursach pomocniczych, seminariach, kolokwiach,
egzaminach (w tym na egzaminie dyplomowym).



4 Lista blokéw zajec:

4.1 Lista blokéw zaje¢ obowigzkowych:

4.1.1 Lista blokéw ksztalcenia ogélnego

4.1.1.1. Blok Przedmioty humanistyczno-menedzerskie {min. 5 pkt. ECTS): liczba punktéw ECTS: 5
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liceba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grape [ w [ & T 1 [ p | s | kierunk. ZZU | ONPS | Tacena | zajec | kursuf | séb® ogélno-] © char. | rodsaj® | typ'
Jgrupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz
ksztalcenia kurséw | czemia | niany*| nym®
1 FLEU00001S Komurnikacja spoleczna 1 | K2AIR_UD3 15 60 2 1 T Z Q KO Ob
K2AIR_KO1
2 ZMZODOSETW Przedsighiorezoéd 1 K2AIR.W03 15 30 3 1 T Z [6) KO Ob
3 | ZMZ000387S Przedsigbiorcuose 1 | K2AIR K02 15 60 0 1 T Z Q P{2) KO Ob
Razem 1lolofo]z2 45 150 5 3 P(2)

Razem dla blokéw ksztalcenia ogélnego

Calkowita liczba godzin | Egczna Lacena Laczna Liczba punk-
liczba liceba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK!
ZZU CNPS ECTS

w é 1 p s

1 [\ a 4 2 45 150 5 3

lBK ~liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zsjed wymagajacych bezposredniego kontaltu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna - T, zdalna — 2

3Egzamin - E, zaliczenic na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie formg kursu koficowego {w, ¢, 1,5 p)
Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktyceny — P. W grupie kurséw w nawlasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
KO - ksztalcenia ogdlnega, P} — podstawowy, K - kierunkowy, S — specjalnosciowy

"W ~ wybieralny, Ob - obowigzkowy



4.1.2 Lista blokéw 2z zakresu nauk podstawowych

4.1.2.1. Blok Matematyka liczba punktéw ECTS: 1
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grups kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lpn| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kursdw {grupe | w [ ¢ |1 = | s | kierunk. ZZU | CNES | laczna | zajec | kursu/ | séb? ogilno-| o char. | rodzaj®
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- ucgel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany®! nym®
1 MAT001440W | Matematyka 1 K2AIR_ W01 15 30 1 1 T Z @) P(1} KO
Ravem ijola[0]0 15 30 1 1 P(1)
4.1.2.2. Blok Fizyka liczba punktéw ECTS: 1
T'ygodniowa Liczba Liczha Kursfgrupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kursdw (grupe [ w | ¢ {1 [ p | s | kierunk. ZZU | CNP3 | lacena | zaje | kursu/ | s6b® og6ino-] o char. | rodzaj”
JErupy kurséw | kurséw cznaczyd symbolem GK) efekin BX! | grupy zali- uczel- | prakiycz-
ksztaicenia kurséw | czemia | niany? | nym®
1 FZP004901W Fizyka 1 K2AIR_ W02 15 30 1 0,5 T Z [} PD
Razem ijlo|0|0]0 i5 a0 1 0.5 P(0)

Razem dla blokéw z zakresu nauk podstawowych:

Catkowita liczba godzin | Egezna Laczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw  ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS

w Z I P s

2 0 1 H a 30 860 2 1.5

1BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradycyina — T, zdalna - Z

3Egzamin — E, zaliczenic na oceng ~ Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisad w nawiasie farme kursu koficowego (w, ¢, 1, s, p)
4Kurs/ grupa kursdow Qgdlnouczelpiany — O

5Kurs/ grupa kursow Praktyczny — P. W gruple kurséw w nawiasie wpisa¢ liczbg punktéow ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogélnege, PD - podstawowy, K ~ kierunkowy, S — specjalnodciowy

TW — wybieralny, Ob — abowigzkowy



4.1.3 Lista blokéw kierunkowych
4.1.3.1. Blok Przedmioty obowiazkowe kierunkowe

liczba punktéw ECTS: 23

1BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezpofredniego kontaktu nauczycieli i studentow
2Tradycyjna — T, zdalna — Z

3Egzamin - E, zaliczenie na oceng ~ 2. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisad w nawiasie forme kursu koficowego (w, c, |, 5, p)
1Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktycany — P. W grupie kursdw w nawiasie wpisa¢ liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym

SKQ - ksztaleenia ogélnege, PD ~ podstawowy, K — kierunkowy, S - specjalnogciowy

"W - wybieralny, Ob — obowinzkowy

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursdw
liceba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kursdw {grupe [ w [ & |1 { p [ s | kierunk. ZZU | CNPS | Iacena | zajet | kursu/ | s6b? ogdlno-|] o char. | rodeai® | typ’
ferupy kursdw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
lisztalcenia kurséw | czenia | niany?! | nym®
1 AREUQ0005W | Teoria sterowania (GK) 2 K2AIR W04 | 230 60 6 2 T Ef{w) K Ob
2 | AREUQDGOSC | Teoria sterowania (GK) 2 K2AIR_U04 30 60 ) 1 T Z P (3} K Ob
K2AIR_UO5
3 AREU00005L Taoria sterowania {(GK} 1 K2ATR. Uo4 15 &0 0 2 T F P12) K Ob
K2AIR_U05
4 AREU17002W | Modelowanie i identyfikacja (GK) 2 K2AIR_ W05 30 a0 1] 2 T zZ K Ob
3 AREUL70062L Modelowanie i identyfikacja (GK) 2 K2AIR_U06 30 0 0 2 T Z P (2} K [6]
6 | AREUL5003W | Teoria | metody optymalizacji (GK) 2 K2AIR.WO05| 30 90 3 2 T Z K Ob
7 AREU13003P | Teoria 1 metody optymalizacii (GK) 1 K2AIR_IO7 15 80 0 ] T 7z P (3} K Ob
8 ¢ AREUI2004W | Metody matomatyczne automatyki i [ 2 K2AIR WO, 30 80 6 2 T BE{w) K Ob
rabotyki (GK) K2AIR_W04
9 AREUI2004C | Metody matematyczne automatyki 1 2 K2AIR_U08,| 30 100 0 2 T Z P (3} K Ob
robotyki (GK) K2AIR U0
Razem alda(3]1]0 240 T20 23 16 P({13)
Razem (dla blokéw kierunkowych):
Catkowita liczha godzin | Laczna Eaczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS
w [ 1 p B
8 4 3 1 a 240 720 23 16




4.2 Lista blokéw wybieralnych

4.2.1 Lista blokéw ksztalcenia ogélnego

4.2.1.1. Blok Jezyki obce {min. 3 pkt ECTS): liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursdw
liczba godsin Symbal godsin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp| Kead kursu | Naswa kursu/grupy kurséw (grupg [ w] € [[ [ p [ 5 | kierunk. ZZU T CNES | Iayczna | wajeé | kursu/ | séb® ogdlno-| o char. | rodzaj® | typ
Jgrupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uezel- | praktyce-
ksztaleenis kurséw | czenia | niany*| nym?®
1 Jezyk choy B2+ 1 KZEKA_UJ01| 15 30 1 1 T Z 0 P{1} PD [e]}}
3 Jezyk abey A2 3 KZ2EKA_UQZ| 45 &0 2 1 T 4 g P(1) PD Oh
Razem a|l4}0]|]0]0 60 a0 3 2 {2}

Razem dla blokéw ksztalcenia ogdlnego:

Calkowita liczba godzin | Laczna Eaczna Egezna Liczba punk-
liczba liczba liczba téow ECTS
godzin godzin punktaw zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS

w é I P 3

0 4 4] a 0 Lil] a0 3 2

'BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajet wymagajqcych bezposredniege kontaktu nauczycieli i studentéw

1radycyjna — T, zdalna - Z

3Egeawin - B, »zaliczenic na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego {(w, c, |, s, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
KO - ksztalcenia ogdluego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, § — specjainosciowy

W - wybieralny, Ob — obowigzkowy



4.2.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych

4.2.3 Lista blokdéw kierunkowych

IBK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna — T, adalna — 2

}Egeanin — E, zaliczenic na oceng — Z. W grupic kurséw po literze B lub 2 wpisa¢ w nawiasic lorme kursu kohcowego (w. ¢, L, s, P)
4Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogélnego, PD - podstawowy, K ~ kierunkowy, S — specjalnogciowy

TW — wybieralny, Ob ~ obowiazkowy



4.2.4 Lista blokéw specjalnosciowych

4.2.4.1. Blok Przedmioty specjalnodciowe (min. 42 pkt ECTS):

liczba punktéw ECTS: 42

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursdw
liczba godzin Symhol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp{ Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe [ w1 & ] I P | & | kerunk. TZU | CNPS | lacans | zajec | kursu/ | séb? ogblno-] © char. | rodzaj’ | typ’
Jerupy kursow | kurséw oznaczyé symbolem GK} efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® [ nym®
1 AREUGOT08P | Projckt przciSciowy 3 S2ARPU0O | 45 150 5 2 T Z P{5)} S Chb
2 AREUG707W | Systemy wizyine w diagnostyce proce- | 2 S2ARP. WOL| 30 &0 4 1 T Z B Ob
saw (GK)
3 AREUDOTOTP Systemy wizyjne w diagnostyce proce- 2 S2ARP_UGL 30 60 [§) 2 T Z P(1} 5 Oh
sow (GK)
1+ AREUO0708W | Siecl neurcnowe 1 systemy rowmyte | 2 S2ARP_WO2{ 30 60 1 1 T Z 5 O
(GK)
5 AREUDOTOEP Sieci neuronowe i systemy rozmyte 1 S2ARP_UO2 15 30 0 1 T Z P(1) s Oh
(GK)
6 | AREUQGO7G2W | Optymalizacja planowania produkcji | 2 S2ARP_WO03| 30 60 5 1 T Z 5 Ob
(GK)
7 | AREUDOTOZP | Optymalizacja planowania produkc)i 2 S2ARP U0 | 30 60 0 2 T Z P(2) S Ob
(GK)
<] AREUGOTOIW | Smart Factory {GK} 2 S2ARP.WO4| 30 60 3 1 T E{w) 5 Oh
] ALRKEUOOTOLP Smart Factory (GK) 2 S2ARY _UD4 30 &0 [4] 2 T i/ P2} 5 Ob
10 | AREUDNOT03W | DCS Aulowalyzacija proceséw cigglych | 2 S2ARP WO05| 30 60 5 1 T E{w)} S Ob
(GK)
11 | AREUOD703L | DCS Automatyzacja pracesdw cigglych 2 SZARP_UDS | 30 60 0 2 T Z P2} E] Ob
(GK)
12 [ AREUODTIO8 Seminariura specjainodciowe 2 S2ARP_WO04| 30 50 2 1 T Z P{1} S Ob
13 | AREUQ0704W | Uczenie i widzenie maszynowe {GEK) 2 S2ARP._W06| 30 60 E 1 T Z 5 Ob
14 | AREUGO704L | Uczenie | widzenie maszynowe (GK} 2 S2ZARP_U06 | 30 60 0 2 T Z P2} S Ob
15 | AREU00705W | Roboty transportowe ((GK) 1 S2ARP_W03| 15 30 2 1 T Z S Ob
16 | AREUDOT05P | Roboty transportowe (GK) 1 SZARPUOS | 15 30 0 1 T Z P(1) E] Ch
17 | AREUQ0706W | Wspdipraca roboidw w Przemysle 4.0 | 1 S5ZARP_WO7| 15 30 2 1 T Z S Ob
(GK)
18 | AREUQ070GS Wspalpraca roboldw w Przemysle 4.0 1 | S2ARP_UDT 15 30 0 1 T Z P(1) 5 Ob
{GK)
19 | AREU(0711S | Seminariutn dyplomowe 2 | S2ARPUI0| 30 90 3 1 T Z P(3} B Ob
Razem 14| 0 [ 4 | 11} B 510 1110 42 25 P(21)
Razem dla blokéw specjalnosciowych:
Calkowita liczha godzin | Egczna Laczna Laczna Liczba punk-
licziba liczba liczha téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
ZZU CNPS BECTS
w [ I P s
14 | O 4 i1 ] & 510 1110 42 25




4.3 Blok praktyk

nie dotyczy

4.4 Blok ,,praca dyplomowa” (o ile jest przewidywana na studiach pierwszego stopnia)

Typ pracy dyplomowej : magisterska
Lickba semestrow pracy dyplomowej | Liczba punktéw ECTS Kod
1 15 P(10) AREU172L0
Charakter pracy dyplomowej : naukowo-badawczy
Liczba punktéw ECTS BK! _ 7

5 Sposoby weryfikacji zakladanych efektéw uczenia sig

Typ zajed Sposoby weryfikacji zaktadanych efektéw uczenia sie

wyklad zaliczenie ustnc lub pisemne, kolokwium zaliczeniowe, kolokwium {tost wyboru), egzarmin, cgzamin piscmny, odpowiedzi ustne,
kartkéwka, aktywnosé na wykladach, ocena z koficowego pisemnego sprawdzianu egzaminacyjnego, test

¢wiczenia Srednia ocen z prac konlrolnych, érednia ocen z prac domowych, ocena z pracy na zajeciach, ocena z testu koficowego

laboratorium

obscrwacja preygotowania do zajeé laboratoryjnych i ich wykonywania, sprawozdania ¢ éwiczen laboratoryjnych, aktywnodé
na zajeciach laboratoryjnych, ocena jakosci raportu pisemnego z laboratorium, ocena aktywnosci i sprawnoéci wykonania
¢éwiczenia bazujaca na obserwacii jego przebiegu, ocena stopnia realizacji éwiczen w laboratorium, testy na platformie e-

learningowej, odpowicdz ustna

projekt analiza realizacji zadania projektowego, dokumentacja pisemna projektu, prezentacie galozen t rozwiazania koficowego, przed-
stawienie wynikéw realizacii projekiu wraz z ich dyskusjg | wnioskami, ocena przygotowania projektu, obrona projektu, udzial
w dyskusjach problemowych, ocena wykonanych zadan projektowych, ocena raportu piscmnego z projekiu, ocena prezentacji
kolejnych etapdw realizacji projektu, przestrzegania harmonogramu, aktywno$é w zespole, kreatywna postawa, ocena jakosci
wykonane] dokumentacii, ocena clementéw skiadowych projektu oraz jego formy koficowej, odpowiedZ ustna

scminarium

prezentacja seminaryjna, aktywnosé - udzial w dyskusji, ocena przygotowania prezentacii, udzial w dyskusjach problernowych,
aktywno$é na zajeciach seminaryjnych, ocena jakosci prezentacji multimedialnych, ocena prezentacji, aktywnosé w dyskusji,
precstrzeganic harmonogramu, ocena prezentacii podsumowujacych oraz apracowania pisemnego, dyskusja

praca dyplomowa

przygotowana praca dyplomowa

LBK -liczba punktéw ECTS preypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezpoéredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

*Tradyeyine — T, zdalna — Z

3Egzamin ~ E, zaliczenie na aceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego (w, ¢, 1, 5, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany —~ O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupic kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kursdéw o charakterze praktycenym
SKO - ksztalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, I — kierunkowy, § - specjalnosciowy

TW — wybieralny, Ob — ohowiazkowy




6 Zakres egzaminu dyplomowego

zalgeznik nr 2

7 Wymagania dotyczace terminu zaliczenia okreslonych kurséw/grup kurséw lub wszystkich
kurséw w poszczegdlnych modutach

Brak wymagan

8 Plan studiéw (zalgcznik nr 3. )

7Zaopiniowane przez wlasciwy organ uchwalodawczy samorzadu studenckiego:

Data Imig, nagwisko # podpis przedstawiciela studentéw

Dziekan
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13,04 2013
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1

Zestaw kursow i grup kurséw obowigzkowych i wybieralnych w ukladzie semestralnym

Semestr 1
Kursy obowiazkowe liczba punktéw ECTS: 4
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursaw
liczha gadzin Symhol godzin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp| Ked kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w | € | 1 p | s | kierunk. ZZ2U | CNPS | Taczna | zaje€ | kursu/ | s6b® ogblne-| o char, | rodza)® [ typ’
/erupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycs-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
T | MAT061340W | Matematyka 1 K2ATR.WO1 [ 15 30 T 1 T 7 o) P(L) KO Oh
2 FZP004901W Fizyka 1 K2AIR.WD2| 15 30 1 05 T Z [s] PD Ob
3 | FLEUOOG01S Komunikacja spoleczna 1 | K2AIR.UO3 15 60 2 t T Z [¢] KO Cb
K2AIR_Kd1
Razem Fjo |0 [0]1 5 | 120 1 35 63
Grupa kurséw obowigzkewych liczba punktéw ECTS: 23
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spe-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupge | w ] & [ 1 p | 5 | Kierunk. LU | CNPS | Tyezna | zaje€ | kursu/ | séb? ogding-] o char. | rodza)® [ typ"
/erupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksetalcenia kurséw | czenia | niany®| nym®
1 | AREU12004W | Metody matematycane automatyki 1 1 2 K2AIR_Wo7,] 30 80 6 2 T E(w) K Chb
robotyki (GK) K2AIR_W0g
2 | AREU12004C | Metody matematyczne auntomatyki i 2 K2AIR UG8, | 30 100 0 2 T Z P (3} K Ob
robotyki (GK) K2AIR_U09
3 | AREUI5003W | Teoria i metody optymalizac)i (GK} 2 K2AIR W06 | 30 90 5 2 T Z K Oh
4 | AREUISQ0SP | Teoria i metody optymalizacji (GK} 1 K2AIR_UGT 15 90 0 1 T Z P (3} K Ob
5 ARBUI7602W | Modelowanic i identyfikacia (GK) 2 K2AIR_WO05 | 40 30 [ 2 T Z K Ob
G AREUTITO02L Modelowanie i identylikacia {GK) 2 K2AIR_UGS 30 G0 [1] 2 T Z P (2} K Ob
7 | AREUGU00SW | Tearia sterowania (GK) 2 K2AIR W04 | 30 60 6 2 T E{w) K Ob
& | AREUODOGSC | Teoria sterowania (G R.) 2 K2AIR.Uc4 | 30 60 0 1 T Z P (3} K Ob
K2AIR_IGS
9 | AREUO0005L | Teoria sterowania { GK) 1 K2AIR U04 | 15 60 0 2 T Z P (2} K Ohb
K2AIR_U05
Razem 8|4 (3[1(0 240 T20 23 16 P(13)
Kursy wybieralne (minimum 30 godzin w semestrze) liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniows. Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe | w | € | 1 p | s | kierunk. 2ZU | CNPS [ Taczna | zajeé | kursu/ | sob® ogdlno-| o char. | rodzaj® [ typ’
ferupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyez
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? | nym®
1 Jezyk obey Al 3 KIEKA_UD2[ 45 60 2 1 T Z [s] P(1} PD Ob
2 Jezyk obey B2+ i K2EKA U01] 15 30 1 1 T Z (8] P{1} PD Ob
Razem Gl a|0([0]0 60 ) 3 2 (2}
Razem w semestrze
Catkowita liczha godzin f.aczna Laczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczha téw  BOCTS
godzin godzin punktéw | zajed BK!
ZZU CNPS ECTS




10| 8 3 1 345 930 30 20,6

'BK —liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauezycieli i studentdow

2Tradycyjna — T, zdalna - 2

3Egzamin — B, zaliczenic na oceng ~ Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé¢ w nawiasie forme kursu koficowego {w, ¢, |, s, B
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany ~

$Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kursdw w nawiasie wpisa¢ licabe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
5KO - ksztalcenia ogélnego, PD - podstawowy, K - kierunkowy, § — specialnosciowy

"W — wybieralny, Ob - obowiazkowy



Semestr 2
Kursy wybieralne - Robotyka (ARR)

liczba punktéw ECTS: 4

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
licgba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spe-
Lp| Ked kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe [ w1 & | [ p | 5 | kierunk. 223 | CNPS | Taczna | zajeé | kursu f s6b® ogélno| o char. | rodeai® | typ
/erupy kurséw | kurséw oznaceyé symbolemn GK} efektu BK! | grupy zali- uezal- | prakiycz-
ksztatcenia kurséw | czenia | niany? | nym®
1 | ‘AREU121065 | Seminarium specialnciciowe 2 [ S2ARR_U0S | 30 60 2 1 T Z P1} 8 Ob
2 | AREUGOI13P | Projekt specialnodciowy 2 2 S2ARR.U0% [ 30 40 2 2 T Z ] Ob
S2ZARR.U11
S2ARR_U14
S2ARR_KOL
Razem ealolo]z]2 B0 100 4 3 P{t)
Grupa kurséw wybieralnych - Robotyka (ARR) liczba punktéow ECTS: 26
Tygodniowa Liczbha Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spe-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {ferupe | w [ € [T [ p [s | kierunk. 44U | CNPS | laczna | zaje€ | kursu/ | séb® ogélno-| o char. | rodzaj” ] wyp
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | oym®
1 AREUQOLII9W | Algorytmy robotyki mobilne] (GK} 1 S52ARR_W10| 15 40 4 1 T 4 5 Ob
2 | AREUQOL1SL Algorytmy robetyki mobilne] (GK) 1 S2ARR UID | 15 40 [ 1 T Z P(1} S Cb
S2ARR_U11
3 AREUQD}L19S Algorytmy rebotyki mobilne; (GK} 1 | S2ARR._ULO 15 40 [+ 1 T Z P{1} s Ob
S2ARR.U11
4 | AREUQ0L18W | Rozproszone  systemy  sterowamia | 1 S2ARR_WO0s| 15 30 4 1 T Z S Cb
(GK})
5 | AREUO0I18L | Rozproszone  systemy  sterowania 2 SZARRUDS [ 30 1] 0 2 T 4 P (2} S Ch
(GK)
[ AREUOBI21W | Metody sztucane] inteligencji (GK) 2 S2ARR_W04| 30 650 5 2 T E(w) 5 Ob
7_| AREUOGIZIP | Metody satucanej inteligencyi (GK) 1 S2ARR.UD3 | 15 45 0 p) T Z B(2) 5 Ob
8 | AREUG0I03W | Systemy vdarzeniowe (GK) 2 S2ARR_WO3| 30 60 4 2 T Z S Ob
9 | ARLUDGOLO3P | Systemy sdarzeniowe (GK) 2 S2ZARAR V04 | 30 60 0 2 T Z P{2) S Ob
10 | ARLUOOI02W | Sterowanie adaptacyjne 1 odporne | 2 S2ARR WO02{ 30 60 5 1 T E(w) B Ob
(GK)
11| AREUOG102C | Sterowanie adaptacyjne 1 odporne 1 S2ARRUQ2 | 15 45 i} 1 T Z P{1,5) S Ob
(GK) S2ARR_U03
12 | AREUQ0L02L | Sterowanic adaptacyjne 1 odporue 1 S2ARR U2 | 15 45 a 1 T Z P{1,5) S b
{GK) S2ARR._UG3
13 | AREUGC120W | Systemy sterowania robotow {(GXK) 2 S2ARR_ WOl 30 6C 4 2 T Z 5 Ob
14| AREUO0120P | Systemy sterowania robotow {GK) 1 S2ARR._UOL 15 30 0 2 T Z P(1} ] Ob
Razem 114|471 300 615 28 21 F({12)
Razem w semestrze
Catkowita liczba godzin Egczna Lgczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS
w & 1 P &
10 | 1 4 6 3 360 715 30 24




Semestr 3

Kursy obowigzkowe liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nawzwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w | € |1 p [ s | kicrunk. ZZ2U ¢ CNPS'| Taczna | zajed | kursu/ | séb? ogélno-{ o char. | rodzaj” | typ’
/erupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycs-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 ZMZDO038TW Przedsighlorczoié 1 K2AIR. W03 | 15 30 3 1 T Z [9] KO Ob
2 ZMZO004BTS Przedsigbiorezadc 1 | K2AIR_KD2 15 &0 0 1 T Z Q P (2) KO Ob
Razem lLjojlofof1 30 a0 3 2 P{2)
Kursy wybieralne - Robotyka (ARR) liczba punktéw ECTS: 20
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Keod kursu | Nagwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w ] € 1 p | s | kierunk. ZZU [ TNPS | faczna | zajeé | kursu/ | séb3 vgélno-] o char. | rodszaj® | typ”
/grupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbalem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycs-
ksztateenia kurséw | czenia | niany?{ nym®
1 AREU001108 Seminarivm dyplotiowe 2 | 822ARR.U14 [ 30 90 3 1 T F4 b3} E] Ob
2 [TAREULITI11* Praca dyplomowa SZARR.U13 | 150 360 15 6 T Z P(12) 'S Ob
S2ARR K02
3 | AREUG0112W | Metody rozpoznawania sceny 1 SZARR_WO6| 15 60 2 2 T Z s b
S2ARR.WO04
S2ZARR_W09
Razem 1Li0lo[o]2 195 510 20 [] P{15)
Grupa kurséw wybieralnych - Robotyka (ARR) liczba punktéw ECTS: 7
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbal godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe [w ] & J1 p | 8 { kierunk. 22U ['CNPS | Taczna | zaje€ | kursu/ | s6b® ogblno-| o char. | rodzai® | typ’
Jegrupy kurséw 1 knrséw oznaczyé symbolem GK) efektn BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 | AREG00123W | Plancwanie ruchu roboiéw (GKY 2 S2ZARR_WO05| 30 60 3 1 T Z 8 Ob
2 | AREUG01235 Planowanie ruchu robotéw (GK) 1 | S2ARB_UOT | 15 30 0 1 T Z P(1) 5 Gb
3 AREU00115W | Rcboty spoleczne ({GK) 1 S2ARR_WOT[ 15 30 2 0,5 T Z E] Ohb
4 AREUD0115L Roboty spolecane (GK) 1 S2ZARR._U0G 15 30 0 0.5 T Z P (1) S Ch
5 | AREUQOI22W | Ucsenie maszynowe {GK) 1 S2ARR. W11 15 30 2 1 T A 5 Ob
6 | AREU00122L | Uczenie maszynowe (GK) 1 S2ARR._UlZ | 15 30 0 1 T Z P(1} 5 0b
Razem 4lo]2]o0f1 1068 210 Fi L] P{3)

!BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauczycieli i studentéw
2Tradycyjna — T, zdalns — Z

IBgaaimin - B, zalicxenic na aceng — Z. W grupie kurséw po literze B lub 2 wpisad w nawiasie formg kursu koficowego (w, ¢, |, 8, p)
“Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczclniany — O

SKurs / grupa kurséw Praktyceny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o ch
SKO - ksztalcenia ogdlnego, PD - podstawowy, K — kierunkowy, § — specjalnosciowy

"W - wybieralny, Ob - obawigzkowy

arakterze praktycznyr



Razem w semestrze

Calkowita liczba godzin Eaczna Laczna Laczna Liczba punk.
liczba liczba liczha téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK?
ZZU CNPS ECTS

w € | p %
i} 0 2 0 4 330 810 30 168

!BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajgé wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna - T, zdalna - 2

3Egzamin - B, zaliczenic na aceng ~ Z. W grupie kurséw pe literse E lub Z wpisad w nawiasic forme kursu koficowego (w, ¢, 1, 8, p)
1Kurs/ grupa kursow Ogdlnouczelniany —

SKurs/ grupa kurséw Praktycany — P. W grupie kursdw w nawiasie wpisal liczhe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
YKO - ksztalcenia ogé6lnego, PD - podstawowy, K — kierunkowy, S - specjalnosciowy

TW - wybieralny, Ob — chowiazkowy

IBK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajgeych bezpoéredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

Tradycyjna — T, zdalna - 2

IBgzainin — E, zaliczenic na oceng — Z. W prupie kurséw po literze E Wb Z wpisad w nawiasie formg kursu koficowego {w,c,l, 5 p)
1Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany - O

SKurs/ grupa kursow Praktycany — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisat liczbg punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKOQ - ksztalcenia ogéinege, PD - pedstawowy, K ~ kierunkowy, S - specjalnodciowy

TW - wybieralny, Ob — obowigzkowy



2 Zestaw egzaminéw w ukladzie semestralnym

Kod kursu Nazwy kurséw koficzacych sie egzaminem Semestr
AREU0M21 | 1. Metody sztucznej inteligencji 2
AREUQ0102 | 2. Sterowanie adaptacyine i odporne 2
AREUI12004 [ 1. Metody matematyczne automatyki i robotyki 1
AREU00005 | 2. Teoria sterowania 1

3 Liczby dopuszczalnego deficytu punktéw ECTS po poszczegdlnych semestrach

Semestr
1
2

Dopuszezalny deficyt punktéw ECTS po semestrze

8

8
Deficyt liczony jest z uwzglednieniem WSZYSTKICH kurséw /grup kurséw, réwniez nietechnicznych. Deficyt po semestrze 2 dotyczy
TYLKO kurséw/grup kurséw niezaliczonych w semestrze 1 {wszystkie kursy/grupy kurséw z semestru 2 musza by¢ zaliczone).
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Zal. nr 3 do ZW 13/2019
Zalacznik nr 2 do Programu studiéw
OPIS PROGRAMU STUDIOW
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Specjalnoéé: Robotyka (ARR) Stacjonarne II stopnia

1 Opis
1.1 Liczba semestrow: 1.2 Calkowita liczba punkiéw ECTS konieczna do ukoticzenia studidw na danym pozio-
3 mie:
90
1.3 fgcana liczbe godzin zajec: 1.4 Wymagania wstepne (w szczegdlnosci w przypadku studiéw drugiego stopnia:
1035
REKRUTACJA

wymagania corocznie okre§lane przez Senat PWr. i Rade Wydzialu Elektroniki

1.5 Tytul 2ewedowy nedaweny po zekorczentu studidw: | 1.6 Sylwetka absolwente, mozhiwesci zatrudnienia

Magister Absolwenci studiéw stopnia TI specjalnosci Robotyka uzyskuja zrozumienie zasad, me-
kwalifikacjc II stopnia tod i algorvtméw automatyki i robotyki, pozwalajace im na ich twércze wykorzystanie
w pracy zawodowej. Wiedza i umiejetnosci absolwentéw z zakresu automatyki, robo-
tyki i informatyki pretenduje ich do rozwigzywania probleméw z dziedziny analizy,
projektowania i konstruowania ukladéw automatyki i robotyki. Wiedza specjalistycz-
na absolwentéw Robotyki obejmuje metody sterowania, planowania ruchu i planowania
dzialaii robotéw. Ich specjalistyczne umicjetnodei odnosza si¢ do projektowania robotéw
i elektronicznych ukiadéw robotycznych, sterownikéw robotéw, ukladéw napedowych,
ukdaddw percepcii otoczenia, interfejséw robot-czlowiek i ukladow planowania dzialah
robotéw, a takze réznego rodzaju ukladéw elektronicznych wykorzystujacych do dzia-
lania w sposéb inteligentny wiedze o otoczeniu. Absolwenci specjalnogci Robotyka sa
przygotowani do twérczych dziatah inzynierskich w obszarze robotyki przemystowej i
ustugowej, a takie do pracy badawczej i naukowej, w tym do kontynuacii studiéw I1I
stopnia,




1.7 Mozliwedéé kontynuacyi studidw: 1.8 Wskazanie zwigziku z misfa Uczelni mi strategia jej rozworu:

111 stopient — studia doktoranckie w pokrewnych kierun- | Program studiéw jest zgodny z Planem Rozwoju Wydziatu Elektroniki przyjetym przez
kach Rade Wydzialu w dniu 22.02.2012. Plan Rozwoju Wydzialu jest w pelni skorelowany
z misja uczelni i strategiy jej rozwoju przyjcta przez Senat Politechniki Wroclawskiej
w 2011 roku. Zwiazki te s3 uwidocznione prazykiadowo w punkcie 3 Planu Rozwojn
»Misja | Wizja Wydzialu” oraz w punkcie 4 Plann Rozwoju ,Modele Sektorowe”, gdzie
sprecyzowano Model Ksztalcenia i Model Studiowania, jak réwniez Model Wspélpracy
z Otoczeniem uwzgledniajacy potrzeby rynku pracy oraz budowania sieci wplywéw.

2 Opis szczegdlowy

2.1 Catkowita liczba efektéw uczenia sie w programie studiéw: W (wiedza) == 19, U (umiejetnodei) =22, K (kompetencje}) = 4, W + U
+ K = 45

2.2 Dla kierunku studiéw przyporzadkowanego do wigeej niz jednej dyscypliny — liczba efektéw uczenia si¢ przypisana do dyscypliny:
nie dotyezy

2.3 Dla kierunku studiéw przyporzgdkowanego do wigcej niz jednej dyscypliny — procentowy udziat liczby punktéw ECTS dla kaidej z
dyscyplin:

nie dotyczy

2.4a. Dia kierunku studiéw o profilu ogélnoakademickim — liczba punktéw ECTS przypisana zajeciom zwigzanym z prowadzona w Uczelni

dzialalnodcig naukowa w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzgdkowany jest kierunek studiéw (musi by¢ wigksza niz 50 %
catkawitej liczby punktéw ECTS z p. 1.1) 90

2.4b. Dla kierunku studiéw o proefilu praktycznym - liczba punktéw BECTS przypisana zajeciom ksztaltujacym umiejetnodci praktyczne
{musi byé wicksza niz 50 % catkowitej liceby punktéw ECTS z p. 1.1)

nie dotyczy

2.5 Zwigzla analiza zgodnosci zakladanych efekt6éw uczenia si¢ z potrzebami rynku pracy

Rynck pracy dla absolwentéw studidw inzynicrskich na kicrunku Autowmatyka i Robotyka obejmuje obszar calego kraju, Regionu Dolnodlyskiego i
Wraclawia. Program studiowania na tym kierunku zawiera wszystkie najwaZniejsze potrzeby i wymagania rynku pracy dia automatykéw, robotykéw i
specjalizowanych informatykéw. Profil firm, ktére beda korzystaé z kompetencji absolwentéw tego kierunku, to przede wszystkim firmy integratorskie,
ushigowe i produkecyine. W tym zakresic jest 1 bedzic znaczace zapotrzehowanie na specjalistéw z tytulem inzyniera, posiadajacych umicjetnosei
integracji urzgdzen i systemow automatyki, tworzenia oprogramowania dla sterownikéw PLC, PAC, systeméw SCADA oraz systeméw robotycznych,
przeprowadzania uruchamniania i rozruchu systeméw sterowania, lokalnego i zdalnego serwisu, nadzér nad pracujgeymi systemami sterowania produkeja.
Réwniez umiejetnoéé projektowania szeroko rozumianych ukladéw sterowania, systeméw telemetrycznych i pomiarowych bedzie na rynku pracy przyjeta



bardzo pozytywnie. Znaczgco zwigksza sie tez ilosé frm, ktoére automatyzujg budynki i domy inteligentne, a nastepnie te obiekty wymagaja stalej
opicki konserwatorskic inzynicréw sutematykéw. W Regionic Dolnodlaskim prowadzi dzialalnogé znaczaca ilo$é malych i rednich przedsiebiorstw oraz
zaktadéw produkcyjnych, w ktdrych umiejetnosei inzynierskie znajduja i znajda uznanie w okresie wielu nastgpnych lat. O zapotrzebowaniu rynku
pracy na absolwentéw Swiadczy tez umieszezenie antomatyki i robotyki na liscie kierunkdw zamawianych Ministerstwa Nauki i Szkolnictwa Wyiszego.

2.6. Laczna liczba punktéw ECTS, ktéra student musi uzyskaé na zajeciach wymagajacych bezposiredniego udzialu nauczycieli akademic-
kich lub innych oséb prowadzacych zajecia i studentéw {wpisaé sume punktéw ECTS dla kurséw/ grup kursdow oznaczonych kodem
BK1) 60,5 ECTS

2.7. Laczna liczba punktéw ECTS, ktéra student musi uzyskaé w ramach zajeé z zakresu nauk podstawowych

Liczba punktéw ECTS z przedmioctéw obowiazkowych | 2
Liczba punktéw ECTS z przedmiotéw wybieralnych { 0
Laczna liczba punktéw EGTS 2

2.8. Eacena liczba punktéw ECTS, ktérg student musi uzyskaé w ramach zajeé¢ o charakterze praktycznym, w tym zajeé laboratoryjnych
i projektowych (wpisaé sume punktéw ECTS kurséw/grup kurséw oznaczonych kodem P)

Liczba punktéw ECTS z przedmiotow obowigzkowych | 33
Liczba punktéw ECTS z przedmiotow wybieralnych | 16
Laczna liczba punktéw BCTS 49

2.9. Minimalna liczba punktéw EC'TS » ktdra student musi uzyskaé, realizujac bloki ksztalcenia oferowane na rajeciach ogbinouczelnianych
lub na innym kierunku studidw (wpisaé sume punktow ECTS kurséw/grup kurséw oznaczonych kodem 0) 10 punktéw ECTS

2.10. Laczna liczba punktéw ECTS, ktéra student moze uzyskaé, realizujac bloki wybieralne (min. 30 % catkowitej liczby punktéw ECTS)
60 punktéw ECTS

3 Opis procesu prowadzacego do uzyskania efektéw uczenia sie:
Proces dochodzenia do uzyskania zaplanowanych efektéw nczenia si¢ jest wieloetapowy i wieloaspektowy:

» Na etapie rekrutacji dazy si¢ do przyjmowania tylko studentéw z wysokim wspélezynnikiem rekrutacyjnym, tzn. dobrze prezygotowanych w szkolach
sreduich do podijecia studidw wyzszych.

* W czasie plerwszego roku studiow brogram nauczania przewiduje zdobycie rzetelne] wiedzy podstawowej (matematyka, fisyka, informatyka), co ulatwi
osiagniecie efektéw nauczania w kolejnych latach.

* Kursy podstawowe i kursy pomocnicze sq 1aczone w grupy kurséw (éwiczenia rachunkowe, laboratoryjne, projektowe), ktére pozwalajg zweryfikowad
wiedze studentéw w zastosowaniach prakiycznych.

* Dzigki dobremu wyposazeniu bibliotek oraz udostepnianiu studentom materialow dydaktycenych przez prowadzgcych | istnieje mozliwodé wezedniejszego
i syslematycznego przygolowywania sig do zajeé dydaktycznych.

» Wysoki poziom techniczny wyposaZenia sal wyktadowych oraz laboratoridw, ulatwia przyswajanie przez studentéw wiedzy i umiejetnosei.



¢ Proces osiggania efektéw uczenia sie podlega ci

agle] weryfikacji pozyskanej wiedzy { umiejetnoéci na kursach pomocniczych, seminariach, kolokwiach,
egeaminach (w tymn na egzaminie dyplomowym



4 Lista blokéw zajeé:

4.1 Lista blokéw zajeé obowiazkowych:

4.1.1  Lista blokéw ksztalcenia ogélnego

4.1.1.1. Blok Przedmioty humanistyczno-menedzerskie (min. 5 pkt. ECTS): liczba punktéw ECTS: §
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu { Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe [ w [ € |1 p | s | kierunk, Z2U | CNF5 | Igczna | zaje€ | kursu/ | séb? ogbloo-| o char’ | rodzai® | typ’
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyl symbolem (JK) elektu BK! | grupy zali- uczel- | prakiycs-
keztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 FLEUQ0001S Komunikacja spoleczna 1 | K2AIR UGS i5 60 2 1 T Z &) KO Ob
K2AIR_K01
2 | ZMZo00387TW | Przedsigbiorczose 1 K2AIR_ Wi 15 30 3 1 T Z [€] KO Ohb
3 ZMZ0003875 Preedsigbiorczodd 1 | K2ATR.KGO2 15 60 ¢ 1 T Z Q P (2) KO Ob
Razem l|ojJo|lo]Z 45 150 5 3 P (2}

Razem dla blokéw ksztalcenia ogoblnego

Catkowita liczba godzin | Lgczna Laczna facena Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajes BK!
ZZU CNPS ECTS

w ¢ ] D 5

1 0 0 4] 2 45 150 5 3

!BK ~liczba punktéw ECTS przypisany
Tradycyjna — T, zdalna - 7

3Egzamin — E, zaliczenie na cceng — % W grupie kurséw po literze £ lub 2
*Kurs/ grupa kursow Ogélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyezny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakt
SKO - keztaicenia ogdlnego, PD — podstawowy, K ~ kierunkowy, § — specjalnodciowy

"W - wybieralny, Ob — obowiagzkowy

ch godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauceycieli | studentoéw
wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego {w, c, |, 5, p)

erze praktycznym



4.1.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych
liczba punktéw ECTS: 1

4.1.2.1. Blok Matematyka

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursdw
liczha godzin Symbal godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kursow {grupg [w [ € {T [p |5 | kierunk. £z | CNPS | laczna | zajeé | kursu/ | s6b3 ogéluo-{ o char. | rodza]® | typ”
/grupy kurséw | kurséw oznaceyé symbolem GK) efektny BK! | grupy zali- uezel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* | nym®
1 MATO01440W | Matematyka 1 K2ATR_Wa1 15 30 1 1 T Z O P(1}) KOG Ob
Razem llojJo|o]oO 15 30 1 1 P(1)
4.1.2.2. Blok Fizyka liczba punktéw ECTS: 1
Tygodniowa Liczba Liczha Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spe-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [w [ €L [ p | s | kierunk. ZZU[ CNPS | taczna | zajed | kursu / | so6b? ogdino-| o char. | rodzaj® | typ’
/erupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK}) efektu BK! | grupy zali- uezel- | prakiycs
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
L FZP004901W Fieyka 1 K2AIR Woz| 15 36 1 0,5 T Z O PD Ob
Razem l1io0|[o0lolo 15 30 1 0,5 P{0}

Razem dla blokéw z zakresu nauk podstawowych:

Catkowita liczba godzin | Laczna Laczna f.qczna Licgba punk-
liczba liczha liczba téw ECTS
gadzin godzin punktéw | zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS

w é i ) 5

2 1] ] 1] [¢] 30 60 2 1,5

'BK —iczba punktéw ECTS przypisan:

mﬂma%n.&nw ~ T, zdalna ~ 2

3Egzamin —
Kurs/ grup

ych godzinom zajeé wymagajgcych bez

E, zaliczenic na oceng — 7. W grupie kurséw po literze E lub Z w
a kurséw Ogdlnouczelniany - O
SKurs/ grupa kurséw Praktyczny

: — P. W grupie kurséw w nawiasie w
KO -

ksztalcenia ogélnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S
"W — wybieralny, Ob — obowiazkowy

- specjalnodciowy

pisac liczbg punktéw ECTS dla furséw o chara

posredniego kontaktu naucsycieli i studentdw

pisaé w nawiasie forme kursu koficowego (w, c, L, g, p)

kterze praktycznym




4.1.3 Lista blokéw kierunkowych

4.1.3.1. Blok Przedmioty obowiazkowe kierunkowe

liczba punktéw ECTS: 23

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupg ¢ [ [ p s | kierunk. ZZU | CNP5 | laczna | zajgé | kursu/ | séb? ogélno-| o char. | rodzaj® | typ’
/erupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efekty BK! | grupy zali~ ucezel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | aym®
1 | AREU00G05W | Teoria sterowania (GK) K2AIR W04 | 30 60 6 2 T E(w) K Ob
2 | AREUOO0GSC | Teoria sterowania (GK) 2 K2ATR_UG4 | 30 60 0 1 T Z P K 0b
K2AIR_UsA
3 | AREUUO00ST, | Teoria sterowania (GK) 1 KIAIR U0 | 15 60 ) ) T zZ P [ K Ob
K2AIR_UGS
4 | AREUITO02W | Modelowanie i identyfikacja {GK} K2AIR_ W05 | 30 90 6 2 T Z ¥ Ob
5 | AREU1T002L Madelowanie i identyfikacja {GK) 2 K2AIR_UOG [ 30 90 0 2 T Z P {2} K Ob
G AREU15003W | Teoria i metody optymalizacii nﬂxv K2AIR_ W06 30 90 3 2 T Z K Ob
7 | ARBEUL5003P | Teoria i melody optymalizachi (G ) 1 K2AIR_U07 15 ) 0 1 T Z P (3) K Ob
& | AREU12004W | Metody matematyczne automatyki 1 K2AIR.WO0T,| 30 E) 6 2 T E(w) K Ob
robotyki (GK) K2AIR. W08
9 AREU12004C | Metody matematyczne automatyki | 2 K2AIR_UOB,| 20 100 i) 2 T Z P (3} K Ob
robotyki {GK) KZATR_U09
Razem 413110 240 720 23 16 P(13}
Razem (dla blokéw kierunkowych):
Calkowita liczba godzin | Laczna Laczna Lgczna Liczba punk-
liczba liczha liczba téw ECTS
godzin godzin punktdw zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS
w [4 | )
B 4 3 1) 240 T20 23 16

'BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kantaktu nauczycieli i studentéw

?Tradycyina —
3Fgzamin — E, zaliczenie na oceng —

T, zdalna - &

Kurs/ grupa kurséw Ogolnouczelniany — Q

SKurs/ grupa kurséw Praktycuny — P. W grupic kutséw w nawiasie wpisaé licsbe punktéw ECT:
SKO - ksztaleenia ogélnego, PD ~ podstawowy, K - kierunkowy, $ - specjalnosciowy

W — wybieralny, Ob ~ obowigzkowy

Z. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie formg kursu koficowego (w, ¢, I, s, p)

S dla kurséw a charakterze praktycanym




4.2 Lista blokéw wybieralnych

4.2.1 Lista blokéw ksztatcenia ogdlnego

4.2.1.1. Blok Jezyki obce (min. 3 pkt ECTS): liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbaol godzin pki. ECTS Ferma® | Spe-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe | w | € |1 p | 5 | kierunk. £ | CNPZ | Taczna [ zajel | kursu/ | sob? ogdlna-| o char. | radzaj® | typ
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy | zali- uczel- | praktycz
ksztalcenis kurséw { czenla | niany* | nym®
1 Jezyk obey B2+ 1 K2EKA_UOL] 15 30 1 1 T Z [4] P(1) PI3 Chb
2 Jezyk obey Al 3 KIZEKA_U02| 45 60 2 1 T Z [4] P{1y PD 0b
Razem 040|070 &0 30 3 3 P2)

Razem dla blokéw ksztalcenia ogdlnego:

Catkowita liczba godzin Laczna Laczna Laczna Liczba punk-
liczha liczba liczha téw ECTS
godzin godzin punktdw zajeé BK?
ZZU CNPS ECTS

w é 1 p s

0O 4 o [ 0 60 90 3 2

!BK —liczba punktéw ECTS
2Tradycyjna — T, zdalna ~ 2
3Bguamin - B, valiczenic na oceng — Z. W ogrupie kurséw po literze B Jub 2 wi
1Kurs/ grupa kurséw Ogalnonczelniany - &

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczb.
8K0O - ksztalcenia ogblnego, PD - podstawowy, K — kierunkowy, §
"W — wybieralny, Ob — obowiazkowy

przypisanych godzinom zajed wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentdw
pisac w nawiasie formg kursu koncowego (w, ¢, 1, s, p)

¢ punktéw ECTS dla kurséw ¢ charakterze praktycznym
— specjalnoéciowy



4.2.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych

4.2.3 Lista blokéw kierunkowych

'BK ~liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauczycicli i studentéw
Tradycyjna — T, zdulna — 7

IBgzamin — B, zaliceenic na oceng — 2. W grupic kurséw po literze £ lub Z wpisad w nawiasic formg kursu koficowego
1Kurs/ grupa kurséw Ogéluouczelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktycany — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczhe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia agdlnego, PD ~ podstawowy, K — kierunkowy, S — specjainosciowy

W — wybieralny, Ob — obowiazkowy

{w.c, L, s, p)



4.2.4 Lista blokéw specjalnoiciowych

4.2.4.1. Blok Przedmioty specjalnosciowe (min. 42 pkt ECTS):

liczba punktéw ECTS: 42

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godszin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Ked kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w | & |1 P | 8 | kierunk. ZZU | CNPS | lacena | zajed | kursu/ | s6b? ogdlne-{ o char. | rodzaj® [ typ”
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany*!{ nym®
i AREUM0113DP Projekt specjalnodciowy 2 2 S2ARR_UGS | ad 410 2 2 T Z 5 Ghb
52ARR U1l
52ARR U4
32ARR. K01
2 | ARBU00120W | Systemy sterowania robotéw (K] 2 32ARR.W01[ 30 60 1 2 T 4 S Ob
3 | ARBUOOI20P | Systemy sterowania robatow (GK) 1 S2ARR.U01 | 15 30 0 2 T Z P(1} S Ub
4 | AREU0D102W | Sterowanie™ adaptacyjne 1 odporne | 2 S2ARR.W02] 30 60 5 1 T E(w) ] Ob
(GK)
5 | AREUQQI02C | Sterowanle adaptacyjne 1 odporne 1 S2ARRU02 | 15 45 0 1 T Z P({1,5) s Ob
(GK) S2ARR_U03
6 | AREUOCLO2L | Sterowanie adaptacyjne | odporne 1 S2ARRUCZ [ 15 45 0 1 T Z P({1.5} S Ob
{GK) S2ARR_UG3
7_| ARBUOO103W | Systemy zdarzeniowe (GK) 2 S2ARR_WO03| 30 60 4 2 T Z 3 Ob
8 AREUQOG103P Systemy zdarzeniowe (G K ) 2 SIARR U4 | 30 60 Q 2 T Z P(2) 3 Ob
9 | AREUQ0I2TW | Mectody sztuczne] intcligencji {GK) 2 S2ARR_W04| 30 60 3 2 T E(w} 5 Ob
10 | AREUQDI2IP Melody sztucznej inteligeucyi ( GK) 1 S2ARE_U05 15 45 0 2 is Z {2} S Ob
11y ARKEUDOLIBW | Rozproszone  systemy  sterowamia | 1 SZARR_WOB[ 15 30 4 1 T Z S Ob
(GK)
12 | AREUDO11ET, Rozproszone  systemy  sterowania i S2ARR.U09 [ 30 Q [i] 2 T Z P (2) 3 b
(GK)
13 | AREUOOMIOW | Algorytmy rabolyki rabilne] (GK) 1 S2ARR_WIG] 15 40 4 1 T Z E] b
14 AREUGOLIS, | Algorytmy robotyki mobilnej {GK) 1 S2ARR UTO| 15 40 0 1 T Z P{1} 5 Ob
S2ARR_UL1L
15 [ AREUC0118S | Algorytmy robotyki mobilnej {GK) 1 | S3ZARR.UIO [ 15 40 i} 1 T b P(1) 5 Qb
S2ARR Ul
16 | AREU121065 Seriinarium specjalnosciows 2 | S2ARR_UGo& | 30 60 2 1 T Z FP{1} ) Ob
17 | AREUB0I22W | Uczenie maszynowe (GK) 1 S2ARR_WI11| 15 30 2 1 T Z B Ob
18 1 AREUGO122L | Uczenle maszynowe (GK } 1 S2ARR_UI12 | 15 30 0 1 T Z P(1; 5 Ob
19 | AREU00115W | Roboty spoleczne (GK) i S2ARR_WGT| 13 30 2 0.5 T Z B Ob
20 | AREUOO115L Roboty spoleczne (GK) 1 S2ARR_UOG | 15 30 0 0,5 T % P{1) 8 Ob
21 | AREUQ0L23W | Planowanie ruchu robotéw (GK} 2 S2ZARR W05 30 60 3 1 T Z 8 Ob
22 | AREUN01238 Planowanie nichu robotéw (GK) 1 | B2ARR Uar | 1& 30 0 1 T FA P(1} E] Ob
23 | AREUGUIIZW | Metody rozpozmiawania scomy 1 S2ARR Wo6[ 15 60 2 2 T Z 8 Ob
SZARR_W04
SZARR_Wo9
24 | AREUDOL10S Seminarium dyplomowe 2 | S2ZARR U4 | 30 90 3 1 T Z P{3) 5 Ob
Razem 151 {61 67 & 510 1075 42 32 P(19)
Razem dla blokéw specjalnosciowych:
Catkowita Hczba godzin | Egczna Egczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téow ECTS
godzin godein punktéw | zajeé BK?
ZZUu CNPS ECTS




£

o
=l
n

15 1 1 [] B [i] 510 1075 42 32

'BK —liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

Tradycyina - T, zdalna — 2

3Egzamin — B, saliczenic na oceng ~ 4. W grupie kurséw po litersc E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego (w, ¢, |, 5, p}
1Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

"Kurs/ grupa kurséw Praktycany — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, 5 — specjalnosciowy

"W - wybieralny, Ob — obowigzkowy



4.3 Blok praktyk

nie dotyczy

4.4 Blok ,praca dyplomowa” (o ile jest przewidywana na studiach pierwszego stopnia)

Typ pracy dyplomowej : magisterska
Liczba semestrow pracy dyplomowej | Liczba punktéw ECTS Kod
1 15 P(10) AREUI1T7111
Charakter pracy dyplomowej : naukowo-badawczy
Liczba punktéw ECTS BK! | 7

5 Sposoby weryfikacji zakladanych efektéw uczenia sie

Typ zajeé

Sposoby weryfikacji zakladanych efektéw uczenia sie

wyklad

zaliczenie ustne lub pisemne, kolokwium zaliczeniowe, kolokwium (test wyboru), egzamin, egzamin pisemny, odpowiedzi ustne,
kartkéwka, aktywnoéé na wykladach, ocena z koficowego pisemnego sprawdzianu egzaminacyjnego, test

¢wiczenia

srednia ocen z prac kontrolnych, srednia ocen z prac domowych, ocena z pracy na zajeciach, ocena z testu koncowego

laboratorium

obserwacja przygotowania do zaje¢ laboratoryjnych i ich wykonywania, sprawozdania z ¢wiczen laboratoryjnych, aktywnoéé
na zajeciach laboratoryjnych, ocena jakoSci raportu pisemnego z laboratorium, ocena aktywnosci i sprawnosci wykonania

¢wiczenia bazujaca na obserwacji jego przebiegu, ocena stopnia realizacji ¢wiczen w laboratorium, testy na platformie e-
learningowej, odpowiedz ustna

projekt

analiza realizacji zadania projektowego, dokumentacja pisemna projektu, prezentacje zalozen i rozwiazania koficowego, przed-
stawienie wynikéw realizacji projektu wraz z ich dyskusjg i wnioskami, ocena przygotowania projektu, obrona projektu, udzial
w dyskusjach problemowych, ocena wykonanych zadan projektowych, ocena raportu pisemnego z projektu, ocena prezentacji
kolejnych etapéw realizacji projektu, przestrzegania harmonogramu, aktywnosé w zespole, kreatywna postawa, ocena jakosci
wykonanej dokumentacji, ocena elementéw skladowych projektu oraz jego formy koficowej, odpowiedz ustna

seminarinm

prezentacja seminaryjna, aktywno$¢ — udzial w dyskusji, ocena przygotowania prezentacji, udzial w dyskusjach problemowych,
aktywnos¢ na zajeciach seminaryjnych, ocena jakosci prezentacji multimedialnych, ocena prezentacji, aktywnos$¢ w dyskusji,
przestrzeganie harmonogramu, ocena prezentacji podsumowujacych oraz opracowania pisemnego, dyskusja

praca dyplomowa

przygotowana praca dyplomowa




6 Zakres egzaminu dyplomowego

zalgeznik nr 2

7 Wymagania dotyczace terminu zaliczenia okre$lonych kurséw/grup kurséw lub wszystkich
kurséw w poszczegdlnych modutach

Brak wymagan

8 Plan studiéw (zalacznik nr 3. )

Zaopiniowane przez wlaéciwy organ uchwalodawczy samorzadu studenckiego:

Data Imie, nazwisko A podpis przedstawiciela studentéw

waorms




PLAN STUDIOW

Zat, nr 4 do ZW 13/2019

Zalgeznik nr 3 do Programu studiéw

WYDZIAL: ELEKTRONIKI

KIERUNEK STUDIOW: AUTOMATYKA I ROBOTYKA

POZIOM KSZTALCENIA: II stopict, studia magisterskie

FORMA STUDIOW: stacjonarna

PROFIL: ogélnoakademicki
SPECJALNOSC: Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemystowymi (ARS)

JEZYK PROWADZENIA STUDIOW: polski

Uchwala Senatu PWr nr 744/32/2016-2020 z dnia 16 maja 2019 r.

Obowiazuje od 1 pazdziernika 2019 r.



1 Zestaw kurséw i grup kurséw obowiazkowych i wybieralnych w ukladzie semestralnym
Semestr 1
Kursy obowigzkowe liczba punktéw ECTS: 4
Tygodniowa Licgba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo- .
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe { w1 & ] 1 p | s | kierunk. ZZU | CNPS [ Iaczna | zajef | kursu/ | séb? ogélne-| o char. | rodzaj® | typ
/grupy kurssw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK® | grupy zali- uczel- | prektyce
ksztalcenia kurséw | czenia | niany®| nym®
1 | MATG01440W | Matematyka 1 K2ATR_WOL| 15 a0 1 1 T z (&) P(1) KO GCb
2 | FZP00400IW | Fizyka I KZAIR W02 | 15 30 1 05 | T Z 9 PD Ob
3 | FLEUGO001S | Komunikacja spolecana K2AIR_U03 | 15 60 3 1 T Z 9] KO Chb
K2AIR_KO1
Razem FIER R 45 120 4 2,5 P{1)
Grupa kurséw obowiazkowych liczba punktéw ECTS: 23
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczha godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp| Kod kwrsu | Nazwa  kursu/grupy kurséw (grupe [w 1 € 11 p [ 8 { kierank. 220 | CNPS | Taczna | zaje€ | kursu/ | séb? ogbine-| o char. | radzaj" [ typ’
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbelem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kursdw | czenia | niany® | nym®
1 {"AREUI2004W | Metody matemaiyczne automatyki 712 RZATILWO7,| 30 80 & |2 T E(w) K Ob
robotyki (GK) K2AIR W09
2 | ARBUI12004C | Metody matematycene antomatyk 3 2 K2ATR UGS, [ 30 160 0 2 T Z P (3} K Ob
robotyki {GK) K2AIR_Ucg
3| ARBUI5003W | Tearia i metody optymalizaci (GK) | 2 KIZATR_W06| a0 90 5 2 T Z K Ob
4 | AREU15003P | Teoria i metody optymahizacyi (GK} 1 K2ATR.UGT | 15 a0 (] 1 T Z P (3) K Qb
b [ AREUT7002W | Modelowanie 1 identyfikacia (G K) z K2ATR_WO5 | 30 90 6 2 T Z K Ob
6 | ARBUI7O0ZL | Modelowanic 1 identybkacia {GK) 2 K2AIR_UO6 | 30 50 ¢ 2 T Z P (2) K Ob
7| AREUOGOGBW | Teotia sterowania (GK) 2 KZAIR W04 | 30 &0 5 2 T E(w) K Ob
8 | AREUODOSC™ | Teoria sterowania (GK) P K2ATR_UG4 | 30 60 o 1 T Z P {3} K Ob
K2AIR_U05
9 | AREUG00USL | Teoria sterowania (GK) | K2ATR 004 | 15 60 0 P) T z P2} K 0b
K2AIR_U0S
Razem Blaj3|1a 340 | 720 23 | 18 P(13}
Kursy wybieralne (minimum 30 godzin w semestrze) liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe [w ] & | 1 p | s | kierunk. ££U | CNPS | laczna | zajef | kursu/ | séb® ogdlno-[ o char. | rodzaj® | typ'
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symhbolem GK) efelctu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
kszialcenia kurséw | czenia | niany* | nym®
L Jezyk obcy Ad 3 K2EKAU03| 45 0 2 1 T Z 9] P(1) D Ob
2 Jezyk obcy B2+ 1 K2EKATU01| 15 30 1 1 T Z O P{1} PD Ob
Razem C|lda4[o|0]0 60 20 3 7 P(2)
Razem w semestrze
Catkowita liczba godzin Laczna Eaczna Lagczna Liczba punk-
liczba ticzba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK!
ZZU CNPS ECTS




1 345

930

30

20,5

1BK iczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajed wymagajacych bezposredniego kontaktu nauezycieli i studentéw

*Tradycyina — T, edalna — 7

}Bgeamin — B, zaliczenic na oeeng — Z. W ogrupic kursdw po literze E lub 7 w
¢

*Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyceny ~ P. W grupie kurséw w nawiasie w

®KO - ksztalcenia ogélnego, PD) — podstawowy, K - kierunkowy, §
"W ~ wybieralny, Ob - obowiazkowy

~ specialnosciowy

pisaé liczbe punktéw BECTS dla kurséw o charakter

pisat w nawiasic forme kursu koicowego {(w. el s, p)

ze praktycznym



Semestr 2

Kursy wybieralne - Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemystowymi (ARS)

liczba punktéw

ECTS: 10 . _
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-

Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe { wi ¢ |1 p | 5 | kierunk, Z4U [ CNPE | Iacena zajot | kursu/ | s6b® ogélno-[ o char. | rodza]® | typ
/erupy kurséw | kurséw oznaczyé symboltem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany*| nym®
1 | AREU123068 | Seminarium specjalnosciowe 2 | 33ARS_WI11| 30 60 2 1 N Z P(2) £ Ob
2 AREUDG320P Projekt przeisciowy 3 S2ARS_UOR 45 150 5 2 T 4 P(5} 5 Ob
3 | AREULTI3W | Wyklad monograficzny 2 SZARS_W01 | 30 60 3 2 T Z [ Ob
Razem 210i0[3]2 105 270 10 5 B(7)

Grupa kurséw wybieralnych - Komputerowe systemy zarzgdzania procesami przemystowymi {ARS) liczba

punktéw ECTS: 20
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-

Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {erupe [ w ] & [ 1 ¢ | s | kierunk, 22U | CNPS | Tacena | zajed kursu/ | séb3 ogblno-| o char. | rodzaj® [ typ’
Jgrupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symholem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany?| nym®
t | AREUGO318W [ Sieci neuronowe 1 systemy rozmyte | 2 S2ARS. W06 | 30 75 4 1 T Z 5 Ob
(GK)
2 AREUQQS18P Sieci neuronowe [ systemy rozmyte 1 S2ARS_UGS 15 45 0 1.5 T Z P(1,5} 5 Ohb
(GK)
3 AREU00302W | Oprogramowanie systemdw zarzadza- § 1 S2ARSW04| 15 30 2 1 T Z ] Gb
nia {GK)
4 AREUD0302L Oprogramowanie systemdow zarzadza- 1 S2ARS_UOS 15 30 0 1 T Z P{1} E] Ob
nia {GK)
5 | AREUOO31TW | Diagnostyka procesow (GK) 2 S2ARE_ W02 30 90 5 2 T Z S Ob
& | AREU0D317P Diagnostyka processw (GK) 2 S2ARSTUOL 30 120 0 3 T Z P {3} 5 Ob
7 | AREUQ0316W | Elastyczne systemy montazowe (GK) | 2 SZARS.WO3 T 30 60 4 2 T E{w) E] Ob
8 | AREUO0316P | Elastyczne systemy montazowe (GK) 2 S2ARS_U02 30 60 [i] 2 T Z P2} S Ob
9 | AREUGO3QTW | Sterowanie produkejy {GK} 2 S2ARS.WOT| 30 20 [ 3 T Z S Ob
16 | AREUOUSOTL | Sterowanie produkcs {GK) 2 S2ARS_U0O7 30 60 0 2 T Z P (2} S Ob
Razcm 9/0|3[5]a0 255 660 20 18,5 P(9,5)
Razem w semestrze
Catkowita liczba godzin Eaczna Egczna Eaczna Liczba punk-
liczba liczha liczba téw ECTS
godzin godzin punktdw | zajed BK?
ZZU CNPS ECTS
w [ 1 D 5
11 {0 3 B 2 360 930 30 235




Semestr 3

Kursy obowiagzkowe

liczba punktéw ECTS: 3

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupe kurséw
liczba godzin Symbal godzin pkt. ECTS Forma®? | Spe-
Lp| Ked kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe [ w [ € ] 1 p % | kierunk. ZZU0| CNFS | Lyczna [ zajgc kursu/ | s6b? ogblno-| o char. | rodzaj® | typ’
/grupy kursdéw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | prakiycs-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 ZMZ0O003ETW Przedsigbiorczodd 1 K2AIR_W03 15 30 3 1 T Z [ KO Ob
2 ZMZ000387S Przedsigbiorczodé 1 | K2AIR K02 15 60 0 1 T Z [8] P (2} KO Ob
Razem 10 |a o1 30 90 3 2 P{2)
Kursy wybieralne - Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemysiowymi (ARS) liczba punktéw
CTS: 20 _
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w [ € |1 p | 5 | kierunk. 47U " CNPE [ Iaczna [ zajed kursu/ | sgb? ogdino-| o char. | rodzaj® | typ'
fgrupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efekiu BK! | grupy zali- uczel- | praktycs-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 AREU002108 Seminarium dyplomowe 2 | S2ARS.UL0 30 0 3 1 T Z P{2) 5 Ob
2 | AREUITIII® Praca dyplomowa S2ARS.U09 | 150 360 15 [ T 4 P (12} S Ob
S2ARS K01
3 AREU17308W | Szluczna inteligencya i systerny ewolu- | 2 S2ARS Wos| 30 90 2 2 T Z 35 Ob
cyjne
Razem 20|00 2 210 540 20 9 P(14)
Grupa kurséw wybieralnych - Komputerowe systemy zarzadzania procesami przemystowymi (ARS) liczba
punktéw ECTS: 7
Tygadniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Ked kwisu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe { w [ & J T [ p T & | kierunk. 24U | CNPS | Taczna | zajec kursuf | séb3 ogdlne-| o char. | rodzaj® | typ”
/grupy lursow | kurséw oznaczyé symbolem GK) efekiu BK! | grupy zali- uczel- | praktycg-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? | nym®
1 AREUC0309W | Komputerowe wspomaganie obliczedi i | 1 SIARS W09 15 30 3 1 T Z [ Ob
prac Ingynierskich (GK)
2 | AREUO0309P Komputerowe wspomaganic obliczen 1 2 S2ARS_UGS 30 60 0 2 T Z P{2} s Ob
prac ingynierskich (GK)
3 | AREUOO303W | Metody probabilistyczne w zarzadza- | 2 S2ARS_ W05 30 60 4 i T Z K] (0)/]
niu (GK)
41 | AREU00303L Melody probabilistyczne w zarzgdza- 1 S2ARS_U04 15 60 [i] 1 T Z P{2) ] ob
niu {GK)
Razem 3|01 210 a0 210 7 5 P(4)

IBK —liczba punktéw BCTS
2Tradycyjna — T, gdalng — Z
IEgzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kursdéw
4Kurs/ grupa kurséw Ogblnouczelniany - Q

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisad liczb

KO - ksztalcenia ogdélnego, PD —

"W — wybieralny, Ob ~ obowigzkowy

podstawowy, K - kierunkowy, S

¢ punktéw ECTS dla kurséw o charakter
- specjalnosciowy

przypisanych godzinom zajgé wymagajacych bezpodrednicgo kontaktu nauczyciell i studentéw

po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego (w, ¢, |, s, P

ze praktycznym




Rarzem w semestrze

Catkowita liczba godzin | Egczna Eaczna Eaczna Liezba punk-
liczba liczba liczba téw  ECTS
godzin godszin punktdw zajeé BK?
ZZU CNPS ECTS

w [ 1 P ]
i} 0 1 2 3 330 840 30 16

'BK ~liczba punktéw ECTS praypisanych godzinom zajg¢ wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

“Tradyeyjna — T, zdalna ~ 7

3Egzawmin — E, zaliczenie na oceng - Z. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisad w nawiasie forme kursu koficowego (w, ¢, |, 5, p}
“Kurs/ grupa kurséw Qgélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
KO - ksatalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, § — specjalnosciowy

"W - wybieralny, Ob - chowigzkowy

IBK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajgé wymagajacych bezpoéredniego kontaktu nauczycieli i studentdw

2Tradycyjna ~ T, zdalna — 2

3Egzamin — E, galiczenic na oceng — %, W grupie kursdw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu keficowego {w,c, 1,5 p)
*Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny ~ P. W grupie kurséw w nawiasie wpisad liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze prakiycznym
SKQ - ksatalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, § — specjalncsciowy

"W — wybieralny, Ob - obawigzkowy



2 Zestaw egzaminéw w ukladzie semestralnym

| Kod kursu Nazwy kurséw koficzgcych sic egzaminem Semestr
AREU00317 | 1. Diagnostyka proceséw 2
AREU00316 | 2. Elastyczne systemy montazowe 2
AREU12004 | 1. Mctody matematyczne automatyki i robotyki I
AREU00005 | 2. Teoria sterowania 1

3 Liczby dopuszczalnego deficytu punktéw ECTS po poszczegélnych semestrach

Semestr Dopuszezalny deficyt punktéw ECTS po semestrze

1 g

2 8
Deficyt liczony jest z uwzglednieniem WSZYSTKICH kurséw /grup kurséw, réwniez nietechnicsnych. Deficyt po semestrze 2 dotycey
TYLKO kurséw/grup kurséw niezaliczonych w semestrze 1 (wszystkie kursy /grupy kurséw z semestru 2 musza by¢ zaliczone).
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Zal. nr 3 do ZW 13/2019

Zalacznik nr 2 do Programu studiéw

OPIS PROGRAMU STUDIOW
Kierunek: Automatyka i Robotyka

Specjalnos¢: Komputerowe systemy zarzadzania systemami przemystowymi (ARS) Stacjonarne II stopnia

1 Opis
1.1 Liczba semestréw: 1.2 Calkowita liczba punktdw ECTS konieczna do ukoriczenia studidw na danym pozio-
3 mie:
a0
1.3 £gezna ficzba godzin zojeé: 1.4 Wymagania wslgpne (w szczegblnodei w przypadky studidw drugiego stopnia:
1035
REKRUTACJA

wymagania corocznie okrelane przez Senat PWr. i Radg Wydziatu Elektroniki

1.5 Tytul zewodowy nadowany po zekoticzentu studidw: | 1.6 Sylwetka ebsolwenta, moiliwosci zatrudnienia

Magister Ksztalcenie obejmuje narzedzia programistyczne, metody i algorytmy do zarzadzania,
kwalifikacje II stopnia wspomagania decyzji i sterowania dyskretnymi i ciaglymi procesami produkeyjnymi
przy uzyciu systeméw i sieci komputerowych oraz techniki monitorowania jakosci pro-
dukeji. Absolwent jest przygotowaiy do: pelnienia funkeji inencdzerskich lub specjalisty
do spraw jakoéci w systemach wytwérezych (w tym optymalizacji przebiegu procesdw
wytworczych). do projektowania komputerowych systeméw wspomagsajacych sterowa-
nic i zarzadzanie dyskretnymi procesami wytwérezymi. Absolwent jest przygotowany
takze do podjecia studiéw doktoranckich w dyseyplinie automatyka i robotyka oraz w
dyscyplinach pokrewnych.

L7 Mozliwosc kontynuacji studidw: 1.8 Wskazanie 2wigzku z misja Uczelni mi strategia jej rozwoju;

I11 stopie - studia doktoranckie w pokrewnych kierun- | Program studiéw jest zgodny z Planem Rozwoju Wydziatu Elektroniki przyjetym przez
kaely Rad¢ Wydzialu w dniu 22.02.2012. Plan Rozwoju Wydzialu jest w pelni skorelowany
z misja uczelni i stralegig jej rozwoju przyieta przez Senat Politechniki Wroctawskiej
w 2011 roku. Zwigzki te sy uwidocznione praykladowo w punkeie 3 Planu Rozwoju
»Misja i Wizja Wydziatu” oraz w punkeie 4 Planu Rozwoju ,Modele Sektorowe”, gdzie
sprecyzowano Model Ksztalcenia i Model Studiowania jak réwnies Model Wspétpracy
z Otoczeniem uwzgledniajacy potrzeby rynku pracy oraz budowania sieci wplywdw.




2  Opis szczegdlowy

2.1 Catkowita liczba efektéw uczenia si¢ w programie studiéw: W (wiedza) = 19, U (umiejetnodci) =18, K (kompetencje) = 3, W + U
+ K = 40

2.2 Dla kierunku studiéw przyporzadkowanego do wigcej niz jednej dyscypliny — liczba efektéw uczenia sie przypisana do dyscypliny:
nie dotyczy

2.3 Dla kierunku studiéw przyporzadkowanego do wigcej niz jednej dyscypliny — procentowy udgzial liczby punktéw ECTS dla kazdej =z
dyscyplin:

nie dotyczy

2.4a. Dla kierunku studiéw o profilu ogdlnoakademickim — liczba punktéw ECTS przypisana zajeciom zwigzanym z prowadzong w Uczelni

dzialalnoscia naukowa w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek studidw (musi byé wigksza niz 50 %
catkowitej liczby punktéw ECTS z p. H.”_.v 90

2.4b, Dla kierunku studidéw o profilu praktycznym - liceba punktéw ECTS przypisana zajeciom ksztaltujacym umiejetnosei praktyczne
(musi by¢ wigksza niz 50 % catkowitej licaby punktéw ECTS z p. 1.1)

nie dotyczy

2.5 Zwigzla analiza zgodnosci zakladanych efektéw uczenia sig z potrzebami rynku pracy

Rynek pracy dla absolwentéw studidw inZynierskich na kierunku Aulomatyka i Robotyka obejmuje obszar calego kraju, Regienu Dolnoglaskiego i
Wroclawia. Program studiowania na tym kierunku zawiera wszystkie najwazniejsze potrzeby 1 wymagania rynku pracy dla automatykéw, robotykéw i
specjalizowanych informatykéw. Profil firm, ktore beda korzystad z kompetencji absolwentéw tego kierunku, to przede wszystkim firmy integratorskie,
ustugowe i produkeyjne. W tym zakresie jest i bgdzie znaczgce zapotrzebowanie na specjalistéw z tytulem inZyniera, posiadajacych umiejetnosci
integracji ur¢gdzen i systeméw automatyki, tworzenia oprogramowania dla sterownikéw PLC, PAC, systeméw SCADA oraz systeméw robotycznych,
przeprowadzania uruchamiania i rozruchu systeméw sterowania, lokalnego i zdalnego serwisu, nadzér nad pracujacymi systemami sterowania produkeja.
Réwniez umiejetno$é projektowania szeroko rozumianych ukladdw sterowania, systeméw telemetrycznych | pomiarowych bedzie na rynku pracy przyjeta
bardzo pozytywnie. Znaczgco zwicksza sig tez ilosé firm, ktére automatyzuja budynki i domy inteligentne, 2 nast¢puic te obiekty wymagaja stalej
opieki konserwatorskie]j inZynieréw automatykéw. W Regionie Dolnoslaskim prowadzi dzialalnosé znaczgca iloéé malych i érednich przedsiebiorstw oraz
zekladow produkcyjnych, w ktérych umiejetnosei inzynicrskie znajdujg i znajda uznanie w okresie wielu nastepnych lat. O zapotrzebowaniu rynku
pracy na absolweniéw §wiadezy tez umieszczenie aulomatyki i robotyki na lidcie kierunkéw zamawianych Ministersiwa Nauki i Szkolnictwa, Wyzszego.

2.8. Laczna liczba punktéw ECTS, ktdra student musi uzyskaé na zajeciach wymagajacych bezposredniego udzialu nauczycieli akademic-

kich lub innych o0s6b prowadzacych zajgcia i studentéw (wpisaé sume punktéw ECTS dla kurséw/ grup kurséw oznaczonych kodem
BK1) 60 ECTS

2.7. Laczna liczba punktéw ECTS, ktéra student musi uzyskaé w ramach zajeé z zakresu nauk podstawowych

Liczba punktéw ECTS z przedmiotéw obowigzkowych
Liczba punktéw ECTS z przedmiotéw wybieralnych
Egczna liczba punktéw ECTS 2

[

<




2.8. Lacena liczba punktéw ECTS, ktérg student musi uzyskaé w ramach zajet o charakterze praktycznym, w tym zajeé laboratoryjnych
i projektowych (wpisa¢ sume punktéow ECTS kurséw/grup kurséw oznaczonych kodem P)

Liczba punktéw ECTS z przedmiotéw obowigzkowych | 36,5
Liczba punktdw ECTS z przedmiotdéw wybieralnych 16
Laczna liczba punktéw ECTS 52,5

2.9. Minimalina liczba punktéw ECTS , ktéra student musi uzyskaé, realizujac bloki ksztatcenia oferowane na zajeciach ogélnouczelnianych
lub na innym kierunku studiéw (wpisa¢ sume punktéw ECTS kurséw /grup kurséw oznaczonych kodem O} 10 punktéw ECTS

2.10. Laczna liczba punktéw ECTS, ktérg student moze uzyskad, realizujac bloki wybieralne {min. 30 % calkowitej liczby punktéw ECTS)
60 punktéw ECTS

3 Opis procesu prowadzacego do uzyskania efektéow uczenia sie:

Proces dochodzenia do uzyskania zaplanowanych efektdw uczenia sig jest wieloetapowy 1 wieloaspektowy:

s Na etapie rekrutacit dazy si¢ do przyjmowania tylko studentdw z wysokim wspédlczynnikiem rekrutacyjnym, tzn. dobrze przygotowanych w szkotach
drednich do podjecia studidéw wyzszych.

e W czasie pierwszego roku studidw program nauczania przewiduje zdobycie rzetelnej wiedzy podstawowej (matematyka, fizyka, informatyka), co ulatwi
osiagniecie efektdw nauczania w kolejnych latach.

¢ Kursy podstawowe | kursy pomocnicze sq taczone w grupy kurséw (éwiczenia rachunkowe, laboratoryine, projektowe), ktére pozwalajg zweryfikowadé
wiedze studentéw w zastosowaniach praktycznych.

¢ Dzigki dobremu wyposazeniu bibliotek oraz udostgpnianiu studentom materialéw dydaktycznych przez prowadzacych , istnieje mozliwosé wezesniejszego
i systematycznego preygotowywania sie do zajeé dydaktyeznych.

e Wysoki poziont techniczny wyposazenia sal wykladowych oraz laboratoridw, ulatwia przyswajanie przez studentéw wiedzy i umiejetnoscei.

» Proces osiggania efektéw uczenia sig podiega-ciagle] weryfikacji pozyskanej wiedzy i umiejeinosci na kursach pomocniczych, seminariach, kolokwiach,
egzaminach (w tym na egzaminie dyplomowym).



4 Lista blokéw zajeé:

4.1 Lista blokdéw zajeé obowiazkowych:

4.1.1 Lista blokdéw ksztalcenia ogdlnego

4.1.1.1. Blok Przedmioty humanistyczno-menedzerskie (min. 5 pkt. ECTS): liczba punktéw ECTS: 5
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Ked kursu | Nazws kursu/grupy kurséw (grupe [ w [ € T [ p | 5 | kierunk. ZZU | CNPS | Iaczna | zajed | kursu/ | sob® ogélne-] o char. | rodzaj® | typ’
Jerupy kursdw | kursow oznaczyé symbolem GK) elektu BK! | grupy zali- uczel- | prakuyez-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* | aym®
1 FLEUO01S Komunikacja spoleczna 1 | K2AIR 1703 15 60 2 1 T Z Q KO Ob
K2AIR K01
2| ZMZOBDIRTW | Pracdsicbiorczosd 1 K2AIR_W03| 15 30 3 1 T Z 0 KO Ob
3 | ZMZ000387S Przedsigbiorcaosé 1 | K2AIRK02 | 15 60 0 1 T 72 0 F 2 KO Ob
Razem l11ajojo]|z2 45 150 5 3 P(2)

Razem dla blokéw ksztalcenia ogélnego

Calkowita liczba godzin | Laczna Eaczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!1
ZZU CNPS ECTS

w [ | [ 3

1 0 ¥} ] 2 45 150 5 3

1BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajed¢ wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentéow

2Tradyeyjna ~ T, zdalna — Z

SEgzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego {w. ¢, I, s, p)
4Kurs/ grupa kurséw Qgélnouczelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisa¢ liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, K - kierunkowy, S — specjaincéciowy

TW — wybieralny, Ob — obowigzkowy



4.1.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych

4.1.2.1. Blok Matematyka liczba punktéw ECTS: 1
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe { w [ ¢ | | P | s | kierunk. ZZ2U | CNPS | Iaczna | zajet | kursu/ | séb? ogslno-| o char. | rodzaj® | typ’
Jegrupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK} efelctu BK! | grupy zali- uczel- | praktyca-
ksetatcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 | MAT001440W | Matematyka 1 K2AIR.WO01| 15 30 1 i T Z O P(1} KO Cb
Razem 1({0}j0]o0o]0O 15 30 1 1 P(1)
4.1.2.2. Blok Fizyka liczba punktéw ECTS: 1
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczha godzin Symbol godzin vkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kursew {grupe [ w | ¢ |1 p | s | kierunk. ZZ0 | CNPS | lacena | zajet | kursu/ | sébd ogdino-| o char. | radzaj® | typ’
Jerupy kursow | kurséw oznaczyé symbotem GK) efektu BK! | grupy zali- uczcl- | prakiyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany?| nym?®
1 FZP0O04901W Fizyka 1 K2AIR_ W02 15 30 1 0.5 T Z O PD Ob
Razem ljajojofo 15 30 1 1,5 P(0)

Razem dla blokéw z zakresu nauk podstawowych:

Caltkowita liczha godzin | Laczna Laczna Laczna Liczba punk-
liczba liczha liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK!
ZZU CNPS ECTS

w é 1 ) 5

2 4] 0 0 1] 30 60 2 1,5

1BK -liczba punktéow ECTS przypisanych godzinom zaje¢ wymagajacych bezposredniege kontaktu nauczycieli i studentéw
>Tradycyjna — T, zdalna — 2

IEgzamin - B, zaliczenie na oceng — Z. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie formg kursu koficowego {w, ¢, |, s, Pl
AKurs/ grupa kurséw Qgélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W gruple kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogdluego, PD — podstawowy, K ~ kierunkowy, 5 — specjalnosciowy
"W - wybieralny, Ob — obowigzkowy



4.1.3 Lista blokéw kierunkowych

4.1.3.1. Blok Przedmioty obowigzkowe kierunkowe

liczba punktéw ECTS: 23

'BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajgé wymagajacych bezposredniego kontakiu nauczycieli i studentéw
Tradyeyjna — T, zdalna — Z

3Egzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupic kurséw po literze E lub 2 wpisaé w nawiasie formg kursu koficowege {w, c, 1, 5, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — O

*Kurs/ grupa kurséw Praktyceny — P. W grupic kurséw w nawiasie wpisaé licsbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym

SKO - ksztalcenia ogdlnego, PD ~ podstawowy, K — kierunkewy, S — specjalnosciowy

TW - wybieralny, Ob — obowiazkowy

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp{ Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupg | w [ & || p | & | kierunk. ZZU T CNPS | Iaczna | zajed | kursu/ | sob?® ogbluc-| o char. | redzai” | wp'
Jerupy kurséw | kurséw oznaczy( symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany®] nym®
1 AREU00005W | Teoria sterowania (GK) 2 K2AIR_W04{ 30 60 ) 2 T E{w} K Ob
2 | AREUO00OSC | Teoria sterowania (GK) 2 K2AIR.UG4 | 30 60 0 1 T Z P (3) K Gb
K2AIR UGS
3 | AREUGODOSL | Teoria sterowania (GK} 1 KZAIR UD4 15 60 [V 2 T Z P (2} K Ob
K2ATR_UO05
4 { AREU17002W | Modelowanie i identyfikacja (GK) 2 K2AIR.WO05| 30 90 6 2 T Z K Ob
5 | AREUI7002L | Modelowanic i identyhikacia (G 2 K2ZAIR.UGG { 30 90 SR T Z P2 | K Ob
§ | AREU15003W | Teoria i metody optymalizacyi (GK) | 2 K2AIR.W06| 30 90 5 |2 T 2 74 Ob
7 | AREU15063P | Teoria i metody optymalizacji {GK) 1 K2ATR_UGY 15 90 1 1 T A P {3} K Ob
8 | AREU12004W | Metody matematyczne automatyki i [ 2 K2AIR W07, 3¢ R0 6 2 T E(w) K Ob
robotyki (GK} K2AIR. W09
§ [AREU12004C | Metody matematyczne auiomatyki i 2 K2ATR.UO0S, | 3D 100 0 2 T Z P (3) K Ob
robotyki (GK) K2AIR_U09
Razem E[A (31 [0 240 | 720 23 | 16 B3}
Razem (dla blokéw kierunkowych):
Calkowita liczba godzin | Egczna L.aczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
ZZU CNFPS ECTS
w & 1 <) 3
8 4 3 1 a 240 720 23 16




4.2 Lista blokéw wybieralnych
4.2.1 Lista blokéw ksztalcenia ogdlnego

4.2.1.1. Blok Jezyki obce (min. 3 pkt ECTS): liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod laursu | Nazwa kursufgrupy kursdw {grupe | w | ¢ | ! p | s | kierunk. ZZU | CNFS | Tqcans | zajet | kursu/ | séb? ogblno-{ o char. | rodzaj” | typ
Jgrupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztaleenia kurséw | czenis | niany* | nym®
1 Jezyk obey B2+ 1 RKIEKA_UDL| 15 30 1 1 T 7 s} P} FD Ob
3 Jezyk obey AL 3 KIEKA_U02] 456 60 2 T T Z 0 P(1) PD Ob
Razem G a|[0][0][0 50 90 3 p) P(2)

Razem dla blokoéw ksztalcenia ogdlnego:

Catkowita liczba godzin | Laczna Eaczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw  ECTS
godzin gadzin punktéw | zajeé BK!
ZzU0 CNPS ECTS

w é T [ s

Lt 4 o [} O 60 a0 3 2

IBK -liczba punktéw ECTS praypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu naucaycieli i studentéw

2Tradycyjna — T, zdalna - Z

*Egzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupic kursdw po literec B lub 7 wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego {w, c, 1, s, p}
4Kurs/ grupa kurséw Ogdluouczelolany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktyceny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé¢ liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztaleenia ogéinego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S — specjalnosciowy

W — wybieralny, Ob — obowiazkowy



4.2.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych

4.2.3 Lista blokéw kierunkowych

I BK -liczha punktéw ECTS przypisanych godzinom zejeé wymagajacych bezposrednicge kontaktu nauczycieli i studentéw

Tradycyina = T, zdalna ~ Z
3Egzamin — B, zaliczenic na oceng — Z. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisad w nawiasic formg kursu koficowego (w, ¢, 1, s, Bl

*Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Prakiyczny — P. W grupie kurséw w nawiasic wpisaé licabg punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKQ - ksztalcenia ogéblnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S - specjalnosciowy

"W ~ wybieralny, Ob — obowiazkowy



4.2.4 Lista blokéw specjalnosciowych
4.2.4.1. Blok Przedmioty specjalnoéciowe (min. 42 pkt ECTS):

liczba punktéw ECTS: 42

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godsin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe [w] ¢ {1 | p | s kierunk. 770 | CNPS | laczna | zajed | kursu/ | sob3 cgbino-| © char. | rodzal® | typ'
Jarupy kurséw | kurséw cznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 AREUI7ZII3W | Wykiad monograficzny 2 S2ARS_WOL | 430 60 3 2 T Z E] ab
2 | AREUO030TW | Sterowanie produkcjy (GK) 2 SZARSWO7| 30 90 5 3 T % E] Ob
3 AREU003G7L Sterowanie produkcja {(GK) 2 S2ARS_U0T 30 60 1] 2 T Z P {2} S Ob
1 | AREUGOA16W | Elastyczne systemy montazowe (GK) [ 2 SZARS.W03| 30 60 4 2 T E{w} S Ob
5 | ARBUOO3L6P | Elastyczne systemy montazowe (GK) 2 S2ARS5_U02 30 60 0 2 T Z P{z} 5 Ob
6 | AREUOO317TW | Diagnostyka proceséw {GK}) 2 S2ARS W02 | 30 90 5 2 T Z ] Ohb
7 | AREUGO317P | Diagnostyka proceséw (GK) 2 52ARS._U01 30 120 0 3 T Z P {3} 8 Ob
% | AREUOO302W | Oprogramowanie systemow zarzadza- | 1 S2ARS. Wo041 15 30 2 1 T Z S Ob
nia {GK}
4 | AREUOD302L, | Oprogramowanie systemdw zarzadaa- 1 SZARS U3 15 30 0 1 T Z P(i) 5 Qb
nia (GK)
10 | AREUCO3IBW | Sieci neuronowe i syslemy rozmyte | 2 S2ARS Wi | 30 75 4 1 T Z S Ob
(GK)
11 | AREU0O318P Siecy neuronowe i systemy rozmyte 1 S2ARS_U05 15 45 [1] 1,5 T F4 P(1,5} ] Ob
(GK)
12 | ARLEU00320P Projekt przejiciowy 3 SZARS_1106 45 130 5 2 T Z P(5) S Ob
13 | AREU123065 Seminarium specjalnodciowe 2 | S2ARS_W11| 30 60 2 1 N Z P(2} s Qb
11| AREUGO303W | Metody probabilistyeane w zarzadza- | 2 S2ARB_WQ5 | 30 60 4 1 T Z ] Ob
niu (GK)
15 | ARIEUD0303L Metody probabilistyczne w zarzadza- 1 S2ARS.U04 15 60 0 T T F4 B2} S Ob
niu {GK)
16 | AREUL7308W | Sztuczna inteligencia i systemy ewolu- | 2 S2ARS.WOs | 30 a0 2 2 T Z S Ob
cyJne
17 | ARLEUO0309W | Koraputerowe wspomaganic obliezen i | 1 S2ARS W09 | 15 30 3 1 T Z S Ohb
prac inzynierskich (GK)
15 | AREUCOI0UP | Komputerowe wspomaganie obliczef | 2 S2ARSU08 | 30 60 i} 2 T Z P{2) [ Cb
prac ingynicrskich {GK)
19 | AREU003105 | Seminarium dyplomowe 2 | S2ARS_U10 | 30 90 3 1 T Z P{2} S Oh
Razem 16l 0 | 4 | 10| 4 510 1320 42 31,5 P(22,5}
Razem dla blokéw specjalnosciowych:
Catkowita liczba godzin | Baczna Laczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba tow ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK!
ZzuU CNPS ECTS
w é i P 5
16 | O 4 io| 4 510 1320 42 31,5




4.3 Blok praktyk

nie dotyczy

4.4 Blok ,praca dyplomowa” (o ile jest przewidywana na studiach pierwszego stopnia}

Typ pracy dyplomowe) : magisterska
Liczba semestrow pracy dyplomowej | Liczba punktow ECTS Keod
1 15 P{i0) AREU17311
Charakter pracy dyplomowej : naukowo-badawczy
Liczba punktéw ECTS BK' | 7

5 Sposoby weryfikacji zakladanych efektow uczenia sie

Typ zajec Sposoby weryfikacji zakladanych efektéw uczenia sig

wykltad zaliczenie ustne lub pisemne, kolokwium zaliczeniowe, kolokwium {test wyboru}, egzamin, egzamin pisemny, odpowicdzi ustne,
kartkéwka, aktywnodé na wykltadach, ocena z koficowego pisemnego sprawdzianu egzaminacyjnego, test

¢wiczenia Srednia ocen z prac kontrolnych, drednia ocen z prac domowych, ocena z pracy na zajeciach, ocena z testu koficowego

laboratorium. obserwacja przygotowanis do zajeé laberatoryjnych i ich wykonywania, sprawozdania z éwiczen laboratoryinych, aktywnosdé
na zajeciach laboratoryinych, ocena jakodci raportu pisemnego z laboratorium, ocena aktywnosci i sprawnoécl wykonania
éwiczenia bazujaca na obserwacji jego przebiegu, ocena stopnia realizacji éwiczen w laboratorium, testy na platformie e-
learningowej, odpowiedZ usina

projekt analiza vealizacji zadania projektowego, dokumentacja pisemna projektu, prezentacje zalozen i rozwiazania kofncowego, przed-

stawienie wynikéw realizacji projektu wraz z ich dyskusja i wnioskami, ocena przygotowania projektu, obrona projektu, udzial
w dyskusjach problemowych, ocena wykonanych zadah prejektowych, ocena raportu pisemnego z projektu, ocena prezentacji
kolejnych etapdw realizacji projektu, przesirzegania harmonogramu, aktywnosé¢ w zespole, kreatywna postawa, ocena jakoscl
wykonanej dokumentacyi, ocena clementéw skladowych projcktu oraz jego formy koficowei, odpowiedi ustna

seminarium

prezentacja seminaryjna, akiywnoéé ~ udzial w dyskusji, ocena przygotowania prezentacji, udzial w dyskusjach problemowych,
aktywnoéé na zajeciach seminaryjnych, ocena jakodci prezentacji multimedialnych, ocena prezentacii, aktywnosé¢ w dyskusii,
przestrieganic harmonogramuy, ocena prezentacji podsumowujacych oraz opracowania pisemuego, dyskusja

praca dyplomowa

przygotowana praca dyplomowa

IBK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezpofredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna — T, zdalna ~ Z

IEgzamin ~ E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisad w nawiasie formg kursu kaficowego (w. ¢, 1, 5, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — G

SKurs/ grups kurséw Praktyczny — P. W grupic kurséw w nawiasie wpisaé liczb¢ punktéw ECTS dla kurséw o charakterze prakéycznym
SKO - ksztalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, § — specjalnodciowy

TW ~ wybieralny, Ob - obowiazkowy




6 Zakres egzaminu dyplomowego

zalacznik or 2

7 Wymagania dotyczace terminu zaliczenia okredlonych kurséw/grup kurséw lub wszystkich
kurséw w poszczegdlnych modutach

Brak wymagaf

8 Plan studiéw (zalacznik nr 3. )

Zaopiniowane przez wlasciwy organ uchwatodawczy samorzadu studenckiego:

l6-04-dol(R

Data

Dziekan

Wydzialu filektroniki

oM @ Or . bO_w Prof. dr ?@b

zestaw Smutnicki

Data PodmgDziekana



PLAN STUDIOW

Zal. nr 4 do ZW 13/2019

Zalacznik nr 3 do Programu studidw

WYDZIAY.: ELEKTRONIKI

KIERUNEK STUDIOW: AUTOMATYKA I ROBOTYKA

POZIOM KSZTALCENIA: 1I stopien, studia magisterskic

FORMA STUDIOW: stacjonarna

PROFIL: ogoluoakademicki
SPECJALNOSC: Techuologie informacyjne w systemach automatyki (ART_II)

JEZYK PROWADZENIA STUDIOW: polski

Uchwala Senatu PWr nr 744/32/2016-2020 z dnia 16 maja 2019 r.

Obowiazuje od 1 pazdziernika 2019 r.



1 Zestaw kurséw i grup kurséw obowigzkowych i wybieralnych w ukladzie semestralnym

Semestr 1

Kursy obowigzkowe liczba punktéw ECTS: 4

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbal godzin pki. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w ] & |1 | o 15 ] kierunk. 42U ] CNPS Vlgczna | zaje€ | kursu/ | sob® ogélne-| o char. | rodzaj® [ typ’
Jerupy kurséw | kurséw ozhaczyé symbolem GK} efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany*| nym®
1 MAT001440W | Matematyka 1 K2ATR_W(l 15 30 1 1 T Z [¢] P(1} KO Ob
2 FZPO04801W Fizyka 1 K2AIR_W02 15 30 1 0,5 T Z [e] PD OUb
3 | FLEUQOUO1S Komunikacja spoleczna 1 ] K2AIR UO3 15 60 2 1 T Z [6) KO Ob
K2AIR_K01
Razem 2ol 0o 45 120 4 2,5 £{1)
Grupa kurséw obowiazkowych liczba punktéw ECTS: 23
Tygodnicwa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Sytnbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nawwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w ] € ] 1 p | s | kierunk. ZZU [ CNPS | Taczna | zaje€ | kursu/ | s6b3 ogélno~i o char. | rodzaj® | typ
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK} efektn BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztelcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 [ AREUI2004W | Metody matematyczne automatyki i1 | 2 K2AIR W07} 30 80 6 2 T E{w) K Ob
robotyki (GK) K2AIR_Wo9
2 | AREUI2004C | Metody matematyczne automatyki 1 2 K2AIR_UGE, | 30 10¢ [¥ 2 T A P (3} K b
robotyki (GK) K2AIR._Uoy
3 | AREU15003W | Teoria i metody optymalizacy (GK) 2 K2AIR- W06 [ 30 50 5 2 T Z K Ob
4 AREU15003P | Teoria 1 metody optymalizacii (GK) 1 K2ATR_U07 15 90 0 1 T Z P (3) K Ob
5 | ARBUI7002W | Modclowanie | identyfikacia {GK) 2 K2AIR. W05 30 50 G 2 T Z K Ob
6 [ ARBUT7002L, | Modclowanic | identyfikazja (GK) 3 K2ATR_UOG | 30 ) ] ) T 7 P | K Ob
7 | ARBUGOB0SW | Teoria sterowania (GK) 2 K2AIR.Wo4 | 30 60 6 2 T E{w) K Ob
8 AREU00005C Teoria sterowania {(GK) 2 KZAIR T4 30 60 0 1 T Zz P (3) K b
K2ATR_U05
% | AREUQOOOSL | Teoria sterowania (GK) 1 K2AIR Ud4 | 15 60 0 2 T Z P (2) K Ob
K2AIR_Uos
Razem Bl4jaTl1Ta 240 | 720 23 16 P(13)
Kursy wybieralne (minimum 30 godzin w semestrze) liczba punktéw ECTS: 3
Tygoduiowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbal godzin pkt. ECTS Forme? | Spo-
Lp{ Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe | w1 € T 1 p | s | kierunk. 22U PB 1 laczna | zajed | kursu/ | sob? vgslno-| o char. | rodzaj® [ typ’
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektn BK! | grupy zali- uczel- | praktyce.
lsztalcenia kurséw | czenin | niany* | nym®
1 Jezyk obcy AT 3 KIEKA U0z} 45 60 7 1 T 7 0 P BD Ob
2 Jezyk obcy B2+ 1 KZEKA GO 15 a0 1 1 T Z (9] P(1} PO Gh
Razem 04000 G0 90 3 2 F(2)
Razem w semestrze
Calkowita liczba godzin Laczna Egcezna Lgcrna Liczba punk-
liezba liczha liczha tdw  ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK?
ZZU CNPS ECTS



10| 8 3 1 1 345

930

30

20,5

'BK -liczba punktéw ECTS preypisan
“Tradycyjna — T, zdalna - Z

ych godzinom zajed wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

3Bgzamin — B, zaliczenic na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E Jub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego {w,c, 1,8 p}

1Kurs/ grupa kurséw Cgdlnouczelniany — O
W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw ECTS dia kurséw o charakterze praktyczanym

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P.
SKQ - ksztalcenia ogdlnego, PD ~ pad.
W — wybieralny, Ob — chowiazkowy

stawowy, K — kierunkowy, § — specjalnodciowy



Semestr 2
Kursy wybieralne - Technologie informacyjne w systemach automatyki (ART)

liczba punktéw ECTS: 10

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lpt Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [w [ é T1 p | 5 | kierunk. ZZU | CNPS | taczna | zajed kursu/ | séb? ogdlne-| ¢ char. | rodzai® [ typ
/erupy kurséw | kurséw oznaczyd symbolem GK) efekty BK! | grupy zali- uezel- | prakiyez-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* | nym®
1 | AREU126068 Seminarium specjalnofciowe 2 | S2ARS_UlZ 30 80 2 1 T Z P(2) s Ob
2 AREUDOGOSW | Sieci przemyslowe 2 S2ART _WoOT| 730 90 3 i T Z 5 Ob
3 | AREUDOGI3P | Projekt przejiciowy 3 S2ART_UOR | 45 120 5 3 T Z P(3) S Ohb
Razem 2|0{0]|3]2 105 270 10 b P(7)
Grupa kurséw wybieralnych - Technologie informacyjne w systemach automatyki (ART) liczba punktéw
CTS: 20 , .
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbal godzin pkt. ECTS | Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu { Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe | w [ € |1 p | 5| kierunk. ZZU | CNPS | taczoa | zaj kursu/ | s6b® ogdlno-} o char. | rodzaf® | typ’
fgrupy kurséw | kurséw cunaczyé symbolem GK) efekiu BK! | grupy zali- uczel | praktycz.
ksztalcenia kurséw | czenia | niany®{ nym®
! 1 AREUO0E16W | Rozpraszone i obiektowe bazy danych | 1 SZART_Wol1| 15 45 3 1 T z S Ob
{GK}
2 | AREUDOGIGP Rozproszone i obicktowe bazy danych 1 SZART_U0L 15 45 0 1 Z P(2} S Ob
(GK)
3 AREUQ0615W | Diagnostyka procesdw przemyslowych | 2 S2ART _Wo2| 30 60 4 1 T Z 5 Ob
(GK)
4 | AREUGOG158 Diagnostyka proceséw przemystowych 2 | S2ART.U02 { 30 40 0 1 T Z S Ob
(GK}
5 | AREUL7602W | Algorytmy  wspomagania decyzji | 2 S2ART W03 30 45 5 2 T Efw) 3 Ob
(GK)
¢ | AREUI7602P [ Algorytmy  wspomagania decyzji 1 S2ART_UQ3 15 45 0 1 T Z P(2) s Ob
{GK) S2ART U4
7 | AREU17T602S Algorytmy  wspomagania decyzi 1 | S2ZART_UG3 15 30 0 1 T Z P(1}) s Ub
{GK) S2ART Ug4
8 | AREUQOS0TW [ Sterowanie produkeja, magazynowa- | 2 S2ART_W06| 30 60 4 i T E{w) 8 Ob
niem i lransportem (GK)
5 AREUG080TP | Sterowanie produkeja, magazynowa- 2 S2ART_UQS 30 60 0 2 T Z P{2) S Ob
niem i transportem (GK)
10} AREUQ0614W | Programowanie systemaw mobilnych | 2 S2ART_Wos| 30 60 4 1 T Z [5 Ob
(GK)
11 { ARLEUQD&EI4L Programowanie systeméw mobilnych 1 S2ART.UIG | 60 80 Q i T Z P2} s Cb
(GK}
Razem 910|143 300 550 20 13 P({9)
Razem w semestrze
Calkowita liczba godzin Egczna taczna Egczna Liczba punk-
Hezba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK!
ZZU CNPS ECTS
w | ¢ 1 P 8
11| 0 1 7 5 405 B20 30D 18




Semestr 3

Kursy obowigzkowe

liczba punktéw ECTS: 3

Tygodniowa Liczha Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol gadzin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp| Kad kursit | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w ] € |1 p | s kicrunk. ZZU | CNPS | Taczna | zaj kursu/ { s6b? ogbino-] @ char. | radza)’ | typ’
/erupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyczs-
ksztalcenia kurséw | czenia | nfany® | nym®
1 ZMZDOD387TW Praedsigbiorczodé 1 K2AIR_W03 15 30 3 1 T A [«] KO Ob
2 | ZMZO003878 Przedsicbiorcaodé 1 | K2AIR. K02 15 60 [+] 1 T Z [ P (2) KO Ob
Razem 1L]a]Joao|1 30 90 3 2 P{2)

Kursy wybieralne - Technologie informacyjne w systemach automatyki (ART) liczba punktéw ECTS: 18
Tygodniowa Liczha Liczba Kurs/grupa kursdw
liczba, godazin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? { Spo-

Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy hkurséw (grupe | w | € | 1 p | s | kierunk. 42U | CNPS | Taczna | za; kursu/ | s6b? ogblno-| o char. | redzal® [ typ”
/grupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* | nym®
1 | AREUOU612S Seminarium dyplemowe 2 | S2ART. U1z | 30 a0 3 2 T Z P{3} E Ob
2 | AREU17811* Praca dypiomowa S2ZART_UILL | 150 360 15 [ T Z P12} S Ohb
S2ART_K01
Razem Ojo|ofol|z2 180 450 18 8 P{15)

Grupa kurséw wybieralnych - Technologie informacyjne w systemach automatyki (ART) liczba punktéw

FCTS: 9
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-

Lp| Ked kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe { w ] € |1 p | s | kierunk. Z4U | CNP5 | Taczna | zajee kursu/ | sob? ogblno] o char. | rodesi® [ wvp
Jerupy karsdéw | kurséw ownaczyé symbolem GK) clektnu BK1 Erupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany*| nym®
1 | AREUGO618W [ Algorytmy ewolucyjne 1 rozmyte ( GK) | 2 S2ART_W04| 30 60 4 1 T Z 5 Ob
2 | AREUQ06188 Algorytmy ewolucyjne i rozmyte (GK) 2 | SZART.UD3 15 60 0 2 T z P(2) 3 Ob
3 AREUG0617W | Zarzadzanie zascbami w systemach in- | 2 SZART_WO05T 30 60 5 1 T 7 3 Ch
formatycznych i przemystowych {GK)
4 AREU00617S Zarggdzanie vasobami w systemacl in- 2 | S2ART_UOG 30 60 0 1 T Z P(2) 5 Ob
formatycznych i przemyslowych (GK) S2ART_Uo7
Razem 4o (0|04 106 | 240 5 15 B(d)
IBK -liezba punktéw ECTS przypisanych god«inom zajeé wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauczycieli i studentdw
?Tradycyjna — T, zdalna - 2
3Egzamin — B, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub 2 wpisad w nawiasie forme kursu koficowego {w, ¢, 1,5 p)
‘Kurs/ grupa kurséw Ogéinouczelniany -
"Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktdw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym

SKO - ksztaicenia ogélnego, PD - podstawowy, K — kierunkowy, S

"W - wybieralny, Ob — obowiazkowy

- specjalnodciowy




Razem w semestrze

Calkowita liczba godzin Laczna Egczna f.gczna Liczba punk-
liczba liczha liczba téw  ECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK!
ZzZU CNPS ECTS

w ¢ ! P 3
5 0 o [1] 7 315 Ta0 30 15

'BK -liczba punktéw ECTS preypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

*Tradycyina — T, zdalna — 7

3Egzamin — B, saliczenic na oceng — 2. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie formg kursu koficowego {w, c, |, s, p)
*Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny - P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogdlnegs, PD — podstawowy, K — kierunkowy, § - specjalnodciowy

W — wybieralny, Ob — obowigzkowy

!BK -liceba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé¢ wymagajacych bezpoiredniego kontakta naneczyciell i studentow

2Tradycyjna — T, zdalna — %

SEgzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literse E lub % wpisa¢ w nawiasie formg kursu koficowego (w, ¢l s pl
*Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisa¢ liczbg punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogélnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, § - specjalnosciowy

TW — wybieralny, Ob — obowiazkowy



2 Zestaw egzaminéw w ukladzie semestralnym

Kod kursu Nazwy kursow koficzacych sie egzaminem Semestr
AREUL7602 | 1. Algorytmy wspomagania decyzji 2
AREUO00607 | 2. Sterowanie produkcjs, magazynowaniem i transportem 2
AREUI12004 | 1. Metody matematlyczne automatyki 1 robotyki 1
AREU00005 | 2. Teoria sterowania 1

3 Liczby dopuszczalnego deficytu punktéw ECTS po poszczegoinych semestrach

Semestr Dopuszezalny deficyt punkiéw ECTS po semestrze

1 8

2 8

Deficyt liczony jest z uwaglednieniem WSZYSTKICH kursoéw /grup kursdw, réwnies nietechnicznych. Deficyt po semestrze 2 dotyczy
TYLKO kurséw/grup kurséw niezaliczonych w semestrze 1 {wszystkie kursy/grupy kurséw z semestru 2 musza by¢ zaliczone).
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Zal. nr 3 do ZW 13/2019

Zatacznik nr 2 do Programu studiéw

OPIS PROGRAMU STUDIOW
Kierunek: Automatyka i Robotyka

Specjalnosé: Technologie informacyjne w systemach automatyki (ART) Stacjonarne II stopnia

1 Opis
1.1 Liczba semestréw: 1.2 Catkowita liczba punktéw ECTS konieczna do ukoriczenia studicw na danym pozio-
3 mie:
90
1.8 Lgezne liczba godzin zajed: 1.4 Wymagania wstepne (w szczegdlinosei w przypadku studidw drugiego stopnia:
1064
REKRUTACIJA

wymagania corocznie okreslane przcz Senat PWr. i Rade Wydziatu Elektroniki

L5 Tylul zawodvwy nedawany pe zakonczenia studidw. | 1.6 Sylwetka absolwenta, mozliwasct zafrudmienia

Magister Absolwent specjalnoéci posiada zaawansowang wiedze o i umiejetnodci potrzebne do
kwalifikacje 11 stopnia twérczego dzialania w zakresie projcktowania, konstrukeji oraz wdrazania nowocze-
snych technologhi informacyjnych w systemach automatyki. W ramach specjalnodci
poruszanc sy zaawansowans zagadnienia dotyczyce metod wspomagania decyzji, algo-
rytméw ewolucyjnych, logiki rozmytej, oraz zarzadzania zasobami w systemach infor-
matycznych i produkeyjnych. Przekazywane sa takze praktyczne umiejetnodci progra-
mowania systemdw mobilnych, projcktowania i zarzgdzania sieciami przemyslowymi, a
takze w zakresie diagnostyki proceséw przemystowych. Absolwenci specjalnogci $3 pray-
gotowani do podjgcia pracy jako kicrownicy #espoldw projektowych 1 wdrogeniowych,
a takze do pracy naukowo-badawczej.




1.7 Mozliwosé kontynuacji studidw: 1.8 Wskazante zwigzku z misja Uczelni mi strategin jej TOZWOTL:

IIT stopiei - studia doktoranckie w pokrewnych kierun- | Program studiéw jest zgodny z Planem Rozwoju Wydziatu Elektroniki przyjetym przez
kach Radg Wydzialu w duniu 22.02.2012. Plan Rozwoju Wydzialu jest w pelni skorelowany
z misjg uczelni | strategia jej rozwoju przyjgta przez Senat Politechniki Wroctawskie]
w 2011 roku. Zwigzki te sy uwidocznione przykladowo w punkcie 3 Planu Rozwoju
»Misja i Wizja Wydzialu” oraz w punkcie 4 Planu Rozwo ju y,Modele Sektorowe”, gdzie
sprecyzowano Model Ksztalcenia i Model Studiowania jak réwniez Model Wspétpracy
z Otoczeniem uwzgledniajacy potrzeby rynku pracy oraz budowania sieci wplywéw.,

2  Opis szczegdlowy

2.1 Catkowita liczba efektéw uczenia sie w programie studiéw: W {wiedza) = 17, U (umiejetnosei) =20, K (kompetencje) = 3, W + U
+ K = 40

2.2 Dla kierunku studiéw przyporzadkowanego do wigeej niz jednej dyscypliny — liczba efektéw uczenia si¢ przypisana do dyscypliny:
nie dotycay

2.3 Dla kierunku studiéw przyporzadkowanego do wigeej niz jednej dyscypliny - procentowy udziat liczby punktéw ECTS dla kazdej z
dyscyplin:

nie dotyezy

2.4a. Dla kierunku studiéw o profilu ogélnoakademickim — liczba punktéw ECTS przypisana zajeciom zwiazanym z prowadzona w Uczelni

dziatalnodcig naukows w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek studiow {musi by¢ wicksza niz 50 %
catkowite] liczby punktéw ECTS z p. 1.1} 80

2.4b. Dla kierunku studiéw o profilu praktycznym - liczba punktéw ECTS przypisana zajeciom ksztaltujacym umiejetnosci praktyczne
Aazmm by¢ wigksza ni% 50 % calkowitej liczby punktéw ECTS z p. 1.1)

nie dotyczy

2.5 Zwiezla analiza zgodnosci zakladanych efektéw uczenia sig z potrzebami rynku pracy

Rynek pracy dla absolwentéw studiéw inzynicrskich na kierunku Automatyka i Robotyka obejmnuje obszar calego kraju, Regionu Dolnoslaskicgo i
Wroclawia, Program studiowania na tym kierunku zawiera wszystkie najwazniejsze polrzeby i wymagania rynku pracy dla automatykéw,
specjalizowanych informatykéw. Profil firm, ktére beda korzystaé z kompetencji absolwentéw tego kierunku,
ustugowe i produkcyjne. W tym zakresie jest i bedzie znaczgce zapotrzebowanie na specjalistéw z tytule

robotykéw i
to przede wszystkim firmy integratorskie,

m ingyniera, posiadajgcych umiejetnosci
integracji urzadzen i systeméw automatyki, tworzenia oprogramowania dla sterownikéw PLC, PAC, systeméw SCADA oraz systeméw robotycznych,
przeprowadzania uruchainiania i rozruchu systemnéw sterowania, lokalnego i zdalnego scrwisy,

nadzér nad pracujacymi systemarni sterowania produkejy.
Rdwniez umiejetnodé projektowania szeroko rozumianych ukladéw sterowania, systemdw telemetrycznych i pomiarowych bedzie na rynku pracy przyjeta



bardzo pozytywnie. Znaczaco zwigksza sie ted ilosé firm, ktére automatyzujg budynki i domy inteligentne, a nastepnie te obiekty wymagaja stalej
opicki konserwatorskicj inzynieréw automatykéw. W Regionie Dolnoslgskim prowadzi dzialalnodé znacraca iloéé malych i érednich przedsigblorstw oraz
zakiadéw produkcyjnych, w ktérych umiejetnosci inzynierskie znajduja i znajds uznanie w okresie wielu nastepnych lat. O zapotrzebowaniu rynku
pracy na absolwentéw $wiadczy tez umieszczenie automatyki i robotyki na licie kierunkéw zamawianych Ministerstwa Nauki i Szkolnictwa Wyiszego.

2.6. Laczna liczba punktéw ECTS, ktéra student musi uzyskaé na zajeciach wymagajacych bezposredniego udzialu nauczycieli akademic-

kich lub innych oséb prowadzacych zajgcia i studentéw (wpisaé sume punktéw ECTS dla kurséw/ grup kurséw oznaczonych kodem
BK1) 53,5 ECTS

2.7. Laczna liczba punktéw ECTS, ktérg student musi uzyskaé w ramach zajeé 2 zakresu nauk podstawowych

Liczba punktéw ECTS 2 przedmiotow obowigzkowych | 2
Liczba punktéw ECTS z przedmiotow wybieralnych | 0
Lgczna liczba punktéw ECTS 2

2.8. Laczna liczba punktéw ECTS, ktéra student musi uzyska¢ w ramach zajeé o charakterze praktycznym, w tym zajeé laboratoryjnych
i projektowych {wpisaé sume punktéw ECTS kursdéw/grup kurséw oznaczonych kodem P)

Liczba punktéw ECTS z przedmiotéw obowiazkowych | 37
Licgba punktéw ECTS z przedmiotéw wybieraluych | 16
Laczna liczha punktéw ECTS 53

2.9. Minimalna liczba punktéw ECTS | ktérg student musi uzyskaé, realizujae bloki ksztalcenia oferowane na zaj¢ciach ogélnouczelnianych
lub na innym kierunku studiéw (wpisaé sume punktéw ECTS kurséw /grup kurséw oznaczonych kodem 0) 10 punktéw ECTS

2.10. Laczna liczba punktéw ECTS, ktérg student moze uzyskaé, realizujac bioki wybieralne (min. 30 % catkowitej liczby punktéw ECTS)
60 punktéw ECTS

3 Opis procesu prowadzacego do uzyskania efektéw uczenia sie:
Proces dochodzenia do uzyskania zaplanowanych efektéw uczenia sig jest wicloetapowy i wieloaspektowy:

* Na etapie rekrutacji dazy si¢ do prayjmowania tylko studentéw z wysokim wspélezynnikiem rekrutacyjnym, tzn. dobrze przygotowanych w szkolach
srednich do podjgeia studiéw wyzszych.

¢ W czasic pierwszogo roku studiéw programn nayczania przewiduje zdobycic rzetelnej wiedzy podstawowe] (mafematylka, fizyka, informatyka),

co ulatwi
osiggniecie efektéw nauczania w kolejnych latach.

* Kursy podstawowe i kursy pomocnicze sg laczone w grupy kurséw {¢wiczenia rachunkowe, laboratoryjne, projektowe), ktére pozwalajs zweryfikowaé
wiedze studentéw w zastosowaniach praktycznych.

» Dzigki dobremu wypasazeniu bibliotek oraz udostgpuianiu studentomn material

6w dydaktycznych przez prowadzycych | istnicie mozliwosé wezesniejszego
1 systematycznego przygotowywania si¢ do zajeé¢ dydaktycznych.

* Wysoki poziom techniczny wyposazenia sal wykladowych oraz laboratoriéw, ulatwia przyswajanie przez studentéw wiedzy | umiejetnosei,



» Proces osiaggania efektéw uczenia sie podlega cigglej weryfi

kacji pozyskanej wiedzy i umiejetnoéci na kursach pomocniczych, seminariach, kolokwiach,
cgzaminach (w tym na egzaminie dyplomowym},



4 Lista blokéw zajeé:

4.1 Lista blokéw zajeé obowiazkowych:
4.1.1 Lista blokéw ksztalcenia ogdlnego

4.1.1.1. Blok Przedmioty humanistyczno-menedzerskie (min. 5 pkt. ECTS): liczba punktéw ECTS: 5
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczha godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp| Kod kursy { Nazwa kursu/grupy kurséw {grupe [ w ] & | I p | s | kierunk. ZLU | CNP3 | Taczna | zajed | kursu/ | s¢b? ogblno-| o char. | vodza)® | typ
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symbelern (K} elektu BK! | grupy zali- uceel- | praktycz
ksztalcenia kursdw | czenia | niany* | nym®
1 | FLEUODOO1S Komunikacla spoteczna 1 | K2AIR.U03 15 60 2 1 T Z 4] KO Ob
K2ZAIR K01
2 AMZOO0A8TW Przedsighiorezaéd 1 K2AIR.W03 15 30 3 1 T Z Q KO b
3 ZMZ000387% Prezedsigbiorczoéé I | K2AIR_KD2 15 80 0 1 T Z Q P {2} KO Ob
Razem I[a|0]0]2 a5 [ 150 5 |3 P(2)

Razem dla blokéw ksztalcenia ogélnego

Calkowita liczha godzin | Lacena taczna Lgezna Liczba punk-
liczha liczha liceba téw ECTS
godzin godzin punktéw zajed BK!
ZZU CNPS ECTS

w c 1 P s

1 Q 0 L1 2 45 150 5 3

'BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczyeieli i studentéw
2Tradycyjna — T, zdalna — 2

¥ Egeamin — E, zaliczenic na oceng - Z. W grupie kurséw po literze E lub 7 wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego (w, c, 1, s, Pl
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany - 0O

mxﬁa_\mnzvmrcaﬁw& vuwrﬁwnnnwi_u.Emavmmrcgii_&imﬁm wpisat liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktyeznym
SKO - ksztalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, K - kierunkowy, § — specialnodciowy
"W - wybieralny, Ob — cbowiazkowy



4.1.2 Lista blokdéw z zakresu nauk podstawowych

4.1.2.1. Blok Matematyka liczba punktéw ECTS: 1
Tygodniowa Liczba Liczbe, Kurs/grupa kursaw
liczba, godzin Symbeol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [w | € | | p | 8 | kierunk. ZZU | CNPS | laczna | zajeé | kursu/ | séb? ogblne-| o char. | rodzai® [ wyp'
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany®| nym?®
1 MATO001440W | Matematyka 1 K2AIR_W(1 15 30 1 1 T Z [o] P(1) KO Ob
Razem 1(ofa]Jo]o 15 30 1 1 P(1)
4.1.2.2. Blok Fizyka liczba punktéw ECTS: 1
Tygodniowa Liczba, Liczba Kurs/grupa kurséw
liczha godzin Symbaol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [w | € 11 | p | 5 | kierunk. 27U | CNPS | Taczna | zajeé | kursu/ | s6b3 og6lno-] o char. | rodzaj® | typ’
ferupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) cfekty BK! | grupy zali- uczel- | prakiycs-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* | nym®
I | FZP00490IW | Fizyka 1 K2AIR. W02| 15 30 1 0,5 T Z O PD Ob
Razem 1y0|l0]0{0 15 30 1 &,5 P(0)
Razem dla blokéw z zakresu nauk podstawowych:
Calkowita liceba godein | Eacena Eaczna Laczna Licezba punk-
liczba liczba liczba tow  ECTS
godzin godzin punktéw | zajedé BK?
ZZU CNPS ECTS
w [ I [ s
2 [i] L] ] a 30 80 . 2 1,5

'BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczyciell i studentdw
2Tradycyina — T, zdalna — Z

}Egzamin ~ E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub 7 wpisad w nawiasie formeg kursu koficowege (w, ¢, 1, 5, p}
“Kurs/ grupa kurséw Ogélnouceelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny ~ P. W grupie kurséw w nawiasie wpisac liczbe punktéw ECT
SKO - ksztalcenia ogélnego, PD - podstawowy, K ~ kierunkowy, § - specjalnoéciowy

TW - wybieralny, Ob — obowiazkowy

3 dla kurséw o charakterze praktycznym



4.1.3 Lista blokéw kierunkowych

4.1.3.1. Blok Przedmioty obowiazkowe kierunkowe

liczba punktéw ECTS: 23

1BK -liczba punktéw ECTS
?Tradyeyjna — T, zdalna — Z
¥Egzamin - E, zaliczenie na oceng —

1Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany - O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupic kurséw w nawiasic wpisaé liczbg punktéw ECT:
SKQ - ksztalcenia ogdlnego, PD ~ podstawowy, K — kierunkowy, S — specjainofciowy

"W - wybieralny, Ob — obowigzkowy

Z. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego (w, ¢, 1, &

przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczyecieli i studentdw

' P)

3 dla kurséw o charakterze praktycznym

Tygodnicwa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol goadzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w ] ¢ | 1 p | 8 | kierunk. £2U | CNPE [ Jacena | zajef | kursu/ | séb® ogélno-[ o char. | rodzaj® | typ’
/grupy kurséw | kumséw oznaczyé symbolem GK) efcktu BK! | grupy zali- uczel- | praktyez-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 | AREUOBOSW | Teoria sterowania {(GK) 2 K2AIR W04 | 30 60 6 2 T E{w) K Gh
2 | AREUO0005C | Teoria sterowania (GK) 2 K2AIR.Uod | 30 60 0 1 T z P (3) K Cb
K2AIR_U05
3 | AREUOD00SL | 'Teoria sterowania (GK) 1 K2AIR_U04 15 60 a 2 T Z P {2} K Ob
K2AIR U5
4 AREUL7002W | Modelowanie i identyfikacja {GK) 2 K2AIR WO0s|[ 30 90 & 2 T zZ K Ob
5 | AREUI7002L | Modelowanie 1 identyfikacja [(GK) 2 K2AIR.UD6 | 30 90 [1] 2 T Z P (2} K Ohb
6 | AREUIS003W | Teoria i metody optymalizacji (GK) 2 K2AIR.WO6 | 30 50 5 2 T Z K Qb
7 | AREUI5003P | Teoria 1 metady opbymalizacy (GK) 1 KZATR.UGT | 1§ 90 0 1 T Z P K Chb
8 1 AREU12004W | Mectody mmatematyczne automatyki 1| 2 K2AIR_.WO07{ 30 80 [ 2 T E{w) K Ob
robotyki (GK) K2AIR_W09
9 | AREUI20064C | Metody matematyczne automatyki i 2 K2AIR UGS, | 30 100 fi] 2 T Z P {3} K Ob
robotyki (GK) K2ZAIR_UDY
Razem 8143|110 240 720 23 16 P(13)
Razem (dla blokéw kierunkowych):
Catkowita liczba godzin | Egczna Laczna Lacena Liczba punk-
liczba liczba liczba tébw ECTS
godzin godzin punkidw | zajed BK!
ZZU CNPS ECTS
w & 1 5
8 4 3 [1] 240 720 23 16




4.2 Lista blokéw wybieralnych

4.2.1 Lista blokéw ksztalcenia ogdlnego

4.2.1.1. Blok Jezyki obce (min. 3 pkt ECTS):

liczba punktéw ECTS: 3

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs /grupa kursow
liczba godzin Symbol egodzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Ked kursu { Nazwa kursu/grupy kurséw {(grupg [ w [ € 101 | o | s | kierunk. £2U | CNPE [ Tgczna | zajeé | kursu/ | séb® ogdlno-| o char. | radzai® | typ
/erupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | aiany?| nym®
1 Jgzyk obcy B2+ 1 KZEKAUGL| 15 30 1 1 T Z [4] P(1} PD Qb
2 Jezyk obcy Al 3 K2EKA_UG2D 45 60 2 1 T Z 6] i1} P Qb
Razem gl4[0]l0io0 &0 90 3 2 P(2)
Razem dla blokéw ksztalcenia ogdlnego:
Catkowita liczba godzin | Laczna Laczna Lgczna Liczba punk-
liczha liezha liczba tow ECTS
godzin godzin punktdw zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS
w & 1 p s
O 4 0 0 0 60 90 3 2
IBK —liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontakiu nauczycieli i studentdw
mjmmwnﬁsw - T, zdalna — Z

*Egzamin — E, zaliczenic na oceng ~ Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu karficowego
1Kurs/ grupa kurséw Ogédlnouczelniany
SKurs/ grupa kurséw Praktyceny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw BECTS
SKO - ksztalcenia ogdlnego, PD — podstawowy, K - kierunkowy, § — specjalnodciowy

"W - wybieralny, Ob - obowiazkowy

-0

(w. ¢, 1,5 p)

dla kurséw o charakterze praktycanym




4.2.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych
4.2.3 Lista blokéw kierunkowych

1BK —liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezpodrednicgo kontaktu nauczycieli i studentéw

 Tradycyjna — T, sdalna - 2

3Egzamin — E, salicsenie na oceng ~ Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasic forme kursu koficowego (w, ¢, |, 5, p)
‘Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktycany - P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia agdlnego, PD — podstawowy, K - kierunkowy, § — specjalnosciowy

TW - wybieralny, Ob — obowiazkowy



4.2.4 Lista blokéw specjalno$ciowych

4.2.4.1. Blok Przedmioty specjalnosciowe (min. 42 pkt ECTS):

liczba punktéw ECTS: 42

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [w | € | [ p | s | kierunk. 42U | CNPS | Taczna | zajeé | kursu/ | séb® ogblno-| o char. | rodzaj® [ typ’
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* | nym?®
1 AREU00613P Projekt przejiciowy 3 S2ART.UO8 45 120 5 3 T Z P(a) ] Ob
2 AREU00614W | Programowanie systemdéw mobilnych | 2 S2ART_WO0B| 30 GO 4 1 T Z S Ob
(GK)
3 | AREUO00614L | Programowanie systeméw mobilnych 1 S2ART.U10 | 60 60 0 1 T Z P(2) S Ob
(GK)
1 AREU00GOSW | Sieci przemyslowe 2 S2ART_WO07| 30 90 3 1 T 7 S Ob
5 AREUO060TW | Sterowanie produkejy, magazynowa- | 2 S2ART_W06| 30 60 4 1 T E(w) S Ob
niem i transportem (GK)
6 | AREU00GOTP Sterowanie produkcja, magazynowa- 2 S2ART.U09 | 30 60 0 2 b Z P(2) S Ob
niem i transportem (GK)
7 | AREULI7602W | Algorytmy  wspomagania  decysz)i | 2 S2ART_WO03| 30 45 5 2 T E(w) S Ob
(GK)
8 AREU17602P Algorytmy  wspomagania  decyzji 1 S2ART_UO3 15 45 0 1 T Z P(2) S Ob
(GK) S2ART_U04
9 AREU176G02S Algorytmy  wspomagania  decyzji 1 | S2ART_U03 15 30 0 1 T Z P(1) S Ob
(GK) S2ART._U04
10 | AREU00615W | Diagnostyka proceséw przemyslowych | 2 S2ART_WO02| 30 60 4 1 T Z S Ob
(GK)
11 [ AREU00615S Diagnostyka proceséw przemyslowych 2 | S2ART.UO02 30 40 0 1 T Z S Ob
(GK)
12 | AREUD0616W | Rozproszone i obicktowe bazy danych | 1 S2ART_WO1| 15 45 3 1 T Z ] Ob
(GK)
13 | AREUO0616P Rozproszone i obiektowe bazy danych 1 S2ART.UO01 15 45 0 1 A P(2) S Ob
(GK)
14 | AREU126068S Seminarium specjalnosciowe 2 | S2ARS_U12 30 60 2 1 T 2 P(2} S Ob
15 | AREUO0617TW | Zarzadzanie zasobami w systemach in- | 2 S2ART_WO05| 30 60 5 1 T Z S Ob
formatycznych i przemyslowych (GK)
16 | AREU00G1TS Zarzadzanie zasobami w systemach in- 2 | S2ART_UO06 | 30 60 0 1 T Z P(2) S Ob
formatyczunych i przemyslowych (GK) S2ART._UOT
17 | AREUD0618W | Algorytmy ewolucyjne i rozmyte (GK) | 2 S2ART_W04| 30 60 4 1 Ly Z S Ob
18 | AREUD0G18S Algorytmy ewolucyjne i rozmyte (GK) 2 | S2ART_U05S 15 60 0 2 T Z P(2) S Ob
19 | AREU00612S Seminarium dyplomowe 2 | S2ART.U12 | 30 90 3 2 T Z P(3) S Ob
Razem 15| 0 | 1 i O  § 540 1150 42 25 P(23)
Razem dla blokéw specjalnosciowych:
Catkowita liczba godzin [ Egczna Eaczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba tow ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS
W ¢ 1 p s
15| 0 1 T 11 540 1150 42 25




4.3 Blok praktyk

nie dotyczy

4.4 Blok ,,praca dyplomowa” (o ile jest przewidywana na studiach pierwszego stopnia)

Typ pracy dyplomowej : magisterska
Liczba semestrow pracy dyplomowe] | Liczba punktow ECTS Kod
1 15 P{10) AREU17611
Charakter pracy dyplomowej : naukowo-badawczy
Liczba punktéw ECTS BK* | 7

5 Sposoby weryfikacji zakladanych efektéw uczenia sie

Typ zajed Sposoby weryfikacji zaktadanych efektdw uczenia sie

wykiad zaliczenie ustne lub pisemne, kolokwium zaliczeniowe, kolokwium {test wyboru), egzamin, egzamin pisemny, odpowiedzi ustne,
kartkdwka, aktywnodé na wykladach, ocena z koficowege pisemnego sprawdzianu egzaminacyjnege, test

éwiczenia

$rednia ocen z prac kontrolnych, Srednia ocen 2 prac domowych, ocena z pracy na zajeciach, ocena z testu koficowego

laboratorium

obserwacja przygotowania do zajeé laboratoryjuych i ich wykonywania, sprawozdania z éwiczen laboratoryjnych, aktywnosé
na zajgciach laboratoryjnych, ocena jakofci raportu pisemnego z laboratorium, ocena aktywnosci i sprawnoéci wykonania
éwiczenia bazujaca na obserwacji jego przebiegu, ocena stopnia realizacji éwiczeli w laboratorium, testy na platformie e-

learningowej, odpowiedZ ustna

projekt

analiza realizacji zadania projektowego, dokumentacja pisemna projektu, prezentacje zatozefi i rogwiazania koficowego, przed-
stawienic wynikéw realizacji projektu wraz z ich dyskusja i wnioskami, ocena przygotowania projektu, obrona projektu, udzial
w dyskusjach problemowych, ocena wykonanych zadaf projektowych, ocena raportu pisemnego z projektu, ocena prezentacji
kolejnych etapdw realizacji projektu, przestrzegania harmonogramu, aktywnos¢ w zespole, kreatywna postawa, ocena jakosci
wykonangj dokumentacji, ocena elementéw skladowych projekiu oraz jego formy koficowej, odpowieds ustna

seminarium

prezentacja seminaryjna, aktywnodé - udzial w dyskusji, ccena przygotowania prezentacji, udzial w dyskusjach problemowych,
aktywno$¢ na zajeciach seminaryjnych, ocena jakodci prezentacji multimedialnych, ocena prezentacji, aktywno$é w dyskusii,
przestrzeganie harmonogramu, ocena prezentacji pedsumowujycych oraz opracowania pisemnego, dyskusia

praca dyplomowa

przygotowana praca dyplomowa

'BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kentaktu nauczycieli i studentéw

Tradycyina — T, zdalna - Z

*Egzamin ~ E, zaliczenie na oceng — Z, W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu keficowego (w, c, 1, s, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — Q

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktow ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogélnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, 5 — specjalnodciowy

"W — wybieralny, Ob - obowiazkowy




6 Zakres egzaminu dyplomowego

zalgcznik nr 2

7 Wymagania dotyczace terminu zaliczenia okreslonych kurséw/grup kurséw lub wszystkich
kurséw w poszczegélnych modutach

Brak wymagan

8 Plan studiéw (zatacznik nr 3. )

Zaopiniowane przez wlasciwy organ uchwalodawczy samorzgdu studenckiego:

604 Hoty

Data

Dziekan
Wydzialu Rlektroniki

23 04,209

Data




PLAN STUDIOW

WYDZIAL: ELEKTRONIKI

KIERUNEK STUDIOW: AUTOMATYKA I ROBOTYKA

POZIOM KSZTALCENIA: II stopien, studia magisterskic

FORMA STUDIOW: stacjonarna

PROFIL: ogoluoakademicki
SPECJALNOSC: Systemy informatyczne w automatyce (ASI)

JEZYK PROWADZENIA STUDIOW: polski

Zal. nr 4 do ZW 13/2019

Zalycznik nr 3 do Programu studiéw
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1 Zestaw kurséw i grup kurséw obowigzkowych i wybieralnych w uktadzie semestralnym

Semestr 1

Kursy obowigzkowe

liczba punktéw ECTS: 4

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [w | ¢ | I | p | s | kierunk. ZZU | CNPS | laczna [ zaje¢ | kursu/ | séb® ogélno-| o char. | rodzaj® | typ’
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) cfektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 | MATO001440W | Matematyka 1 K2ATR.WO01| 15 30 1 1 T Z O P(1) KO Ob
2 | FZP004901W Fizyka 1 K2AIR.W02 | 15 30 1 0,5 T Z 0 PD Ob
3 | FLEU0D001S Komunikacja spoleczna 1 | K2AIR.U03 15 60 2 1 T Z (o} KO Ob
K2ZAIR.K01
Razem 2|1]0(0]|0]1 45 120 4 2,5 P(1)
Grupa kurséw obowiazkowych liczba punktéw ECTS: 23
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [w ] ¢ ] | p | s | kierunk. ZZU | CNPS | laczna | zajeé | kursu/ | s6b® ogolno-| o char. | rodzaj® [ 1yp”
/egrupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* | nym®
1 AREUI2004W | Metody matematyczne automatyki i1 | 2 K2AIR_WO7,| 30 80 6 2 T E(w) K Ob
robotyki (GK) K2AIR_W09
2 AREU12004C Metody matematyczne automatyki i 2 K2AIR_UO8, | 30 100 0 2 i Z P (3) K Ob
robotyki (GK) K2AIR_U09
3 | AREUI5003W | Teoria i metody optymalizacji (GK) 2 K2AIR.W06 | 30 90 5 2 T Z K Ob
4 AREU15003P Teoria i metody optymalizacji (GK) 1 K2AIR_UOT 15 90 0 1 T Z P (3) K Ob
5 AREUI7002W | Modelowanie i identyfikacja GK) 2 K2AIR.W05 | 30 90 4 2 T Z K Ob
6 | ARLEU17002L Modelowanie i identylikacja (GK) 2 K2AIR_U06 30 90 0 2 T Z P (2) K Ob
7 AREU00005W | Teoria sterowania (GK) 2 K2ATR_ W04 | 30 60 6 2 T E(w) K Ob
8 | AREU00005C | Teoria sterowania (GK) 2 K2AIR_U04 30 60 0 1 T Z P (3) K Ob
K2AIR_U05
9 | AREUOO005L | Teoria sterowania (GK) 1 K2AIR_U04 15 60 0 2 T Z P (2) K Ob
K2AIR_UO5
Razem 8|4 |3 [1]0 240 720 23 16 P(13)
Kursy wybieralne (minimum 30 godzin w semestrze) liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [w ] € |1 | p | = | kierunk. ZZU | CNPS | Taczna | zaje¢ | kursu/ | séb® ogélno-| o char. | rodzaj” [ typ
/erupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 Jezyk obcy Al 3 K2EKA_UO2| 45 60 2 1 T Z 0 P(1) PD Ob
2 Jezyk obey B2+ 1 K2EKA_UOI| 15 30 1 1 T Z (0] P(1) PD Ob
Razem of4flo0fo0fo 60 90 3 2 P(2)
Razem w semestrze
Catkowita liczba godzin Eaczna Eaczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téow ECTS
godzin godzin punktéw zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS




13 345 230 30 20,5

10| 8 3

'BK liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zaje¢ wymagajacych bezposredniego kontaktu navczycieli i studentdw

2Tradycyjna ~ T, sdalna — 2

3Bygzamuin — E, zaliczenie na oceng — 4. W grupic kurséw po lilerze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowege (w, c, |, 5, p)
1Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

SKurs, grupa kurséw Praktyezny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbg punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogélnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, 8 ~ specjalnociowy

W ~ wyhbieralny, Ob — obowigzkowy



Semestr 2

Kursy wybieralne - Systemy informatyczne w automatyce (ASI)

liczba punktéw ECTS: 8

Tygodniowsa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Ked kursu | Nazwa kursu/grupy kursdw {grupe [ w | é |1 p | 5 | kierunk. ZZ0 | ONPS | Iaczna | zajed | kursu/ | séb? ogblno-| o char. | rodzai: | typ
JErupy kwséw | kursdw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uezel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany*} nym®
1 { AREU122065 Seminarium specjalnosciowe 2 | S2ASI_WI10 30 60 2 1 N Z P{2} 5 Ob
2 AREUQ0216F Projekt przejsciowy 3 S2A51.UD9 45 120 6 3 T Z P(6) S Ob
Razem G|o0|0]|3]32 75 | 180 g |4 P{8)

Grupa kurséw wybieralnych - Systemy informatyczne w automatyce (ASI) liczba punktow ECTS: 22
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-

Lp| Ked kursu | Nazwa kursu/grupy kursdw (grupe [ w ] € 71 [ p {5 | kierunk. 7ZU | GNPS | Tgczna | zajec | lursu/ | s6b® ogblno-| o char. | rodzai® | typ’
/grupy kurséw | kursdw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyez
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym?®
1 AREUQ0204W | Symulacja systemdw dynamiczoych | 1 S2ASI W05 15 30 4 1 T Z s b
(GK)
2 AREUGO204L Symulacja systemdéw dyramicznych 2 S2AS81I U05 30 90 0 2 T Z P(3} s Ob
(GK)
3 AREUGO203W | Ziczone systemy sterowania (GK} 2 S52AS1 W4 30 60 4 1 T E{w) 5 Ob
4 AREU00203P | ZioZone systemy sterowania (GK) 2 S2ASI_UG4 30 60 [¥) 2 T Z P(2) S Ob
a AREUMDZ202W | Systemy i sieci kolejkowe (GK) 2 22481 W03 A0 [ii] 4 1 T E{w) g Ob
G ARBUG0202L Systemy 1 sieci kolejkowe (GK) 2 S2ASI_1103 30 60 0 2 T Z P(2) ] Cb
7 AREU00215W | Alzorytmy ewolucyjne -teoria i prakty- | 2 S2A81. W02 30 60 4 1 T z S Ob
ka (GK)
g8 | AREU00215F | Algorytmy ewolucyjne -teoria i prakty- 1 S2ASI.UOZ 15 30 0 1 T Z P(2} S Ob
ke, {GK}
9 AREUC0214W | Meclody zarzadzania systemami i sic- | 2 S2A51 W01 30 &0 3 1 T A 5 Ob
ciami komputerowymi (GK)
10 | AREUO0214L | Metody zarzadzania systemami i sie- 1 S2ASI.U01 15 3c @) 1 T Z P(1} 8 0b
ciami komputerowymi {(GK)
11 | AREUI5213W | Diagnostyka systeméw (GK) 1 S2A8I.W08 15 45 3 1 T FA E] Ob
12 | AREU15213P | Diagnostyka systeméw (GK) 1 S2AS1_008 15 45 a 1 T Z P{1) 3 Ob
Razem 16l 0[5 [4710 285 630 22 15 P(11)
Razem w semestrze
Callowita liczba godzin Laczna Eaczna Eaczna Liczba punk-
liczba liczba liczha téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
22U CNPS ECTS
w ¢ 1 P 5
|0 5 7 2 360 810 30 10




Semestr 3

Kursy obowigzkowe liczba punktéw ECTS: 3

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma® { Spo-
Lp| Kod kursu | Naszwa kursufgrupy kuwséw (grupe [w [ & [T [ p [ s | kierunk. ZZU | CNPS | faczna | zajed | kursu/ | séb® ogbino-| o char. | rodzaj” | typ’
Jerupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany* | nym®
1 ZMZO0038TW Przedsiebiorcaosd 1 K2AIR_ W03 15 30 3 1 T Z Q KO Cb
2 | ZMZ000387S Przedsighiorczo$é 1 | K2AIR_ K02 15 60 0 1 T Z %] P (2} KO Ob
Razom ijojloafo|1 30 90 3 2 P2}
Kursy wybieralne - Systemy informatyczne w automatyce (ASI) liczba punktéw ECTS: 18
Tygodniowa Liczha Liczba Kurs/grupa kursdw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursufgrupy kurséw {grupe [w [ & [T [ p [ s | kierunk. 72U | CNPS | laczna | zajet | kursu/ | séb3 ogdlno-| o char. | rodzaj | typ'
Jferupy kurséw | kurséw eznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym?®
1 AREU002095 Seminarium dyplomawe 2 | 82A8[ ULl 30 60 3 2 T Z P{2) S Ob
2 | AREU17210* Praca dyplomowa S2AS51.010 150 360 15 6 T Z P (12) 5 Ob
S2ASI KO2
Razem o|lO0)0o 02 180 420 18 -] P(14)
Grupa kurséw wybieralnych - Systemy informatyczne w automatyce (ASI} liczba punktéw ECTS: 9
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liceba godzin Symbaol godzin pkt. ECT3 Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursufgrupy kurséw {grupg [ w | ¢ 1T p | 8 | kierunk. ZLU | CNFS [ fawzna | zajef | kumsu/ | sob? ogblno-| o char. | rodzaj” | typ’
Jerupy kursdéw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany*| nym®
1 | AREU00208W | Wspomaganie decyzii i obliczenia neu- | 2 S2A81.WO7 30 75 5 2 T Z S Ok
ronowe {GK)
2 1 AREUQD208L Wspomaganie decyzii 1 obliczenia neu- 2 SZASI_UQT 30 5 0 3 T Z P(3} S Ob
ronowe (GK)
3 AREU17207W | Planowanie dzialann i ruchu robotéw | 2 S2ASI_ W06 30 80 4 1 T Z 5 Ob
(GK)
4 | AREUI7T207P Planowanie dzialan 1 ruchu robotow 2 S2ASI.UGG 30 70 i 2 T Z P{2} 5 Ob
(GK)
Razem 40|27z ]0 120 300 9 8 F{5)

IBK ~liczba punktéw ECTS praypisanych godzinom zajed wymagajacych besposredniego kontaktu naucaycicli i studentéw
Tradyeyjuna — T, zdalna — 2
3Egzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koficowego {w.c, 1,5 p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — O
SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
5KQ - ksztalcenia ogdlnego, PD - podstawowy, K — kierunkowy, 5 - specjalnodciowy
TW - wybieralny, Ob — obowigzkowy




Razem w semestrze

Calkowita liczba godzin Egczna Laczna Laczna Liczba punk-
liczha liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK?
ZZU CNPS ECTS

w [ 1 p ]
3 0 2 2 3 330 810 30 18

IBK -liczba punktdw ECTS przypisanych godzinom zajed wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradyeyjna - T, zdalna - 2

3Bgzamin - E, zaliczenic na ocene - Z. W grupic kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie lormg kursy kofcowego (w, ¢, L, 5, p)
*Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kursow w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
KO - keztalcenia ogdlnege, PD — podsiawowy, K — kierunkowy, § ~ specjalnoéciowy

"W - wybieralny, Ob — chowigzkowy

IBK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniege kontaktu nauczycieli i studentdéw

2Tradycyjna — T, zdalna - Z

SEgzamin — 15, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisad w nawiasie forme kursu koficowego (w, ¢, 1, 5, p)

4 Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — O

SKurs/ grups kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw BECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
KO - ksztalcenia ogéluego, PD ~ podstawowy, K — kierunkowy, S - specjalnodciowy

TW - wybieralny, Ob — obowiazkowy



2 Zestaw egzamindéw w ukladzie semestralnym

Kod kursu Nazwy kursdw koficzacych sie egzaminem Semestr _
AREUG0203 { 1. Zlozone systemy sterowania 2
AREU00202 | 2. Systemy 1 sieci kolejkowe 2
AREU12004 | 1. Mctody matematyczne automatyki i robotyki 1
AREU00005 | 2. Tecria sterowania 1

3 Liczby dopuszczalnego deficytu punktéw ECTS po poszczegdlnych semestrach

Somestr

Dopuszczalny deficyt punktéw ECTS po semestrze

1

8

2

8

Deficyt liczony jest z uwzglednieniem WSZYSTKICH kursow/grup kurséw, réwniez nietechnicznych. Deficyt po semestrze 2 dotyczy
TYLKO kursdw/grup kurséw niezaliczonych w semestrze 1 (wszystkie kursy/grupy kurséw z semestru 2 musza byé zaliczone}.
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Zal. nr 3 do ZW 13/2019

Zalacznik nr 2 do Programu studiéw

OPIS PROGRAMU STUDIOW
Kierunek: Automatyka i Robotyka

Specjalnodé: Systemy informatyczne w automatyce (ASI) Stacjonarne II stopnia

1 Opis
1.1 Liczba semestrow: 1.2 Colkowita liczba punktéw ECTS konieczne do ukoticzenia studidw na donym pezio-
3 mie:
90
1.3 focena liczbe godzin zajed: 1.{ Wymegania wstepne (w szczegdinosci w preypadku studidw drugiego stopnia:
1035
REKRUTACJA

wymagania corocznie okreglane przez Scnat PWr. i Rade Wydziatu Elektroniki

1.5 Tytul zawoedowy nadawany pe zekoriczeniu studidw: | 1.6 Sylwetka sbsolwenta, moziiwosdci zatrudnienia

Magister Absolwent posiada doglebng wiedze i umiejetnosci z zakresu projektowania i konstruk-
kwalifikacje II stopnia cji ukladéw i systeméw automatyki, sterowania i oprogramowania urzadzef robotyki
oraz systemdéw wspomagania decyzji. Zna wspolczesne osiggniecia techniki w tych dzie-
dzinach. Uzyskuje gruntowns wicdze potraebny do analizy ukladéw automatyki, stero-
wania mikroprocesorowego urzgdzel przemystowych oraz sterowania i oprogramowania
robotéw. Posiada umiejetnodé twérczego rozwigzywania zlozonych (interdyscyplinar-
nych) probleméw automatyki i robotyki. Jest przygotowany do pracy w instytucjach
naukowo-badawczych, odrodkach badawczo-rozwojowych oraz we wszystkich galeziach
przemysluy i preedsigbiorstwach wymagajacych specjalistow # zakresu zastosowartt kom-
puterdw w automatyce i robotyce. Jest w stanie ksztalcié sie ustawicznie.




L7 Mozliwes¢ kontynuacyi studidw: 1.8 Wskazanie zwigzku z misja Uczelni mi strategia jej rozwoju:

IIT stapien — studia doktoranckie w pokrewnych kierun- | Program studiéw jest zgodny z Planem Rozwoju Wydzialu Elektroniki przyjetym przez
kach Rade Wydzialu w duin 22.02.2012. Plan Rozwoju Wydszialu jest w pelui skorelowany
2 misja uczelni i strategia jej rozwoju przyjeta przez Senat Politechniki Wroctawskie]
w 2011 roku. Zwiazki te s3 uwidocznione przykladowo w punkcie 3 Planu Rozwoju
»Misja i Wizja Wydzialu” oraz w punkcie 4 Planu Rozwoju ,Modele Sektorowe”, gdzie
sprecyzowano Model Ksztalcenia i Model Studiowania jak réwniez Model Wspéipracy
2 Otoczeniem uwzgledniajacy potrzeby rynku pracy oraz budowania sieci wplywow.

2  Opis szczegdlowy

2.1 Calkowita liczba efektéw uczenia si¢ w programie studiéw: W (wiedza) = 18, U (umiejetnosci) =19, K (kompetencje) = 3, W + U
+ K = 40

2.2 Dla kierunku studiéw przyporzgdkowanego do wiecej niz jednej dyscypliny — liczba efektéw uczenia sie przypisana do dyscypliny:
nie dotyczy

2.3 Dla kierunku studiéw przyporzadkowanego do wiecej niz jednej dyscypliny — procentowy udzial liczby punktéw ECTS dla kazdej z
dyscyplin:

nie dotyczy

2.4a. Dla kierunku studiéw o profilu ogdlnoakademickim — liczba punktéw ECTS przypisana zajeciom zwigzanym z prowadzong w Uczelni

dzialalnodcia naukowa w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzgdkowany jest kierunek studiéw {musi by¢ wicksza niz 50 %
catkowitej liczhy punktéw ECTS z p. 1.1) 90

2.4b. Dla kierunku studiéw o profilu praktycznym - liczba punktéw ECTS przypisana zajeciom ksztaltujacym umiejetnosci praktyczne
T.U:wm by¢é wieksza niz 50 % catkowite]j liczby punktéw ECTS z p. 1.1)

nie dotyczy

2.5 Zwigzla analiza zgodnosci zakladanych efektéw uczenia sie z potrzebami rynku pracy

Rynek pracy dla absolwentéw studiéw inzynierskich na kicrunku Automatyka i Robotyka obejmuje obszar calcgo kraju, Regionu Dolnodlaskiego i
Wroclawia. Program studiowania na tym kierunku zawiera wszystkie najwainiejsze potrzeby i wymagania rynku pracy dla automatykéw, robotykéw i
specjalizowanych informatykéw. Profil firm, ktdre beda korzystaé z kompetencji absolwentéw tego kierunku, to przede wszystkim firmy integratorskie,
ushugowe i predukcyjne. W tym zakresie jest i bedzie znaczace zapotrzchowanie na specjalistéw z tytulem inZyniera, posiadajacych umiejetnosci
integracji urzadzen i systeméw autematyki, tworzenia oprogramowania dla sterownikéw PLC, PAC, systeméw SCADA oraz systeméw robotycznych,
przeprowsdzania uruchamiania i vozruchu systeméw sterowania, lokalnego i zdalnego serwisu, nadzér nad pracujacymi systemami sterowania produkcja.
Réwniez umiejetnoéé projektowania szeroko rozumianych ukladéw sterowania, systemédw telemetrycanych i pomiarowych bedzie na rynku pracy przyjeta



bardzo pozytywnie. Znaczaco zwigksza sig tez ilos¢ firm, ktdre automatyzuja budynki i domy inteligentne, a nastepnie te obiekty wymagaja statej
opicki konscrwaterskiej ingyuiordw automatykow. W Regionie Dolnoslyskim prowadzi dzialalnod$é znaczaca ilo$é malych i érednich przedsiebiorstw oraz
zaktadéw produkeyjnych, w ktérych umiejetnodei inzynierskie znajduja i znajda uznanie w okresie wielu nastepnych lat. O zapotrzebowsniu rynku
pracy na absolwentow §wiadezy ted umieszezenie automatyki i robotyki na lifcie kierunkdw zamawianych Ministerstwa Nauki i Szkolnictwa Wyszszego,

2.6. Laczna liczba punktéw ECTS, ktéra student musi uzyskaé na zajeciach wymaga jgcych bezposredniego udzialuz nauczycieli akademic-

kich lub innych oséb prowadzacych zajecia i studentéw {wpisaé sume punktéw ECTS dia kurséw/ grup kurséw oznaczonych kodem
BX1) 57,5 ECTS

2.7. Baczna liczba punktéw ECTS, ktéra student musi uzyskaé w ramach zajeé z zakresu nauk podstawowych

Liczba punkiéw ECTS z przedmiotéw obowiazkowych | 2
Liczba punktéw ECTS z przedmiotéw wybieralnych
Laczna liczba punktéw ECTS 2

[=]

2.8. Eaczna liczba punktéw ECTS, ktéra student musi uzyskaé w ramach zajgé o charakterze praktycznym, w tym zajeé laboratoryjnych

i projektowych (wpisaé¢ sume punktéw ECTS kurséw /grup kurséw oznaczonych kodem P)

Liczba punktéw ECTS z przedmiotéw obowiazkowych | 40
Liczba punktéw ECTS z przedmiotdw wybieralnych | 16
Laczna liczba punktow ECTS 56

2.9. Minimalna liczba punktéw ECTS , ktérg student musi uzyska¢, realizujgc bloki ksztatcenia oferowane na zajeciach ogélnouczelnianych

lub na innym kierunku studiéw {wpisaé sumg punktéw ECTS kurséw/grup kurséw oznaczonych kodem Q) 10 punktéw ECTS

2.10. Eaczna liczba punktéw ECTS, ktdra student moze uzyskaé, realizujac bloki wybieralne (min. 30 % catkowitej liczby punktéw ECTS)

3

60 punktéw ECTS

Opis procesu prowadzacego do uzyskania efektéw uczenia sie:

Proces dochodzenia do uzyskania zaplanowanych efektéw uczenia sie jest wicloetapowy i wieloaspektowy:

Na etapie rekrutacji dgzy si¢ do prayjmowania tylko studentéw z wysokim wspbiczynnikiem rekrutacyjnym, tzn. dobrze praygotowanych w szkolach
sreduich do podjecia studidw wyzszych.

W czasie plerwszego roku studidw program nauczania przewiduje zdobycie rzetelnej wiedzy podstawowej {(matematyka, fizyka, informatyka), co ulatwi
osiagniecie efektéw nauczania w kolejnych latach.

Kursy podstawowe I kursy pomocnicze sz laczone w grupy kurséw {¢wiczenia rachunkowe, laboratoryjne, projektowe), ktdre pozwalaja zweryfikowad
wiedse studentéw w zastosowaniach praktycznych.

Dzigki debremu wyposazeniu bibliotek oraz udostepnianiu studentorn materialéw dydaktycanych przez prowadzacych | istiicje mozliwoéé wezedniejszego
i systematycznego przygotowywania sie do zajeé dydaktycznych.

Wyscki poziom techniczny wyposazenia sal wykladowych oraz laboratoriéw, ulatwia przyswajanie przez studentéw wiedzy i umiejetnodci.



e Proces osiagania efektéw uczenia sig podlega cigglej weryfikac)i pozyskanej wiedzy i umiejetnoéci na kursach pomocniczych, seminariach, kolokwiach,
egzaminach (w tym na egzaminie dyplomowym).



4 Lista blokéw zajec:

4.1 Lista blokéw zajeé obowigzkowych:

4.1.1 Lista blokéw ksztalcenia ogdlnego

4.1.1.1. Blok Przedmioty humanistyczno-menedzerskie (min. 5 pkt. ECTS): liczba punktéw ECTS: 5
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbel godzin pkt. ECTS Forma®? | Spo-
Lp! Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w [ & [ [ p [ & | kierunk. ZZU | CNPS |'Tgczna | zajeé | kursu/ | séb? ogélne-| o char. | rodzal® | typ’
Jerupy kursédw | kurséw oznaczyé symbolem GK) elektu BK! | grupy zali- uczcl- | praktyce-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany*| nym®
1 FLEUQ0001S Komunikacja spoleczna 1 | K2AIR_U03 15 60 2 1 T Z Q KO Ob
K2AIR_KO01
2 ZMZDOO38TW | Przedsichiorczosé 1 K2ATR. W03t 15 30 3 1 T Z 0 KO Ob
3 ZMZO003875 Przedsigbiorczosé 1 | KZAIR_KO2 15 66 0 1 T Z [@] P (2) KO Ob
Razem 1|00 ]0 ]| 2 45 150 ] 3 P(2)

Razem dla blokéw ksztalcenia ogdlnego

Catkowita liczba godzin | Egczna Egczna Egczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajec BK!
ZZU CNPS ECTS

w [ 1 p 5

1 0 [¢] 4] 2 45 150 5 3

!BK -liczba punktéw ECTS przypisanych gedzinom zajed wymagajacych bezpodredniege kontaktu nauczycieli i studentéw
2Tradycyina — T, zdalna — Z

ummNmninlm‘Nm:nuanmn:monm:olN.Emﬁcvmmr:wmaivo_wannsnm_zrwivmmmmE:wﬁ.mmﬁo forme kursu koficowego (w, c, 1, 5, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogélnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, 5 - specjalnodciowy

TW .- wybteralny, Ob ~ obowiazkowy



4.1.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych

4.1.2.1. Blok Matematyka liczba punktéw ECTS: 1
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godszin Symbol godzin pkt. ECTS Forma® | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursufgrupy kurséw (grupe { w [ € |1 | p | 5 | kierunk. ZZU | CNPY | Taczne | zajec | kursu/ | séb? ogblna-| o char. | rodzaj® | typ'
Jerupy kursow | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK' | grupy zali- uczel- | praktyez-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany®| nym®
1T | MATO01440W | Matematyks 1 K2AIR WO01| 15 30 1 1 T Z [¢] P(1} KO Ob
Razem il'of(oja]o 15 30 1 1 P(1)
4.1.2.2. Blok Fizyka liczba punktéw ECTS: 1
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursdw
liczba godzin Symbal godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/mupy kursow (grupe | w[ ¢ | I | p | s | kierunk. ZZU | CNP5 | Taczna | zajeé | kursu/ | séb® ogdlno-[ o char. | rodzaj® | typ'
crupy kurséw | kurséw oznaczy symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktyes-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 | FZP004901W Fizyka 1 K2AIR_WG2] 15 30 1 0.5 T Z €] FPD Ob
Razem 1{6(0]06]0 15 | 30 K ()

Razem dla blokéw z zakresu nauk podstawowych:

Catkowita liczba godzin | Lgczna Lacsna Laczna Liczba punk-
liczba liczha liczba téw ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
ZZU CNFS ECTS

w é | P s

2 0 1] 0 1] 30 80 2 1,5

'BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu naucsycieli i studentéw
2Tradycyjna — T, zdalna — Z

3Egzamin — E, zaliczenic na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub 2 wpisaé¢ w nawiasic formg kursu koficowego {w, ¢, 1, s, p)
Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — Q

SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
8KO - ksztalcenia ogélnego, PD ~ podstawowy, K - kierunkowy, S — specjalnosciowy
"W - wybieralny, Ob ~ obowigzkowy



4.1.3 Lista blokéw kierunkowych

4.1.3.1. Blok Przedmioty obowiazkowe kierunkowe

liczba punktéw ECTS: 23

IRK liczba punktéw ECTS praypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentow
27 vadycyjna — T, zdalna - Z

3Egzamin — E, zaliczenic na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisad w nawlasie forme kursu koficowego {w, ¢, L, 5, p)
*Kurs/ grupa kurséw Qgélnouezelniany — O

SKurs/ grupa kurséw Praktyceny = P. W grupic kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktow ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym

SKO - ksztalcenia cgdlnege, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S — specjalnodciowy

TW — wybieralny, Ob - chowiazkowy

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursdéw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w | é |1 v | s | kierunk. ZZU | CNPS | laczna | zajed | kursu/ | sob? cgdlno-| © char. | rodzaj® | typ’
Jerupy kurséw | kursdéw aznaczyé symbolem GK) efekty BK! | grupy zali- uczel- | praktyce-|
isztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 | AREU000G5W | Teoria sterowania {GK) KZATR_ W04 | 30 60 6 2 T Efw) K Ob
2 | AREUOOGOSC | Teoria sterowania (GK} 2 K2AIR.U04 | 30 [ [i} 1 T Z P (3 K Ob
K2AIR U056
37 [ AREUGO005L | Teoria sterowania (GK}) 1 K2AIR U04 15 60 0 2 T Z P (2} K Ob
K2AIR_U0S
4 | AREULT002W | Modelowanie i identyfikacja {GK) 2 K2AIR.WO05| 30 (] 6 2 T Z K Ob
5 { AREU17002L Modelowanie i identyfikacja (GK) 2 K2ATR UGG | 30 S0 0 2 T Z P (2} K Ob
& | AREU13003W | Teoria i metody optymalizacji (GK) 2 K2AIB.W06] 30 90 5 2 T Z K Oh
7 | ARBUIS003P | Teoria i metody optymalizacji {GK) 1 KZAIR_UO7 15 a9¢ 1] 1 T Z P (3} K Ob
&8 | AREU12004W | Metody matematycene automatyki 1 | 2 K2AIR.Wo7,| 30 80 [ 2 T E{w) K Ob
robotyki {GK} K2AIR. W09
g AREU12004C Metody matematyczne automatyki i 2 K2AIR.UDB, | 30 100 i) 2 T Z P (3} K Ob
robotyki (GK) K2AIR_U09
Razem 413|170 240 720 23 16 P{13}
Razem (dla blokéw kierunkowych):
Calkowita liczba godzin | Eaczna Eacena Eaczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw BECTS
godzin godzin punktéw | zajed BK!
ZZU CNFPS ECTS
w & 1 P 5
-1 4 3 1 i) 240 T20 23 16




4.2 Lista blokéw wybieralnych
4.2.1 Lista blokéw ksztalcenia ogélnego

4.2.1.1. Blok Jezyki obce {min. 3 pkt ECTS): liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS korma? | Spo-
Lg| Kod kursu | Nawwa lkursufgrupy kurséw (grupg { wij ¢ |1 p [ s | kierunk. ZZ0 1T CNPS | Taczna | zajed | kursu/ | séb® ogdlne-| o char. | rodza® | typ
JErupy kursdw | kurséw oznaczyd symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uesel- | praktycz
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 Jezyk obcy B2+ 1 K2EKA_UDL| 15 30 1 1 T Z 0 P{1) PD Ob
2 Jezyk abey Al 3 K2EKA_U02| 45 60 2 1 T Z Q P{1) PD Ob
Razem goj|4]0{0]|0 80 a0 3 2 P{2)

Razem dla blokéw ksztalcenia ogdlnego:

Catkowita liczba godzin | Laczna f.aczna Eyczna Liczba punk-
liczba liezba liczba téw  ECTS
godzin godzin punktdw zajed BK!
ZZU CNPS ECTS

w | & 1 ) s

0 4 0 0 0 60 90 3 2

!BK -liczba punktéw ECTS praypisanych godzinom zajeé wymagajacych besposredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna — T, zdalna — Z

3Bgzamin — E, zaliczenic na oceng ~ Z. W grupic kurséw po literze B lub Z wpisaé w nawiasie formq kursu keficowego (w, ¢, ], 8, p)
9Kurs/ grupa kurséw Ogdlnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyceny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
®KO - ksztalcenia ogélnego, P} — podstawowy, K — kierunkowy, $ — specjalnaéciowy

"W - wybieralny, Ob ~ chowiazkowy



4.2.2 Lista blokéw z zakresu nauk podstawowych

4.2.3 Lista blokdw kierunkowych

!BK —liczba punktéw ECTS preypisanych godzinom zajoé wymagajacych bezpodrednicgo kontaktu nauczycieli i studentdw

?Tradyeyjna — T, zdalna — Z
IEgzamin ~ B, zaliczenie na oceng ~ Z. W grupic kursdw po literze E lub % wpisaé w nawiasie forme kursu kofcowego {w, c, |, 5, p)

4Kurs/ grupa kurséw Ogdinouczelniany — O
SKurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisac liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym

SKO - ksztalcenia ogélnege, PD — podstawowy, K — kierunkowy, § - specjalnofciowy
"W - wybieralny, Ob ~ chowiazkowy



4.2.4 Lista blokéw specjalnoéciowych

4.2.4.1. Blok Przedmioty specjalno$ciowe (min. 42 pkt ECTS):

liczba punktéw ECTS: 42

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kursow
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe [ w [ é [T [ p [s | kierunk. ZZU | CNPS | lTaczna | zaje¢ | kursu/ | séb? ogblno-| o char. | rodzaj® [ wyp
Jgrupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany® | nym®
1 AREUL5213W | Diagnostyka systemow (GK) 1 S2ASI.WO08B 15 45 3 1 T Z S Ob
2 AREU15213P Diagnostyka systeméw (GK) 1 S2ASI_UO08 15 45 0 1 T Z P(1) S Ob
3 AREU00214W | Metody zarzadzania systemami i sie- | 2 S2ASI_Wo1 30 60 3 1 i Z S Ob
ciami komputerowymi (GK)
4 | AREU00214L | Metody zarzadzania systemami i sie- 1 S2ASI_UO01 15 30 0 1 T Z P(1) S Ob
ciami komputerowymi (GK)
5 AREU00215W | Algorytmy ewolucyjne -teoria i prakty- | 2 S2ASI_W02 30 60 4 1 T Z S Ob
ka (GK)
G | AREU00215P | Algorytmy ewolucyjne -teoria i prakty- 1 S2ASIU0Z | 15 30 0 1 T Z P2 S Ob
ka (GK)
g AREUO0202W | Systemy i sieci kolejkowe (GK) 2 S2ASI.W03 30 60 4 1 T E(w) S Ob
8 | AREU00202L Systemy i sieci kolejkowe (GK) 2 S2ASI_U03 30 60 0 2 T Z P(2) S Ob
9 | AREU00203W | Zlozone systemy sterowania (GK) 2 S2ZASI.W04 30 60 4 1 T E(w) 8 Ob
10 | AREU00203P | Zlozone systemy sterowania (GK) 2 S2ASI1_U04 30 60 0 2 K Z P(2) S Ob
11 | AREU00204W | Symulacja systeméw dynamicznych | 1 S2ASI.WO05 15 30 4 1 T Z 3 Ob
(GK)
12 | AREU00204L Symulacja  systemdw  dynamicznych 2 S2ASI_U05 30 90 0 2 i Z P(3) S Ob
(GK)
13 | AREUD0216P | Projekt przejéciowy 3 S2ASI_U09 45 120 6 3 T Z P(6) S Ob
14 | AREU12206S Seminarium specjalnoSciowe 2 | 52ASI.W10 30 60 2 1 N A P(2) ] Ob
15 | AREU17T207W | Planowanie dzialai i ruchu robotéow | 2 S2ASI_W06 30 80 4 1 9 Z 5 Ob
(GK)
16 | AREU17207P Planowanie dzialan i ruchu robotéw 2 S2AS1_U06 30 70 0 2 3 Z P(2) S Ob
(GK)
17 | AREU00208W | Wspomaganie decyzji i obliczenia neu- | 2 S2ASI.WO07 30 75 5 2 T Z S Ob
ronowe (GK)
18 | AREUOD205L Wspomaganie decyzji i obliczenia neu- 2 S2ASI_UOT 30 5 0 3 T Z P(3) S Ob
ronowe (GK)
19 | AREU00209S Seminarium dyplomowe 2 | S2ASI.U11 30 60 3 2 T Z P(2) S Ob
Razem 14| 0 [ T |9 | 4 510 1170 42 29 P(26)
Razem dla blokéw specjalnos$ciowych:
Calkowita liczba godzin | Laczna Lgczna Eaczna Liczba punk-
liczba liczba liczba tow ECTS
godzin godzin punktéw | zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS
w ¢ 1 p s
14 | 0 7 9 4 510 1170 42 29




4.3 Blok praktyk

nie dotyczy

4.4 Blok ,praca dyplomewa” (o ile jest przewidywana na studiach pierwszego stopnia)

Typ pracy dyplomowe]j : magisterska
Liczba semestréw pracy dyplomowej | Liczba punktéow ECTS Kod
1 15 P(10) AREU17210
Charakter pracy dyplomowsj : naukowo-badawczy
Liczba punktéw ECTS BK! i 7

5 Sposoby weryfikacji zakladanych efektéw uczenia sie

Typ zajed Sposoby werytikacji zakladanych efektéw uczenia sie

wykiad zaliczenie ustne hub pisemne, kolokwinm zaliczeniowe, kalokwium {test wyboru), egzamin, egzamin pisemny, odpowiedzi ustne,
kartkdwka, aktywnosé¢ na wykladach, ocena z koficowego pisemnego sprawdzianu egzaminacyjnego, test

éwiczenia

Srednia ocen z prac kontrolnych, srednia ocen z prac domowych, ocena z pracy na zajeciach, ocena z testu koficowego

laboratorium

obserwacja przygotowania de zajeé Jaboratoryjuych i ich wykonywania, sprawozdania z éwicze laboratoryinych, aktywnosé
na zajgciach laboratoryjnych, ocena jakosci raportu pisemnego z laboratorium, ocena aktywnosci i sprawnodci wykonania
¢wiczenia bazujgca na ohserwacjl jego przebiegu, ocena stopnia realizacji éwiczefi w laboratorium, testy na platformie e

learningowej, odpowied? ustna

projekt

analiza realizacji zadania projektowego, dokumentacja pisemna projektu, prezentacje zalozen i rozwigzania koficowego, przed-
stawienie wynikow realizacji projektu wraz z ich dyskusjg i wnioskami, occena przygotowania projektu, obrona projektu, udzial
w dyskusjach problemowych, ocena wykonanych zadan projektowych, ocena raportu pisemnego z projektu, ocena prezentacji
kolejnych etapéw realizacji projektu, preestrzegania harmonogramu, aktywnosé w zespole, kreatywna postawa, ocena jakosci
wykonancj dokumentacji, vcena clementéw skladowych projektu oraz jego formy koficowej, odpowiedz ustna

seminariam

prezentacja seminaryjna, aktywnosé — udzial w dyskus)i, ocena przygotowania prezentacji, ndzial w dyskusjach problemowych,
aktywno$¢ na zajeclach seminaryjnych, ocena jako$ci prezentacii multimedialnych, ocena prezentacii, aktywnosé w dyskusji,
przestracganic harmonogranu, ocena prezentacii podsumowujacych oraz opracowania pisemnego, dyskusja

praca dyplomowa

przygotowana praca dyplomowa

'BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajo¢ wymagajacych bezpodredniego kontaktu nauczycieli i studentdw

*Tradycyjna — T, zdalna ~ Z

3Egzarnin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kursdw po literze E lub 2 wpisaé¢ w nawisasie forme kursu koficowego (w, ¢, |, s, P
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Prakiyceny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczhe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
8O - ksztalcenia ogdlnego, PD ~ podstawowy, K — kierunkowy, S — specjalnosciowy

"W — wybieralny, Ob — obowiazkowy




6 Zakres egzaminu dyplomowego

zalgeznik nr 2

7 Wpymagania dotyczace terminu zaliczenia okreslonych kurséw/grup kurséw lub wszystkich
kurséw w poszczegdlnych modutach

Brak wymagai

8 Plan studiéw (zalacznik nr 3. )

Zaopiniowane przez wlasciwy organ uchwalodawczy samorzadu studenckiego:

lo-0u-Hos

Data
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Q%QNMW: Flektroniki
23.04 2013 Prof, dr hab, in a restaw Smutnicki
Data Podpis Dfickana



Zatgcznki 1

Zagadnienia egzaminacyjne AUTOMATYKA | ROBOTYKA

iy TYP STOPIEN 2
SPECJALNOSC STUDIOW STUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(ARK) 1. Zaawansowane metody projektowania 1. Komputerowe modelowanie wielkosci
Komputerowe sieci regulatorow losowych
sterowania 2. Mechanizmy innowacyjne. 2. Podejscie parametryczne i
3. Sieci neuronowe w modelowaniu obiektow nieparametryczne w identyfikacji systemow
dynamicznych. 3. Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
4. Zasady projektowania i zastosowania 4. Optymalizacja globalna — cele i metody
< neurosterownikow. (techniki) optymalizacji
N °E 5. Rozproszone systemy automatyki: architektura, 5. Postacie normalne odwzorowan, uktadow
N =y sprzet i protokoty komunikacyjne. dynamicznych i uktadow sterowania
é <) 6. Akwizycja danych pomiarowych 6. Sprzezenie zwrotne w uktadach liniowych i
S 7 w rozproszonych systemach automatyki. nieliniowych
S ) 7. Modelowanie dyskretnych systemow 7. Przyktadowe sformutowania zadan sterowania
Sy o0 produkcyjnych. optymalnego
S — 8. Al tymalizacji w dyskretnych 8. Omowic¢ narzegdzia i metody rozwigzywania
) gorytmy optym ] y y! e y qzZyw
%! = systemach produkcyjnych. zadania sterowania optymalnego.

9. Redundancja i bezpieczenstwo w systemach
automatyki.

10. Internet rzeczy w systemach automatyki
11. Algorytmy ewolucyjne

12. Algorytmy adaptacyjne i inne nowoczesne
heurystyki




Zatgcznki 1

Zagadnienia egzaminacyjne AUTOMATYKA | ROBOTYKA

> TYP STOPIEN 2
SPECJALNOSC STUDIOW STUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(ARR) 1. Zagadnienia sterowania odpornego i 1. Komputerowe modelowanie wielkosci
Robotyka adaptacyjnego: problem, fundamentalne modele i losowych
twierdzenia, wybrane algorytmy sterowania 2. Podejscie parametryczne i
2. Zagadnienia projektowe robota spotecznego nieparametryczne w identyfikacji systemow
3. Algorytmy sterowania robotdw manipulacyjnych 3. Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
w zaleznosci od stopnia znajomosci dynamiki 4. Optymalizacja globalna — cele 1 metody
obiektu (techniki) optymalizacji
V .6,3 4. Formalizmy modelowania systemow 5. Postacie normalne odwzorowan, uktadow
E = zdarzeniowych dynamicznych i uktadow sterowania
S g" 5. Sterowanie zdarzeniowe 6. Sprzezenie zwrotne w uktadach liniowych i
§ = 6. Przeszukiwanie z wykorzystaniem heurystyk nieliniowych
.® o 7. Probabilistyczna reprezentacja wiedzy i zwigzane 7. Przyktadowe sformutowania zadan
S X)) z nig metody podejmowania decyzji sterowania optymalnego
‘C;S :' 8. Indukcyjne metody maszynowego uczenia si¢ 8. Omowi¢ narzgdzia i metody rozwigzywania

9. Robotyczne srodowiska programistyczne
dedykowane systemom rozproszonym

10. Planowanie ruchu robotow manipulacyjnych i
mobilnych: zadania i metody

11. Metody budowania map i lokalizacji robotow
mobilnych

12. Automatyczny system rozpoznawania sceny
robota: zadania, narzedzia

zadania sterowania optymalnego.
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Zagadnienia egzaminacyjne AUTOMATYKA | ROBOTYKA

SPECJALNOSC

TYP | STOPIEN
STUDIOW| STUDIOW

ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE

ZAGADNIENIA KIERUNKOWE

(ARS)

Komputerowe systemy
zarzadzania procesami
produkcyjnymi

Stacjonarne
II-go stopnia

1. Podstawowe metody stosowane w diagnostyce
proceséw produkcyjnych.

2. Sposoby zwigkszania elastycznosci systemow
wytwarzania.

3. Algorytmy wspomagajace harmonogramowanie
w elastycznych systemach produkcyjnych.

4. Systemy klasy ERP oraz CRP w zarzadzaniu
przedsigbiorstwem dla r6znych modeli
biznesowych.

5. Narzedzia probabilistyczne wykorzystywane w
analizie danych oraz ich zastosowanie w obszarze
zarzadzania.

6. Metodologia projektowania cieci neuronowych i
systemow rozmytych w automatyce.

7. Modelowanie systemow wytwarzania z
dodatkowymi ograniczeniami technologicznymi.
8. Ewolucyjne poszukiwanie rozwigzan na ogdélnym

tle metod sztucznej inteligenc;i.

9. Narzedzia i metody wspomagajace prowadzenia
obliczen inzynierskich oraz projektowanie typu
CAD/CAM.

10. Metodologia wdrazania oraz uzytkowania
systemow klasy ERP oraz CRP.

11. Proces uczenia sieci neuronowej oraz

neuronowo-rozmytej modelujacej obiekt
dynamiczny.

12. Algorytmy analizy danych oraz wnioskowanie
statystyczne

1. Komputerowe modelowanie wielkosci
losowych

2. Podejscie parametryczne i nieparametryczne
w identyfikacji systemow

3. Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
4.0Optymalizacja globalna — cele i metody
(techniki) optymalizacji

5.Postacie normalne odwzorowan, uktadow
dynamicznych i uktadow sterowania
6.Sprzezenie zwrotne w uktadach liniowych i
nieliniowych

7.Przyktadowe sformutowania zadan sterowania
optymalnego

8.0mowic narzedzia 1 metody rozwigzywania
zadania sterowania optymalnego.
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Zagadnienia egzaminacyjne AUTOMATYKA | ROBOTYKA

;- TYP STOPIEN 2
SPECJALNOSC STUDIOW STUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
1. Cechy i realizacja transakcji w rozproszonych 1. Komputerowe modelowanie wielkosci
(ART) bazach danych losowych
Technologie informacyjne 2. Metody wspomagania decyzji w systemach 2. Podejscie parametryczne i nieparametryczne
w systemach automatyki ekspertowych w identyfikacji systemow
3. Obiektowy model danych — podstawowe 3. Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
wlasnosci 1 roznice w stosunku do modelu 4. Optymalizacja globalna — cele i metody
relacyjnego, przyktady zastosowan (techniki) optymalizacji
< 4. Rola i metody diagnostyki w systemach 5. Postacie normalne odwzorowan, uktadow
) 'E przemystowych dynamicznych i uktadow sterowania
E o 5. Algorytmy wspomagania decyzji 6. Sprzezenie zwrotne w uktadach liniowych 1
S 8 6. Algorytmy ewolucyjne — definicja, zastosowania | nieliniowych
§ »n 1 metody pokrewne 7. Przyktadowe sformutowania zadan sterowania
'@ (=) 7. Rozmyte algorytmy sterowania optymalnego
S blﬂ 8. Problemy zarzadzania zasobami w systemach 8. Omowi¢ narzedzia i metody rozwigzywania
‘(a : informatycznych zadania sterowania optymalnego.

9. Metody sterowania produkcja, magazynowaniem
1 transportem

10. Rodzaje i budowa sieci przemystowych

11. Protokoty w sieciach przemystowych

12. Narzedzia programowania systemoéw mobilnych
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Zagadnienia egzaminacyjne AUTOMATYKA | ROBOTYKA

> TYP STOPIEN 2
SPECJALNOSC STUDIOW STUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
1. Algorytmy rozdzialu zasobow, rownowazenia | 1. Komputerowe modelowanie wielko$ci
(ASI) obcigzen, szeregowania, migracji, replikacji. losowych
Systemy informatyczne 2. Obliczenia ewolucyjne i ich wtasnosci. Obszary | 2. Podejscie parametryczne i nieparametryczne
w automatyce zastosowan. w identyfikacji systemow
3. Modele kolejkowe 1 ich wtasnosci. 3. Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
4. Metody dekompozycji i koordynacji ztozonych | 4. Optymalizacja globalna — cele i metody
zadan identyfikacji i sterowania. (techniki) optymalizacji
5. Metody identyfikacji obiektow dynamicznych, | 5. Postacie normalne odwzorowan, uktadow
< niestandardowych regulatoréw oraz doboru ich | dynamicznych i uktadow sterowania
S 'E parametrow. 6. Sprzezenie zwrotne w uktadach liniowych
Ny o 6. Zadania planowania dziatan i ruchu dla r6znych | i nieliniowych
"s 8 klas robotow. 7. Przyktadowe sformutowania zadan sterowania
: 7 7. Obliczenia neuronowe i ich zastosowania. optymalnego
.& gﬂ 8. Metody stosowane w diagnpstyce procesow. . 8. Oméwic’ narze;flzia 1 metody rozwigzywania
g o 9. Aligory"tmy ewolucy]nq w  zadaniach | zadania sterowania optymalnego.
-~ — optymalizacji wieloekstremalne;.
o 10. Weryfikacja dziatania ukladu regulacji droga

symulacji komputerowej, dobor regulatora i jego
parametrow.

11. Zastosowanie sieci neuronowych w procesie
modelowania, sterowania, rozpoznawania
1 optymalizacji.

12. Karty kontrolne.
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iy TYP STOPIEN 2
SPECJALNOSC STUDIOW STUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
1. Robotic programing frameworks - distributed 1. Computer modeling of random variables
(ARE) system design. 2. Parametric and non-parametric approach to
Embedded Robotics 2. Formalisms for modeling Discrete Event system identification

Systems.

3. Event-driven control. Concept, problems,
application examples.

4. Programming environments, debugging tools and
techniques used for embedded systems.

5. Enumerate and describe microcontroller
resources and their significance for embedded
applications.

6. Methods for mobile robot localization and
mapping.

7. Present two selected methods of motion planning
usable in low and high dimensional

state spaces.

8. Design issues unique to socially interactive
robots.

9. Probabilistic knowledge representation and
methods for making decisions.

10. Inductive machine learning algorithms.

11. Processing data from inertial sensors.

12. Robustness of non-adaptive and adaptive
control systems, deployment of formally

described control strategies to embedded controllers
through automatic code generation.

3. Tasks and methods of nonlinear optimization
4. Global optimization - goals and methods
(techniques) optimization

5. Normal forms of representations of dynamic
systems and control systems

6. The feedback in linear and nonlinear systems
7. Sample wording of optimal control tasks

8. Discuss the tools and methods of solving the
problem of optimal control.
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Zagadnienia egzaminacyjne AUTOMATYKA | ROBOTYKA

iy TYP STOPIEN 2
SPECJALNOSC STUDIOW STUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(ASU) 1. Struktury systemow sterowania, urzadzenia 1. Komputerowe modelowanie wielkosci
Systemy informatyczne w pomiarowe, sterujgce oraz wykonawcze losowych
automatyce i robotyce 2. Uktady regulacji z regulatorem PID — zasady 2. Podejscie parametryczne i nieparametryczne
doboru nastaw w identyfikacji systemow
3. Projektowanie algorytmow sterowania robotow 3. Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
4. Roboty manipulacyjne i mobilne — zadaniaiich | 4. Optymalizacja globalna — cele i metody
) rozwigzania (techniki) optymalizacji
~ .S 5. Roboty przemystowe — oprogramowanie do 5. Postacie normalne odwzorowan, uktadow
é o= obstugi manipulatorow dynamicznych i uktadow sterowania
N (= 6. Modelowanie obiektowe przy uzyciu jezyka 6. Sprzezenie zwrotne w uktadach liniowych i
2 S UML nieliniowych
é) @ 7. Zarzadzania projektami programistycznymi — 7. Przyktadowe sformutowania zadan sterowania
> gﬂ strukturalne metody analizy i projektowania optymalnego
S ) 8. Algorytmy przetwarzania obrazow i sygnatow 8. Omowi¢ narzedzia i metody rozwigzywania
Z o cyfrowych, kryteria oceny zadania sterowania optymalnego.

9. Diagnostyka proceséw — karty kontrolne i
systemy decyzyjne

10. Sieci neuronowe i systemy rozmyte w
automatyce

11. Uczenie sieci neuronowej oraz neuronowo-
rozmytej — projektowanie neurosterownikow

12. Algorytmy rozwigzywania zadan optymalizacji
dyskretnej 1 zakres ich stosowalnosci
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SPECJALNOSC STI?]S){IP OW SS,ITI?I;I(E):‘I:IV ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(AUR) 1. Opisy liniowych cztonéw dynamicznych, 1.Komputerowe modelowanie wielkosci
Systemy automatyki i stabilnos¢ i metody analizy losowych o
robotyki 2. Kryteria jako$ci sterowania, zasady doboru 2.Podejscie parametryczne i nieparametryczne

regulatorow w identyfikacji systemow
3. Dyskretne sterowanie procesami ciggltymi 3.Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
4. Komputerowe sieci przemystowe — konfiguracja | 4.Optymalizacja globalna — cele i metody
) 1 wykorzystanie (techniki) optymalizacji
E - 5. Systemy operacyjne czasu rzeczywistego — 5.Postacie normalne odwzorowan, uktadow
S o interfejsy 1 protokoty komunikacji dynamicznych i uktadow sterowania
§ g 6. Zasady tworzenia aplikacji w srodowisku 6.Sprzezenie zwrotne w uktadach liniowych i
o~ o systemu operacyjnego czasu rzeczywistego nieliniowych
§ 2 7. Podstawowe zadania robotyki dla manipulatorow | 7.Przyktadowe sformutowania zadan sterowania
1 robotow mobilnych optymalnego
.§ gﬁ 8. Problemy i algorytmy przetwarzania obrazoéw i 8.0mowi¢ narzedzia i metody rozwigzywania
Z :' sygnatow zadania sterowania optymalnego.

9. Systemy decyzyjne w diagnostyce procesow
10. Programowanie obicktowe w jezykach Java i
C#

11. Harmonogramowanie zadan produkcyjnych —
podstawowe algorytmy i ich ocena

12. Algorytmy heurystyczne w optymalizacji
produkcji




