Opis efektow ksztalcenia dla kierunku  automatyka i robotyka
Studia stacjonarne drugiego stopnia, profil ogélnoa kademicki

Umiejscowienie kierunku w obszarze ksztalcenia:

Kierunek studiow automatyka i robotyka nalezy do obszaru ksztalcenia w zakresie nauk
technicznych i jest powigzany z takimi kierunkami studiow jak elektronika i informatyka.

Osoba ubiegajaca sie o przyjecie na studia drugiego stopnia na kierunku automatyka i
robotyka musi posiada¢ kwalifikacje pierwszego stopnia oraz kompetencje niezbedne do
kontynuowania ksztalcenia na studiach drugiego stopnia na tym kierunku. Osoba powinna
posiada¢ kompetencje obejmujace w szczegolnosci:

1) wiedze z zakresu fizyki i matematyki, umozliwiajgcg zrozumienie podstaw fizycznych
automatyki i robotyki;

2) wiedze i umiejetnosci z zakresu teorii obwodéw i sygnatéw elektrycznych, metrologii, a
takze elementow, analogowych i cyfrowych ukladéw oraz systemow elektronicznych
wykorzystywanych w aparaturze automatyki;

3) umiejetnos¢ wykorzystania metod analitycznych, symulacyjnych i eksperymentalnych do
formutowania i rozwigzywania zadan inzynierskich;

4) wiedze i umiejetnosci z zakresu architektury i oprogramowania systemoéw
komputerowych;

5) wiedze i umiejetnosci z zakresu metodyki i techniki programowania, umozliwiajace
sformutowanie  algorytmu  prostego problemu inzynierskiego i opracowanie

oprogramowania w wybranym jezyku wysokiego poziomu, z wykorzystaniem witasciwych
narzedzi informatycznych;

6) umiejetnosci z zakresu interpretacji, prezentacji i dokumentacji wynikéw eksperymentu
oraz prezentacji i dokumentacji wynikéw zadania o charakterze projektowym;

7) umiejetnosci z zakresu projektowania algorytmow regulacji typu PID oraz umiejetnosé
praktycznej implementacji tych algorytmow przy wykorzystaniu wspélczesnej aparatury
automatyki.

Osoba, ktéra w wyniku ukonczenia studibw pierwszego stopnia nie uzyskata czesci
wymienionych kompetencji, moze podjg¢ studia drugiego stopnia na kierunku automatyka i
robotyka, jezeli uzupetnienie brakoéw kompetencyjnych moze by¢ zrealizowane przez
zaliczenie zaje¢ w wymiarze nieprzekraczajgcym 30 punktéw ECTS.

W zwigzku z tym, Zze osoba podejmujgca studia drugiego stopnia na kierunku automatyka i
robotyka uzyskata w wyniku ukonczenia studidw pierwszego stopnia odpowiednie
kompetencje do ich podjecia lub — w przypadku braku niektérych z wymaganych
kompetencji — moze je uzupemni¢ w wyniku realizacji zaje¢ w wymiarze nieprzekraczajgcym
30 punktéw ECTS, opis efektdw ksztatcenia dla studiow drugiego stopnia nie musi odnosié¢
sie do wszystkich efektéw ksztatcenia wymienionych w opisie kwalifikacji drugiego stopnia w
obszarze ksztalcenia odpowiadajgcym obszarowi nauk technicznych (opis kwalifikacji
drugiego stopnia obejmuje taczne efekty ksztalcenia osiggniete na studiach pierwszego i
drugiego stopnia). Opis efektow ksztatlcenia dla studidw drugiego stopnia na kierunku
automatyka i robotyka nie odnosi sie do nastepujacych efektéw ksztatcenia wymienionych w
opisie kwalifikacji drugiego stopnia w obszarze ksztalcenia odpowiadajgcym
obszarowi nauk technicznych:

wiedza: T2A_WO06, T2A W09, T2A W11
umiejetnosci: T2A_U14
kompetencje spoteczne: T2A_KO01, T2A_K02, T2A_ K03, T2A_K04, T2A_KO05.



Objasnienie oznaczen:

K — kierunkowe efekty ksztatcenia

W — kategoria wiedzy

U — kategoria umiejetnosci

K (po podkresiniku) - kategoria kompetencji spotecznych

T2A - efekty ksztatcenia dla kwalifikacji Il stopnia o profilu ogélnoakademickim w obszarze
ksztatcenia odpowiadajgcym obszarowi nauk technicznych

01, 02, 03, ... — numer efektu ksztalcenia
Odniesienie
symbol Efekty ksztatcenia dla kierunku  automatyka i robotyka, studia do efektow
stacjonarne drugiego stopnia, profil ogélnoakademic ki. Po ksztatcenia
uko nczeniu studiéw drugiego stopnia na kierunku automatykai | dla obszaru
robotyka absolwent: nauk
technicznych
WIEDZA
K_Wo01 ma rozszerzong i pogtebiong wiedze z zakresu wybranych dziatéw T2A W01
matematyki i fizyki, przydatna do formutowania i rozwigzywania T2A W02
zlozonych zadan z zakresu automatyki i robotyki, w tym wiedze T2A W07
niezbedna do:
— modelowania i symulacji komputerowej,
— identyfikacji,
— optymalizacji
K_W02 ma 0golng wiedze w zakresie informatyki, w stopniu umozliwiajagcym T2A_WO02
implementacjg programowg znanych i projektowanych algorytmow; T2A_WO07

ma 0golng wiedze w zakresie elektroniki, w stopniu umozliwiajgcym
wybor platformy sprzetowej adekwatnej do projektowanych

algorytmow
K_W03 ma uporzadkowang, podbudowang teoretycznie wiedze T2A W01
0g06lIng obejmujacya kluczowe zagadnienia z zakresu automatyki i T2A W03

robotyki, w szczegolnosci wiedze niezbedng do projektowania i analizy T2A W07
whasciwosci algorytmow regulacji ze sprzezeniem zwrotnym, w tym
analizy stabilnosci

K_Wo04 ma podbudowang teoretycznie szczegdtowg wiedze zwigzang z T2A W01
wybranymi zagadnieniami z zakresu automatyki i robotyki, w tym T2A W03
wiedze z zakresu: T2A_WO04

— teorii sygnatow,

— systemOw czasu rzeczywistego,

— metod optymalizaciji,

— badan operacyjnych,

— metod identyfikaciji,

— teorii sterowania,

— sieci i sterowania systemow,

— modelowania i symulacji komputerowych proceséw, w tym
robotéw,

— aparatury automatyki,

— systeméw rozmytych i sieci neuronowych

K_WO05 ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych T2A W05
osiaggnieciach z zakresu automatyki i robotyki, elektroniki oraz
informatyki

K_WO06 zna podstawowe metody i techniki stosowane przy rozwigzywaniu T2A_WO07

zlozonych zadan inzynierskich z zakresu automatyki i robotyki oraz
narzedzia komputerowe wspomagajgce projektowanie

K_WO07 zna metody projektowania nastepujacych algorytmow T2A_WO01
zaawansowanych: T2A_WO03
— wielowymiarowych algorytmow regulacji PID (z odprzeganiem), T2A W04
— nieliniowych rozmytych algorytméw regulacji PID, T2A_W07

— wielowymiarowych algorytmow regulacji predykcyjnej bazujgcych
na modelach liniowych i nieliniowych,




— algorytméw optymalizacji punktu pracy

K_WO08 zna metody diagnostyki, w tym autodiagnostyki elementéw T2A W03
wykonawczych i pomiarowych; diagnostyki z wykorzystaniem modeli T2A W04
proceséw oraz regulacji tolerujacej uszkodzenia. T2A WO7

K_W09 zna techniki soft computing (w tym sieci neuronowe i systemy T2A W02
rozmyte) oraz mozliwosci ich zastosowania w modelowaniu i T2A_WO03
projektowaniu algorytméw regulacji T2A W04

T2A_WO07

K_W10 zna podstawowe klasy sprzetu stosowanego w systemach sterowania, T2A W02
a mianowicie; T2A W03
— sterowniki programowalne, T2A W04
— regulatory proste i wielofunkcyjne, T2A_WO7
— rozproszone systemy sterowania (DCS); -
zna architekture warstwowg systeméw DCS oraz role i zadania
systemow oprogramowania SCADA

K_W11 ma wiedze niezbedng do rozumienia spotecznych, ekonomicznych, T2A_WO08
prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci
inzynierskiej oraz ich uwzgledniania w praktyce inzynierskiej

K_W12 zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony T2A_W10
wiasnosci przemystowej i prawa autorskiego oraz konieczno$¢
zarzadzania zasobami wtasnosci intelektualnej; potrafi korzysta¢ z
zasobow informacji patentowej

UMIEJETNOSCI
1) Umiejetno $ci ogdine (niezwi azane z obszarem ksztatcenia in  zynierskiego)

K_Uo01 potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych oraz innych T2A_UO1
wlasciwie dobranych zrédel, takze w jezyku angielskim; potrafi
integrowaé uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji i
krytycznej oceny, a takze wyciggac¢ wnioski oraz formutowac i
wyczerpujgco uzasadniac opinie

K_U02 potrafi porozumiewaé sie przy uzyciu réznych technik w srodowisku T2A UO02
zawodowym oraz w innych srodowiskach, takze w jezyku angielskim

K_U03 potrafi przygotowa¢ opracowanie naukowe w jezyku polskim i krétkie T2A UO03
doniesienie naukowe w jezyku angielskim, przedstawiajace wyniki
wlasnych badan naukowych

K_U04 potrafi przygotowaé i przedstawi¢ w jezyku polskim i jezyku angielskim T2A_U0O4
prezentacje ustna, dotyczacg szczegoOtowych zagadnien z zakresu
automatyki i robotyki

K_U05 potrafi okresli¢ kierunki dalszego uczenia sie i zrealizowaé proces T2A_UO05
samoksztalcenia

K_U06 ma umiejetnodci jezykowe w zakresie dziedzin nauki i dyscyplin T2A_UO06
naukowych, wiadciwych dla kierunku ,Automatyka i Robotyka”, zgodne
z wymaganiami okreslonymi dla poziomu B2+ Europejskiego Systemu
Opisu Ksztatcenia Jezykowego

2) podstawowe umiej etno $ci in zynierskie

K_U07 potrafi postugiwa¢ sie technikami i narzedziami informacyjno- T2A _U0O7
komunikacyjnymi witasciwymi do realizacji zadan typowych dla
dziatalnosci inzynierskiej w zakresie automatyki i robotyki

K_U08 potrafi planowac¢ i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym pomiary i T2A _UO08
symulacje komputerowe, interpretowa¢ uzyskane wyniki i wyciggac
whnioski

K_U09 potrafi wykorzysta¢ do formulowania i rozwigzywania zadan T2A_U09
inzynierskich i prostych probleméw badawczych metody analityczne,
symulacyjne oraz eksperymentalne

K_U10 potrafi — przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich — T2A _U10

integrowaé wiedze z zakresu dziedzin nauki i dyscyplin naukowych,
whadciwych dla automatyki i robotyki oraz zastosowal podejscie
systemowe, uwzgledniajgce takze aspekty pozatechniczne, w tym




ekonomiczne

K _Ul1 potrafi formutowa¢ i testowa¢ hipotezy zwigzane z problemami T2A Ull
inzynierskimi i prostymi problemami badawczymi

K_U12 potrafi oceni¢ przydatnos¢ i mozliwos¢ wykorzystania nowych T2A U12
osiggnie¢ (technik i technologii) w zakresie automatyki i robotyki

K_U13 ma przygotowanie niezbedne do pracy w srodowisku przemystowym T2A U13

oraz zna zasady bezpieczenstwa zwigzane z tg pracg

3) Umiej etno $ci bezpo srednio zwi gzane z rozwi gzywaniem zada n inzynierskich

K _U14 potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania i oceni¢ T2A U15
istniejace rozwigzania techniczne w zakresie automatyki i robotyki, w
szczegOlnosci urzadzenia, obiekty, systemy, procesy, ustugi

K_U15 potrafi  zaproponowa¢ ulepszenia (usprawnienia) istniejgcych T2A U16
rozwigzan technicznych w zakresie automatyki i robotyki

K_U16 potrafi dokona¢ identyfikacji i sformutowaé specyfikacje ztozonych T2A U17
zadan inzynierskich, charakterystycznych dla automatyki i robotyki, w
tym zadan nietypowych, uwzgledniajgc wymagania poza-funkcjonalne

K_U17 potrafi oceni¢ przydatnos¢ metod i narzedzi stuzacych do rozwigzania T2A_U18
zadania inzynierskiego z zakresu automatyki i robotyki, w tym dostrzec
ograniczenia tych metod i narzedzi;
potrafi — stosujac takze koncepcyjnie nowe metody — rozwigzywac
zlozone zadania inzynierskie z zakresu automatyki i robotyki, w tym
zadania nietypowe oraz zadania zawierajgce komponent badawczy

K_U18 potrafi — zgodnie z zadana specyfikacjg, uwzgledniajaca wymagania T2A_U19
poza-funkcjonalne - zaprojektowa¢ ztozone urzadzenie, obiekt,
system lub proces, w zakresie automatyki i robotyki, oraz zrealizowad,
przetestowa¢ i zainstalowa¢ ten projekt — co najmniej w czesci -
uzywajac wkasciwych metod, technik i narzedzi, w tym przystosowujac
do tego celu istniejace lub opracowujgc nowe narzedzia

K_U19 potrafi opracowac szczeg6towa dokumentacje zadania projektowego T2A_U02
lub badawczego z zakresu automatyki i robotyki, potrafi przygotowac T2A _UO03
opracowanie zawierajace oméwienie tych wynikéw T2A _U07

T2A_Ul11
T2A_U15
T2A_U16
T2A_U17
KOMPETENCJE SPOtECZNE
K_KO01 potrafi mysle¢ i dziata¢ w spos6b kreatywny i przedsiebiorczy T2A_KO06
K_K02 ma swiadomos$¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, a T2A_KO07

zwlaszcza rozumie potrzebe formutowania i przekazywania
spoteczenstwu, w szczegodlnosci poprzez srodki masowego przekazu,
informaciji i opinii dotyczacych osiggnie¢ techniki i innych aspektow
dzialalnosci inzynierskiej; podejmuje starania, aby przekazaé takie
informacje i opinie w sposéb powszechnie zrozumiaty, z
uzasadnieniem réznych punktéw widzenia




