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Charakterystyka kierunku

Informacje podstawowe

Nazwa wydziatu: Wydziat Inzynierii Mechanicznej i Robotyki
Nazwa kierunku: Automatyka i Robotyka

Poziom: studia inzynierskie | stopnia

Profil: Ogdlnoakademicki

Forma: Niestacjonarne

Liczt?ela punktéw ECTS kpnigczna do ukonczenia 510

studiéw na danym poziomie:

Tytut zawodowy nadawany absolwentom: inzynier

Termin rozpoczecia cyklu: 2019/2020, semestr zimowy

Czas trwania studidéw (liczba semestrow): 8

Dziedzina/-y nauki, do ktdrej/-ych przyporzadkowany jest kierunek studiow:
Dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych

Dyscyplina/-y naukowa/-e, do ktérej/-ych przyporzadkowany jest kierunek studidow:

Dyscyplina Udziat procentowy ECTS
Inzynieria mechaniczna 55% 116
Automatyka, elektronika i elektrotechnika 45% 94

Wskazanie zwiazku kierunku studidow ze strategia rozwoju AGH oraz misja AGH

Misja Uczelni zostata zawarta w Uchwale nr 2/2017 Senatu AGH z 25 stycznia 2017 r. w sprawie Strategii Rozwoju Akademii
Gérniczo-Hutniczej im. Stanistawa Staszica w Krakowie.

Priorytetem Uczelni jest realizacja zadah wkomponowanych w tréjkat wiedzy: ksztatcenie - badania naukowe - innowacje.
Akademia Gdrniczo-Hutnicza jest uniwersytetem technicznym, w ktérym nauki $ciste majg bardzo silng reprezentacje i
stanowig podstawe rozwoju szerokiego spektrum nauk stosowanych przy stopniowo wzrastajgcej roli nauk spotecznych i
humanistycznych. Zgodnie ze $wiatowymi trendami rozwoju tworzymy nowe kierunki ksztatcenia, ale zachowujemy
klasyczne, niezbedne do prawidtowego rozwoju nauki, techniki oraz gospodarki naszego kraju.

Misjg Uczelni jest troska o utrzymanie procesu ksztatcenia na najwyzszym poziomie oraz wypracowanie jak najlepszej pozycji
w tworzeniu Europejskiej Przestrzeni Szkolnictwa Wyzszego. Kierunek studiéw Automatyka i Robotyka jest jednym z
wiodacych kierunkéw na Wydziale Inzynierii Mechanicznej i Robotyki. Nauczanie na kierunku AiR jest realizowane zgadnie z
zatozeniami Procesu Bolonskiego poprzez: dwustopniowg realizacje studidw, wprowadzenie systemu punktéw ECTS do
rozliczania postepdw studentéw, wprowadzenie systemu bazujgcego na efektach ksztatcenia, realizacje miedzynarodowej
wymiany studenckiej i oferte przedmiotéw nauczanych w jezyku angielskim. Proponowana oferta dydaktyczna zostata
sformutowana tak, by odpowiada¢ zapotrzebowaniu gospodarki na absolwentéw i w ten sposdb sprzyja¢ szansom ich
zatrudnienia. Koncepcja ksztatcenia na kierunku AiR obejmuj state podnoszenie jakosci ksztatcenia, doskonalenie bazy
laboratoryjnej, rozszerzanie oferty edukacyjnej, szczegdlnie w zakresie przedmiotéw obieralnych o charakterze praktycznym.
Absolwenci kierunku sa przygotowani w zakresie umiejetnosci i kompetencji spotecznych. Cechuje ich przede wszystkim
samodzielnos$¢, umiejetnos¢ pracy w zespole oraz komunikacji ze specjalistami z innych dziedzin jak réwniez z kadra
zarzadzajaca.

Informacja na temat uwzglednienia w programie studiéw potrzeb spoteczno-gospodarczych oraz zgodnosci
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zaktadanych efektéw uczenia sie z tymi potrzebami

Zaréwno w Polsce jak i na Swiecie obserwujemy dynamiczny rozwéj automatyzacji i robotyzacji przemystu. Doskonale jest to
widoczne w przypadku produkcji wielkoseryjnej ale réwniez w specjalistycznych krétkich seriach produkcyjnych wymagajacej
wysokiej precyzji i powtarzalnosci. Automaty i roboty sa elementami linii technologicznej, od zautomatyzowanych
magazyndéw poprzez automaty produkujgce (spawajace, centra obrdbcze, itp.), do automatéw konfekcjonujgcych i
pakujacych. Nikogo tez nie dziwig automaty i roboty transportujgce. Znajdziemy je w kazdej gatezi przemystu, transportu
publicznego, ustug, handlu a nawet branzy turystyczne;j.

Kierunkowe efekty uczenia zostaty skonstruowane tak aby absolwent nabyt wiedze i umiejetnosci w zakresie obstugi,
konserwacji, programowania oraz projektowania uktadéw automatyki i robotyki. Znajac kazdy element uktadu automatyki,
jego budowe i funkcje absolwent potrafi zdiagnozowa¢ jego prace, dostroi¢, naprawi¢ wymieni¢ a w nowych urzadzeniach
dobra¢ przetwornik pomiarowy, naped, czy element sterujacy.

Obecnie coraz silniejszy nacisk wywiera sie na rozw6j przemystu wysokich technologii. W zwigzku z tym zapotrzebowanie na
kadre inzynierska wyksztatcong w zakresie automatyki i robotyki jest duze i ciagle rosnie. Absolwenci kierunku Automatyka i
Robotyka Wydziatu Inzynierii Mechanicznej i Robotyki znajduja zatrudnienie bezposrednio po ukonczeniu studiéw a ich
pierwsze pensje przewyzszajg Srednig krajowa. Takze wielu studentéw w trakcie studiéw podejmuje prace i zdobywa
doswiadczenie.

Dlatego koncepcja ksztatcenia na kierunku Automatyka i Robotyka WIMIR jest Scisle powigzana z wymaganiami otoczenia
gospodarczego. Wprowadzane zmiany w procesie nauczania sq w duzej mierze efektem wspotpracy i dyskusji z kadra
inzynierskg oraz kadra zarzadzajgcq przedsiebiorstwami i instytucjami. Wspdtpraca ta ma réwniez wymiar materialny w
postaci nowych stanowisk laboratoryjnych wyposazonych przez firmy produkujace uktady automatyki. Duzg role odgrywaja
takze konsultacje z absolwentami dotyczace przydatnos$ci nabytej w czasie studiéw wiedzy i umiejetnosci w kolejnych fazach
ich rozwoju zawodowego. Umiejetne potgczenie wielu watkéw w procesie nauczania daje w efekcie nowoczesne, pro-
przemystowe ksztatcenie inzynieréw automatykdw.

Duze znaczenie w rozwoju kontaktéw z otoczeniem spoteczno-gospodarczym petni dziatajaca w ramach wydziatu Rada
Spoteczna Wydziatu. Zostata ona powotana do konsultacji decyzji dotyczacych planéw rozwojowych Wydziatu,
wspédttworzenia zaréwno programéw nauczania jak i organizacji praktyk studenckich oraz szeroko rozumianej promocji
Wydziatu. Do Rady Spotecznej zaproszonych zostato wielu przedstawicieli przemystu i biznesu, w wiekszosci absolwentéw
AGH, z ktérych znaczna czes¢ ukonczyta Wydziat Inzynierii Mechanicznej i Robotyki.

Sciezki ksztatcenia - zakres w jezyku polskim oraz w jezyku angielskim

Sciezki dyplomowania - zakres w jezyku polskim oraz w jezyku angielskim

Nazwy specjalnosci w jezyku polskim oraz w jezyku angielskim

Nazwa [pl] Nazwa [en]
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Ogoalne informacje o programie studiow
Kierunek: Automatyka i Robotyka

Ogodlne informacje zwigzane z programem studiow (ogdlne cele ksztatcenia oraz mozliwosci zatrudnienia,
typowe miejsca pracy i mozliwosci kontynuacji ksztatcenia przez absolwentéw)

Bioragc pod uwage wymagania rynku pracy, koncepcja ksztatcenia na kierunku Automatyka i Robotyka zaktada, ze
absolwenci kierunku Automatyka i Robotyka WIMIR beda przygotowani do rozwigzywania probleméw technicznych w
zakresie przemystowych uktadéw i systeméw automatyki i robotyki wystepujgcych w wiekszosci gatezi przemystu.
Absolwenci cechuja sie, duza samodzielnoscia w wykonywaniu obowigzkéw inzyniera, a z drugiej strony umiejetnoscia pracy
w zespotach oraz umiejetnoscig komunikacji z kadrg zarzadzajaca oraz klientami co powoduje ze sg dobrze przygotowanymi
do realizacji typowych zadan wystepujacych w przemysle. Moga pracowaé w utrzymaniu ruchu, serwisie, biurach
konstrukcyjnych i projektowych, w handlu elementami automatyki, moga takze zaktada¢ wtasne przedsiebiorstwa oferujgce
ustugi w zakresie automatyki i robotyki.

Absolwent studiéw | stopnia na kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale Inzynierii Mechanicznej i Robotyki AGH ma
cechy wyrdzniajgce go w stosunku do klasycznie wyksztatconego inzyniera kierunkau AiR o profilu elektrycznym. Wynika to z
poszerzenia wiedzy i umiejetnosci z obszaru automatyki o szerokg wiedzg z zakresu dynamiki obiektéw mechanicznych i
znajomosci proceséw przemystowych. Dzieki temu absolwenci tego kierunku moga w sposéb optymalny projektowad uktady
sterowania dla urzadzeh mechanicznych i proceséw produkcyjnych. Studenci w ramach studiéw otrzymujg gruntowng wiedze
i rbwnoczes$nie sg wdrazani do samodzielnego rozwigzywania problemdw inzynierskich, planowania i wykonywania badan o
charakterze inzynierskim oraz do myslenia systemowego. Koncepcja ta nie jest bezposrednio wzorowana na programach
ksztatcenia realizowanych w innych, polskich lub zagranicznych uczelniach, jest gtéwnie wynikiem ewolucji ksztatcenia na
Wydziale Inzynierii Mechanicznej i Robotyki. Analiza karier absolwentéw konczacych studia na tym kierunku potwierdza
stusznos¢ przyjetej koncepcji i realizacji procesu ksztatcenia. Utrzymywanie sie, od lat kierunku Automatyka i Robotyka na
Wydziale Inzynierii Mechanicznej i Robotyki w czotowej tréjce w ogdlnopolskim rankingu Szkét Wyzszych Perspektyw
pokazuje, ze rynek wysoko ocenia absolwentéw tego kierunku.

Absolwent studiéw | stopnia posiada wiedze z zakresu:

* analizy matematycznej, algebry oraz rachunku prawdopodobienstwa,

* fizyki klasycznej,

* chemii, wiedzy o materiatach i ich wtasnosciach,

* pomiaréw wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych,

* elektrycznych, hydraulicznych i pneumatycznych uktadéw napedowych stosowanych w przemysle a w szczegdlnosci w
robotyce,

* modelowania podstawowych obiektéw, struktur i proceséw,

* podstawowych struktur sterowania,

* dziatania elementéw sktadowych uktadéw automatyki stosowanych w automatyzacji i robotyzacji proceséw
przemystowych,

* programowania,

* konstrukcji, materiatéw i ich zastosowaniach,

* mechaniki, teorii maszyn i mechanizméw w tym konstrukcji robotéw,

» mechaniki ptynéw oraz termodynamiki,

« ochrony wfasnosci intelektualnej i praw patentowych, zarzadzania, w tym zarzadzania jakoscia i dziatalnoscia gospodarcza.
Absolwent studiéw | stopnia potrafi:

* pracowac indywidualnie oraz zespotowo, opracowac dokumentacje z zakresu automatyki i robotyki,

* planowa¢ i wykonywac¢ eksperymenty, w tym pomiary wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych oraz interpretowacd
uzyskane wyniki,

* oblicza¢ i dobiera¢ elektryczne, hydrauliczne i pneumatyczne uktady napedowe,

* przeprowadzac symulacje komputerowe dziatania uktadéw automatycznej regulacji,

« zaprojektowac oraz wykona¢ uktad regulacji,

» wykorzystywa¢ nowe podzespoty do projektowania i budowy uktadéw automatyki,

* stosowad narzedzia komputerowego wspomagania projektowania, zaprogramowag,

* postugiwac sie technikami informacyjno-komunikacyjnymi.
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Informacja na temat uwzglednienia w programie studiéow wnioskéw z analizy wynikéw monitoringu karier
zawodowych studentéw i absolwentéw

Osrodek Monitorowania Kadry Zawodowej Centrum Karier AGH na biezaco analizuje losy zawodowe absolwentéw.
Absolwenci AGH sg ankietowani kilkukrotnie po zakonczeniu studiéw. Na podstawie raportéw z tych badan analizowany jest
rozktad zatrudnienia absolwentéw, badane sg ich silne i stabe strony. Uwagi ankietowanych absolwentéw sg analizowane a
sugerowane zmiany po konsultacjach sg wdrazane do programéw kierunku. Moga one dotyczy¢ nowych zaje¢ lub zmian w
programach juz istniejacych modutéw lub sposobie ich realizacji. Moze to by¢ np. zmiana uczonego oprogramowania,
uzywanego w trakcie laboratoriéw sprzetu, liczby godzin kontaktowych itp. Raporty sporzadzane z tych badan s3g corocznie
przekazywane wtadzom uczelni i wydziatéw i na ich podstawie proponowane sg zmiany w syllabusach poszczegéinych
kierunkdéw i przedmiotéw.

Informacja na temat uwzglednienia w programie studiéow wymagan i zalecen komisji akredytacyjnych, w
szczegolnosci Polskiej Komisji Akredytacyjnej i Srodowiskowych komisji akredytacyjnych

W 2012 roku Zespét Oceniajgcy Panstwowej Komisji Akredytacyjnej przeprowadzit niezwykle skrupulatna, rzetelng i wnikliwg
analize prowadzonego na naszym Wydziale Inzynierii Mechanicznej Kierunku Automatyka i Robotyka. Uwagi sformutowane
podczas rozmoéw z Zespotem Wizytujgcym oraz opisane w raporcie, pozwolity na dalsze podwyzszenie jakosSci ksztatcenia na
wizytowanym kierunku.

Zalecenia Panstwowej Komisji Akredytacyjnej dotyczyly: programéw studiéw w tym liczby godzin kontaktowych na studiach
niestacjonarnych, obcigzenia dydaktycznego pracownikéw oraz funkcjonowania wewnetrznego systemu zapewnienia jakosci.
W celu uwzglednienia w programie studiéw wymagan i zaleceh komisji podjeto nastepujgce kroki:

* opracowano nowe Kierunkowe Efekty Uczenia sie dostosowane do wymogdéw nowej ustawy o Szkolnictwie Wyzszym zwanej
Ustawg 2.0,

» zwiekszono liczbe godzin na studiach niestacjonarnych oraz dostosowano poziomy punktéw ECTS tak aby student na
studiach stacjonarnych i niestacjonarnych miat mozliwos$¢ osiggniecia takich samych efektéw uczenia sie,

* powotano Komisje Do Spraw Ksztatcenia,

» wprowadzono limity godzin ponadwymiarowych dla pracownikéw dydaktycznych i naukowo-dydaktycznych.

Informacja na temat uwzglednienia w programie studiow przyktadéw dobrych praktyk

W trakcie studidw uczestnicy poszczegdinych kurséw sg ankietowani i oceniajg wyktadowcdw oraz inne osoby prowadzace
poszczegdlne moduty. Ankiety te sa anonimowe i sa wykonywane przez osoby nie zwigzane z danym modutem. Wyniki sg
opracowane przez osrodek centralny i przekazywane zaréwno osobie prowadzacej modut jak i Wtadzom Dziekanskim. Jesli
zachodzi konieczno$¢ podejmowane sg dziatania naprawcze.

Informacja na temat wspétdziatania w zakresie przygotowania programu studiéw z interesariuszami
zewnetrznymi, w szczegdlnosci stowarzyszeniami i organizacjami zawodowymi, spotecznymi

Duze znaczenie dla rozwoju kontaktéw z otoczeniem spoteczno-gospodarczym petni dziatajgca w ramach wydziatu Rada
Spoteczna Wydziatu. Zostata ona powotana do konsultacji decyzji dotyczacych planéw rozwojowych Wydziatu, korekt
programdw nauczania, organizacji praktyk studenckich oraz szeroko rozumianej promocji. W skfad Rady Spotecznej wchodzi
wielu przedstawicieli przemystu i biznesu, w wiekszosci absolwentdw AGH, z ktérych znaczna cze$¢ studiowata na Wydziale
Inzynierii Mechanicznej i Robotyki. Tym bardziej cenne s uwagi cztonkéw Rady i tym wazniejsze s jej spostrzezenia w
sprawach rozwoju Wydziatu, Kierunku , programéw studiéw.

Wymiar, zasady i forma odbywania praktyk zawodowych

W zwigzku z tym, Ze studia niestacjonarne przeznczone sg gtéwnie dla studentéw znajdujgcych aktualnie zatrudnienie - nie
przewidziano zorganizowanych praktyk dla tej formy studidw.
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Warunki rekrutacji na studia
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Opis kompetencji oczekiwanych od kandydata ubiegajacego sie o przyjecie na studia

Warunkiem przystapienia do rekrutacji jest ukonczenie szkoty ponadgimnazjalnej i ztozenie egzaminu maturalnego z
wynikiem pozytywnym. Od kandydatéw oczekuje sie dobrej znajomosci przedmiotdw Scistych takich jak matematyka, fizyka
oraz szerokiej wiedzy z zakresu techniki i informatyki. Mile widziani sg laureaci olimpiad z przedmiotéw Scistych i
technicznych.

Warunki rekrutacji, z uwzglednieniem laureatéw oraz finalistéw olimpiad stopnia centralnego, a takze
laureatow konkurséw miedzynarodowych oraz ogdlnopolskich

Rekrutacja jest prowadzona zgodnie z Uchwatg Senatu AGH - w sprawie warunkdw i trybu rekrutacji na pierwszy rok studiéw
pierwszego i drugiego stopnia w danym roku akademickim.

Przewidywany limit przyje¢ na studia wraz ze wskazaniem minimalnej liczby oséb przyjetych, warunkujgcej uruchomienie
edycji studiéw:

Przewidywany limit przyje¢ na studia wraz ze wskazaniem minimalnej liczby oséb przyjetych, warunkujacej
uruchomienie edycji studiow

Minimalna liczba studentéw: 15
Maksymalna liczba studentéw: 90
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Efekty uczenia sie

Kierunek: Automatyka i Robotyka

Wiedza

Symbol KEU

AIR1A_WO01

AIR1A_WO02

AIR1A W03

AIR1A_W04

AIR1A_WO05

AIR1A_WO06

Efekty kierunkowe

Kierunkowe efekty uczenia sie

Ma uporzadkowang wiedze w zakresie analizy matematycznej, w szczegélnosci: -
rachunku rézniczkowego i catkowego funkcji jednej zmiennej oraz jego zastosowan -
réwnanh rézniczkowych zwyczajnych - rachunku rézniczkowego i catkowego funkgji
wielu zmiennych oraz jego zastosowah* Ma uporzadkowana wiedze w zakresie: -
elementdw algebry i algebry liniowej - elementéw logiki - geometrii analitycznej w R2
i R3 - elementéw matematyki dyskretnej* Ma uporzagdkowang wiedze w zakresie
probabilistyki, w szczegdlnosci*: - rachunku prawdopodobiefistwa - statystyki
matematycznej

Ma wiedze w zakresie fizyki klasycznej, w szczegdlnosci: - podstawowg wiedze na
temat ogdinych zasad fizyki, wielkosci fizycznych, oddziatywan fundamentalnych, -
uporzadkowang wiedze z mechaniki punktu materialnego i bryty sztywnej, ruchu
drgajacego i falowego, termodynamiki, fizyki statystycznej, elektrycznosci,
magnetyzmu, optyki. Ma wiedze na temat zasad przeprowadzania i opracowania
wynikéw pomiardéw fizycznych, rodzajéw niepewnosci pomiarowych i sposobéw ich
wyznaczania.

Zna podstawowa terminologie, pojecia i prawa chemii a w szczegdlnosci: - pierwiastki
chemiczne oraz podstawowa klasyfikacje zwiazkdéw i reakcji chemicznych - ma wiedze
z zakresu podstawowych obliczen w chemii. Zna zasady bezpiecznej pracy z
substancjami chemicznymi. Zna podstawowe operacje i procesy realizowane w
praktyce laboratoryjnej. Zapoznat sie z elementami analizy jakoSciowej i ilosciowej*)
Poznat elementy wspétczesnej teorii budowy atomoéw i czasteczek*) a w
szczegdblnosci: - strukture elektronowa atoméw i zwigzek uktadu okresowego z
wiasciwosciami chemicznymi pierwiastkéw oraz wigzanie chemiczne w ujeciu Lewisa.
Zna elementy chemii jadrowej. Zna elementy fizykochemii, w tym przede wszystkim:
- charakterystyke podstawowych standw materii - podstawy teorii roztworéw
elektrolitéw i nieelektrolitéw - podstawowe pojecia i prawa kinetyki chemicznej i
katalizy - rownowagi w roztworach elektrolitéw*), aktywnosc¢*), elementy
elektrochemii*) Zna podstawowe wtasciwosci najwazniejszych pierwiastkéw
chemicznych w tym - formy wystepowania w Przyrodzie oraz sposoby ich
otrzymywania - podstawowe wiasciwosci fizyczne i chemiczne najwazniejszych
pierwiastkéw. Zna ogdlne wiasciwosci najwazniejszych grup zwiazkéw chemicznych.

Ma podstawowq wiedze dotyczaca: - ochrony wiasnosci intelektualnej, - prawa w
technice, - normalizacji, - zarzadzania w przemysle, - dziatalno$ci gospodarczej oraz
jej form, - roli zagadnie humanizujgcych w technice, - zréwnowazonego rozwoju i
ochrony zasobéw.

Ma wiedze w zakresie mechaniki oraz teorii mechanizméw i maszyn w tym
konstrukcji robotéw, konieczng do: - rozumienia budowy i zasady dziatania, -
projektowania ztozonych uktadéw mechanicznych, - budowy i analizy modeli
statycznych, - budowy i analizy modeli kinematyki i dynamiki obiektéw, - budowy i
rodzajoéw przektadni mechanicznych. Ma wiedze w zakresie mechaniki ptynéw oraz
termodynamiki niezbedng do: - rozumienia zasady dziatania uktadéw
termodynamicznych, - rozumienia proceséw technologicznych , modelowania.

Ma wiedze o materiatach i ich wtasnosciach w szczegélnosci: - chemicznych, -
elektrycznych, - termodynamicznych. Ma wiedze o wtasnosciach konstrukcyjnych
materiatéw i ich zastosowaniach. W szczegdlnosci zna: - wtasnosci wytrzymatosciowe
materiatéw, - wlasnosci mechaniczne, - zastosowania, - sposoby wytwarzania i
obrébki.

Symbol CEU

P6S_WG_A

P6S_WG_A

P6S_WG_A

P6S_WG_A,
P6S_WK_A,
P6S_WG_A Inz,
P6S_WK A Inz

P6S_WG_A,
P6S_WG_A_Inz

P6S_WG_A,
P6S_WG_A Inz
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Symbol KEU

AIR1A_WO07

AIR1A_ W08

AIR1A_WO09

AIR1A_W10

AIR1A_W11

AIR1A_W12

Umiejetnosci

Efekty kierunkowe

Kierunkowe efekty uczenia sie

Ma uporzadkowang wiedze na temat pomiaréw wielkosci elektrycznych i
nieelektrycznych spotykanych w przemysle. Ma podstawowa wiedze na temat: -
planowania eksperymentu, - budowy toru pomiarowego, - czujnikéw i przetwornikéw
pomiarowych, - realizacji pomiaru, - sposobdw pomiaru, - niepewnosci pomiaru, -
pasma przenoszenia toru pomiarowego, - rodzajéw sygnatdéw, - analizy i
przetwarzanie sygnatéw analogowych i cyfrowych.

Ma uporzadkowang wiedze na temat elektrycznych uktadéw napedowych
stosowanych w przemysle (w tym robotyce) w szczegélnosci: - rodzajéw i wtasnosci
silnikéw i sitownikéw elektrycznych, - elektrycznych uktadéw sterujacych silnikami i
sitownikami, - zasilaczy. Ma uporzadkowang wiedze na temat hydraulicznych uktadéw
napedowych stosowanych w przemysle w szczegdlnosci: - rodzajéw i ich wtasnosci
silnikéw i sitownikéw hydraulicznych, - uktadéw sterujgcych i zabezpieczajacych w
tym rodzajéw zawordw i elementdw pomocniczych , - agregatéw hydraulicznych. Ma
uporzadkowang wiedze na temat pneumatycznych uktadéw napedowych
stosowanych w przemysle w szczegélnosci: - rodzajéw i ich wtasnosci silnikéw i
sitownikdw pneumatycznych, - uktaddw sterujacych i zabezpieczajacych w tym
rodzajéw zawordw i elementédw pomocniczych , - stacji przygotowania powietrza.

Ma wiedze na temat modelowania podstawowych struktur obiektdw, w szczegdlnosci:
- zna podstawowe modele obiektéw, - zna metody wyznaczania parametréw
statycznych i dynamicznych obiektu, - zna sposoby opisu liniowych i nieliniowych
obiektéw SISO, - zna metody opisu modeli dyskretnych i ciggtych, - zna metody opisu
i konfiguracji uktadéw kinematycznych.

Ma wiedze na temat rodzajéw i struktur podstawowych uktadéw sterowania, w
szczeg6lnosci: - zna podstawowe struktury uktadéw sterowania i regulacji, - zna
zasady syntezy uktadéw sterowania w oparciu o wybrane metody, - zna sposoby
oceny jakosci regulacji, - wie co to jest stabilno$¢ uktadu, - zna metody oceny
stabilnosci. Ma wiedze na temat struktur uktadéw automatyki w tym zna warstwy i
ich funkcje: - sterowanie bezposrednie, - sterowanie nadrzedne.

Ma wiedze na temat sposobu dziatania elementéw sktadowych uktadéw automatyki
stosowanych w automatyzacji i robotyzacji proceséw przemystowych. Wie jaka jest
budowa i witasnosci uktaddw takich jak: - elementy wejsciowe, - elementy wyjsciowe,
- elementy zabezpieczajgce. Ma uporzadkowana wiedze na poziomie Srednio
zaawansowanym w zakresie budowy uktadéw cyfrowych stosowanych w przemysle w
szczeg6lnosci: - liczniki, transkodery, itp. - zna budowe uktaddw programowalnych, -
zna budowe i zasade dziatania uktadéw mikroprocesorowych wbudowanych wraz z
uktadami peryferyjnymi, - zna budowe i zasade dziatania sterownikéw i komputeréw
przemystowych (PLC, PAC) wraz z uktadami wejscia i wyj$cia. Ma uporzadkowang
wiedze na poziomie $rednio zaawansowanym w zakresie budowy analogowych
uktadéw elektrycznych, elektronicznych stosowanych w przemysle w szczeg6lnosci: -
wzmacniacze operacyjne, - filtry, - przetworniki A/C i C/A, - elementy bierne i aktywne
uktadéw elektrycznych. Ma wiedze na temat metod transmisji danych.

Ma uporzadkowang wiedze na poziomie podstawowym w zakresie programowania
uktadéw cyfrowych takich jak PLD, FPGA, ASIC. Ma uporzadkowang wiedze na
poziomie sredniozaawansowanym w zakresie programowania uktadéw
mikroprocesorowych, w szczegdlnosci: - zna jezyki programowania stosowane w
automatyce i robotyce, - wie co to jest algorytm - potrafi programowac z uzyciem

Symbol CEU

P6S_WG_A,
P6S_WG A Inz

P6S_WG_A,
P6S_WG A Inz

P6S_WG_A,
P6S_WG_A Inz

P6S_WG_A,
P6S_WG_A_Inz

P6S_WG_A,
P6S_WG A Inz

P6S_WG A,

struktur i obiektéw, Ma uporzadkowang wiedze na poziomie podstawowym w zakresie P6S WG _A Inz

oprogramowania systemowego, w szczegdlnosci: - zna wybrane systemy operacyjne
w tym systemy czasu rzeczywistego, - wie co to jest struktura i baza danych. Ma
wiedze na temat komputerowych narzedzi wspomagajacych projektowanie i analize
uktadéw automatyki i robotyki.
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Symbol KEU Kierunkowe efekty uczenia sie Symbol CEU

Umie postugiwac sie regutami Scistego, logicznego myslenia w analizie proceséw
fizycznych i technicznych. Potrafi wykorzysta¢ poznany aparat matematyczny do opisu
i analizy podstawowych zagadnien fizycznych i technicznych, w szczegédlnosci - umie
wykorzystac rachunek rézniczkowy do obliczen przyblizonych - umie stosowac
rachunek rézniczkowy i catkowy do zagadnien fizyki i nauk technicznych - umie
korzystac z rachunku macierzowego - umie korzysta¢ z rachunku wektorowego* umie
rozwigzywac podstawowe typy réwnanh rézniczkowych opisujgcych zjawiska fizyczne* -
umie stosowac opis analityczny krzywych i powierzchni w R3* Potrafi zastosowa¢
wiedze z zakresu probabilistyki do analizy danych doswiadczalnych, w szczegdéinosci*:
- umie wyznaczac parametry zmiennych losowych i rozumie ich znaczenie, zna typowe
rozktady zmiennych losowych - umie korzysta¢ z podstawowych metod wnioskowania
statystycznego

AIR1A UO1 P6S_UW_A

Potrafi wykorzysta¢ poznane zasady i metody fizyki oraz odpowiednie narzedzia
matematyczne do rozwigzywania typowych zadah z mechaniki, termodynamiki, fizyki
statystycznej, elektrycznosci, magnetyzmu, optyki. Potrafi przeprowadzi¢ podstawowe
pomiary fizyczne oraz opracowac i przedstawic ich wyniki, w szczegélnosci: - potrafi
AIR1A_U02 zbudowac prosty uktad pomiarowy z wykorzystaniem standardowych urzadzen P6S_UW_A
pomiarowych, zgodnie z zadanym schematem i specyfikacja, - potrafi wyznaczy¢
wyniki i niepewnosci pomiaréw bezposrednich i posrednich, - potrafi dokona¢ oceny
wiarygodnosci wynikdw pomiardw i ich interpretacji w kontekscie posiadanej wiedzy
fizycznej.

Potrafi przewidywad wtasciwosci chemiczne pierwiastkdw na podstawie struktury
elektronowej powtoki walencyjnej atoméw. Potrafi wskazywad najbardziej
prawdopodobne drogi zachodzenia reakcji pomiedzy zwigzkami chemicznymi. Potrafi
czytac ze zrozumieniem podstawowe teksty chemiczne i postugiwac sie poprawng
terminologig. Umie zastosowac sie do podstawowych zasad bezpieczefstwa
zwigzanych z uzywaniem substancji chemicznych. Potrafi postugiwac sie
podstawowym sprzetem laboratoryjnym i przeprowadza¢ podstawowe operacje i
procesy w laboratorium chemicznym wraz z obliczeniami im towarzyszacymi.

AIR1A_UO3 P6S_UW A

Potrafi stosowaé prawo w technice w tym stosowac normy, ustawy, w celu zapewnienia
AIR1A _U04 bezpieczenstwa, ochrone wtasnosci intelektualnej, zarzadzania ludzmi i prowadzenia P6S_UW A
przedsiebiorstwa.

Potrafi wykorzystywad konstrukcje gramatyczne, frazeologie i stownictwo pozwalajgce
na zrozumienie tekstéw o charakterze ogdlnym, opisujacych wspédtczesne zjawiska
ekonomicznospoteczne, o charakterze akademickim i branzowym oraz pozwalajgce na
dos¢ ptynne i spontaniczne porozumiewanie sie w srodowisku akademickim i
zawodowym. Rozumie dtuzsze, nawet skomplikowane wypowiedzi pisemne i ustne np.
wyktady i prezentacje pod warunkiem, ze dotycza kwestii branzowych i spraw

biezacych oraz potrafi interpretowaé uzyskane wiadomosci. Potrafi przedstawia¢ w P6S_UW A,
sposéb przejrzysty swoje wnioski i opinie dotyczace tematéw ogdinych, akademickichi P6S_UK A,
AIR1A_UO5 Co o . : . .

- zawodowych w formie pisemnej i ustnej. Potrafi przygotowac prezentacje ustng na P6S_UO A,
tematy akademickie i branzowe oraz dos¢ ptynnie i spontanicznie bra¢ udziat w P6S_UU A
dyskusjach, réwniez w srodowisku zawodowym. Potrafi napisa¢ zrozumiaty tekst
informacyjny i argumentacyjny o tematyce ogélnej i branzowej, prowadzi¢
korespondencje typowg dla srodowiska pracy oraz korzysta¢ samodzielnie z
materiatéw dydaktycznych. Potrafi planowac i organizowac prace indywidualng oraz w
zespole. Potrafi zaplanowac i zrealizowa¢ wtasne uczenie sie oraz zarzadza¢ rozwojem
swojej kariery zawodowej.

Potrafi zaprojektowad urzgdzenia mechaniczne i maszyny w tym automaty i roboty. PES UW A
Potrafi dobra¢ elementy ukfadu napedowego (przektadnie, sprzegta itp. ). Potrafi PGS_UW_A' Inz 0
zrozumie¢ zasade dziatania uktadéw mechanicznych oraz proceséw - ==
AIR1A_UO6 ; . . . 1,
- termodynamicznych wystepujgcych w procesach przemystowych. Potrafi budowac
A IO . Co . P6S_UW_A Inz 0
modele proceséw i obiektdow mechanicznych istniejgcych lub nowoprojektowanych > T T
obiektéw.
Potrafi zaplanowac i przeprowadzi¢ eksperyment pomiarowy. Potrafi dobra¢ elementy
. s e . . P6S_UW A,
toru pomiarowego w szczegdlnosci czujniki, przetworniki i uktady kondycjonowania. =
AIR1A_UO7 ) . 2 ; - . P P6S UW A Inz 0
- Potrafi przeprowadzi¢ analize otrzymanych wynikéw pomiaru wraz z okresleniem 1 - T

budzetu niepewnosci.
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Symbol KEU

AIR1A UO8

AIR1A_U09

AIR1A_U10

AIR1A_U1ll

AIR1A_U12

AIR1A_U13

Kierunkowe efekty uczenia sie

Potrafi wybra¢ rodzaj napedu (elektrycznego, pneumatycznego, hydraulicznego) przy
uwzglednieniu sposobu dziatania, parametréw zasilania, mocy, momentu, predkosci,
charakteru obciazenia. Potrafi dobra¢ naped do istniejacej lub nowoprojektowane;j
maszyny z uwzglednieniem witasnosci statycznych i dynamicznych catego obiektu oraz
sposobu sterowania uktadem wykonawczym.

Potrafi sformutowacd algorytm i napisa¢ program oraz zaimplementowa¢ na wybrany
uktad cyfrowy. Potrafi wykorzysta¢ komputerowe narzedzia wspomagania
projektowania uktadéw automatyki.

Potrafi zaprojektowac uktad sterowania. Potrafi oceni¢ jako$¢ uktadu sterowania.
Potrafi wyznaczy¢ parametry i charakterystyki statyczne i dynamiczne uktadéw
regulacji. Potrafi dobra¢ parametry regulatoréw. Potrafi oceni¢ stabilnos¢ uktadu
sterowania.

Potrafi zapisa¢ modele liniowe i nieliniowe obiektéw sterowania wystepujgcych w
przemysle. Potrafi sformutowa¢ modele dyskretne i ciggte obiektédw. Potrafi wyznaczy¢
parametry oraz charakterystyki statyczne i dynamiczne obiektéw. Potrafi zapisa¢
zadanie proste i odwrotne kinematyki.

Potrafi zaprojektowa¢ uktad sterowania wraz z doborem wtasciwych czujnikéw,
przetwornikéw, uktadéw wykonawczych, uktadéw mocy, uktadéw przetwarzajacych i
zabezpieczajacych z uwzglednieniem ich wtasnosci statycznych i dynamicznych.
Potrafi zaprojektowac i zweryfikowad dziatanie uktadu sterowania.

Potrafi dobra¢ wtasciwy materiat potrzebny do projektowanej lub istniejgcej konstrukcji
uwzgledniajac, jego wtasnosci mechaniczne, wytrzymatosciowe, chemiczne i
elektryczne. Potrafi opracowac sposéb wytwarzania i obrébki wybranego materiatu.

Kompetencje spoteczne

Symbol KEU

AIR1A K01

AIR1A_KO02

AIR1A KO3

Efekty kierunkowe

Kierunkowe efekty uczenia sie

Posiada swiadomos¢ wptywu techniki na Srodowisko i spoteczenistwo i jest gotéw do
sterowania rozwoju w sposéb zréwnowazony. Jest gotéw do godnego
reprezentowania zawodu i jego tradycji. Jest Swiadomy odpowiedzialnosci swej pracy
i jej wptywu na innych ludzi. Jest gotéw do przestrzegania zasad etyki zawodowej. Ma
Swiadomos¢ pozytywnego wptywu automatyzacji i robotyzacji proceséw
przemystowych na Srodowisko, otoczenie i spoteczenstwo.

Jest gotéw do zarzadzania swoja karierg w tym zatozenia i prowadzenia wtasnego
przedsiebiorstwa. Potrafi kierowad wtasnym rozwojem, dba¢ o swéj rozwdj. Potrafi
zadbac o swoje praw wtasnosci w procesie tworzenia innowacji.

Potrafi zarzadza¢ swoim czasem pracy i odpoczynku w celu zwiekszenia
efektywnosci. Jest gotdw do zarzgdzania zespotami ludzkimi.

Symbol CEU

P6S_UW A,
P6S_UW_A Inz_0
1,
P6S_UW A Inz_0
2

P6S_UW_A,
P6S_UW_A_Inz_0
1,
P6S_UW_A_Inz_0
2

P6S_UW A,
P6S_UW A Inz 0
1,
P6S_UW A Inz 0
2

P6S_UW_A,
P6S_UW_A_Inz_0
1

P6S_UW_A,
P6S UW A Inz 0
1,
P6S_UW_A_Inz_0
2

P6S_UW_A,
P6S_UW_A_Inz_0
1,
P6S_UW_A_Inz_0
2

Symbol CEU

P6S_KK A,
P6S_KO_A

P6S_KK_A,
P6S_KO_A,
P6S_KR_A

P6S_KK A,
P6S_KO A
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Tabela zgodnosci kompetencji inzynierskich (Inz) z kierunkowymi

efektami uczenia sie (KEU)

Kierunek: Automatyka i Robotyka

Wiedza

Symbol CEU

P6S_WG_A Inz

P6S_WK_A_Inz

Umiejetnosci

Symbol CEU

P6S_UW A Inz_
01

P6S_UW_A Inz_
02

Efekty uczenia sie dla kwalifikacji obejmujacych kompetencje inzynierskie

podstawowe procesy zachodzace w cyklu zycia urzadzen, obiektéw i systemdw
technicznych

podstawowe zasady tworzenia i rozwoju réznych form indywidualne;j
przedsiebiorczosci

Efekty uczenia sie dla kwalifikacji obejmujacych kompetencje inzynierskie

planowac i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym pomiary i symulacje komputerowe,
interpretowad uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski; przy identyfikacji i formutowaniu
specyfikacji zadan inzynierskich oraz ich rozwigzywaniu: - wykorzystywa¢ metody
analityczne, symulacyjne i eksperymentalne, - dostrzegac ich aspekty systemowe i
pozatechniczne, w tym aspekty etyczne, - dokonywadé wstepnej oceny ekonomicznej
proponowanych rozwigzan i podejmowanych dziatan inzynierskich; dokonywadé
krytycznej analizy sposobu funkcjonowania istniejgcych rozwigzan technicznych i
ocenia te rozwigzania

projektowac - zgodnie z zadang specyfikacja - oraz wykonywa¢ typowe dla kierunku
studiéw proste urzadzenia, obiekty, systemy lub realizowa¢ procesy, uzywajac
odpowiednio dobranych metod, technik, narzedzi i materiatéw

Tabela zgodnosci kompetencji inzynierskich (Inz) z
kierunkowymi efektami uczenia sie (KEU)

Odniesienia do
KEU

AIR1A_W04,
AIR1A_WO5,
AIR1A_WO6,
AIR1A_W07,
AIR1A_WO08,
AIR1A_W09,
AIR1A_W10,
AIRIA_W11,
AIRIA_W12

AIR1A_WO04

Odniesienia do
KEU

AIR1A_UOS,
AIR1A_UO7,
AIR1A_UOS,
AIR1A_U09,
AIR1A_U10,
AIR1IA_U11,
AIR1IA_U12,
AIR1A_U13

AIR1A_UO06,
AIR1A_UO08,
AIR1A_U09,
AIR1A_U10,
AIR1A_U12,
AIR1A_U13
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Matryca pokrycia efektéow kierunkowych

Kierunek: Automatyka i Robotyka

2019/2020/N/li/IMiR/AIR/all

Przedmiot

Matematyka 1

Zapis konstrukgcji
1

Chemia

Techniki
informatyczne

Fizyka 1

Techniki
wytwarzania

Modut H-S
Mechanika 1

Elektrotechnika i
elektronika

Zapis konstrukgcji
2

Matematyka 2
Informatyka

Podstawy nauki o
materiatach

Fizyka 2

AIR1A_WO02

Kod

AIR1A_WO01

IMIiRAIRN.li10.6882d609deaale9bd60dd40f867f192a.19

x

IMIiRAIRN.1i10.cd5ba24d19facc1f5b2d283b2e0129e0.19

IMIiRAIRN.Ii10.5bf7e92acfadf64a7a0ff9f935ada80e.19

IMiRAIRN.1i10.934bd4a8d005811fc945b86271da233f.19

IMiRAIRN.1i10.2f60f5876146527a5620bc9d9af25f2¢.19 X

IMiRAIRN.1i10.e3a1679ff80d493673534c6a0472f590.19

IMIiRAIRN.1i10.5b2e0bd89a46a88906448bbe69c60c40.19

IMIiRAIRN.1i20.68d0e8462be8032f9d10f3a571d64e3f.19

IMIiRAIRN.1i20.e9¢3e07f68d10643e6f01958a15046b2.19 X

IMiRAIRN.1i20.33b345fd443e382fd4a72655c1c0d58f.19

IMIiRAIRN.1i20.facccd4012020397d7199aal1b672d554.19 X

IMiRAIRN.1i20.d9546653ebfb9obff7a5d2e471e7d4bfa.19

IMIiRAIRN.Ii20.1ea3d21fc3a9b3b3fa6356€94f7e63a2.19

IMiRAIRN.1i20.edc44727dff54a68b2f17716df00b290.19 X

Matryca pokrycia efektéw kierunkowych

AIR1A_WO03

AIR1A W04

AIR1A_WO05

AIR1A_WO06

x

AIR1A_WO07

AIR1A_WO08

AIR1A_WO09

AIR1A W10

AIR1A_W11

AIR1A_W12

AIR1A _UO1

x

AIR1A_U02

AIR1A_UO3

AIR1A_UO4

AIR1A_UO5

AIR1A_U06

x

AIR1A_UO7

AIR1A _UO8

AIR1A_U09

AIR1A_U10

AIR1A U1l

AIR1A_U12

AIR1A U13

AIR1A_KO1

AIR1A_K02
AIR1A KO3

x
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AIR1A W02
AIR1A W03
AIR1A W04
AIR1A W05
AIR1A W08
AIR1A W09
AIRIA W11
AIR1A UO1
AIR1A U02
AIR1A UO3
AIR1A U04
AIR1A UO06
AIR1A _UO08
AIR1A_U09
AIR1A U11
AIR1A U12
AIR1A U13
AIR1A KO1

AIR1A K03

Przedmiot Kod

AIR1A_WO01
AIR1A_WO06
AIR1A_WO07
AIR1A_W10
AIR1A_W12
AIR1A_UO05
AIR1A_U07
AIR1A_U10
AIR1A_K02

Programowanie
obiektowe w IMIiRAIRN.1i40.612c5767a73d0c9672505482f12d4d22.19 X
jezyku C#

x
x
b
x
x

Programowanie
obiektowe w IMiRAIRN.[i40.c08bc13e97e2e4d38009b38940fc18d8.19 X X X X X X
jezyku Java

Modelowanie
numeryczne
uktaddéw
automatyki w
Srodowisku
LabVIEW

IMiRAIRN.1i40.b1d490e9eb893d04d4f41ad295288b64.19 X X X X

Teoria
mechanizméw i IMIiRAIRN.li40.764f24cfbe09ca0d617dee5d5eb781ec.19 X X
maszyn

Podstawy
modelowania i
syntezy
mechanizméw

IMIiRAIRN.i40.7af90bbb9906c8cdcb0453045de2e4f1.19 X X

Wytrzymatosc IMIRAIRN.1i40.59549bacca86614b2b611dffb179702¢.19  x x x X X
materiatéw

Modut jezykowy - \ip AIRN.I1140.7795f9b53d780a032ea55¢c793b2cbe2. 19
Jezyk obcy 1
Podstawy

. IMiRAIRN.[i40.24892cdf64e996acbcbb48db2cc5432a.19 X X X X X X X
automatyki

Mechanika 2 IMiRAIRN.1i40.bfd6cc27316€02998e6321c6aaa807f1.19 X X

Maszyny i

urzadzenia IMIiRAIRN.li80.ade93572e7a570b5d8e516632b5aa65e.19 X X X X
przerébki metali

Modut jezykowy -

Jezyk obcy 2 - IMIiRAIRN.1i80.400418bf3b650ec8f6fe4a576fee0278.19
Obieralny 9

Matryca pokrycia efektéw kierunkowych 14/34
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Przedmiot

Metody
numeryczne

Metrologia i
techniki
pomiarowe

Sterowanie ciggte

Elementy
automatyki
przemystowej

Wspomaganie
projektowania
uktadéw
automatyki

Podstawy
konstrukgcji
maszyn

Modut jezykowy -
Jezyk obcy 3

Technika
mikroprocesorowa

Komputerowe
wspomaganie
prac inzynierskich

Komputerowe
wspomaganie
projektowania

Projektowanie
instalacji
automatyki
przemystowej -
EPLAN

Kod

IMIiRAIRN.1i80.d79188917b04fb6e8312c91d555b5548.19

IMIiRAIRN.1i80.e28e01445e67764cf4e7be2ff3486da5.19

IMIiRAIRN.1i80.a35ccd817bfefeb562dc73c52cfd843a.19

IMIiRAIRN.1i80.354cb62d4698ad74f69ece5196f6f75¢.19

IMIiRAIRN.1i80.422002b25bb229340b4d9cd5ca98fd1d.19

IMIiRAIRN.1i80.226557b831b94ac8078da560c083d8e7.19

IMIiRAIRN.li100.3af76fal10dd962d0fecd5742fe42ad3.19

IMiRAIRN.1i100.877b9ae41b9d0bc453e6b54512e18466.19

IMiRAIRN.1i100.74bce33242aa9330ed0bf656b1d56b9%e.19

IMiRAIRN.1i100.6df1110f1b227e8d51e93b4004cee77b.19

IMIiRAIRN.1i100.3f871db657b5ea12199d033a90bce4d9.19

Matryca pokrycia efektéw kierunkowych
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Przedmiot

Komputerowe
wspomaganie
projektowania
konstrukgji

Napedy
elektryczne

Analiza sygnatéw i
identyfikacja

Termodynamika

Wymiana ciepta -
modelowanie
numeryczne

Mechanika
ptynéw -
modelowanie
numeryczne

Napedy i
sterowanie
hydrauliczne i
pneumatyczne

Sterowanie
dyskretne

Techniki
informacyjne w
praktyce
inzynierskiej
Sieci
komputerowe i
bazy danych

Podstawy robotyki

Kod

IMIiRAIRN.1i100.e398a02665cf5ae489b9%9a7e787e28527.19

IMIiRAIRN.1i100.01f972e2107666349717d3d3c170b634.19

IMiRAIRN.1i100.de8399651182b3efe215e4ed88f90795.19

IMIiRAIRN.1i100.6e98b3daf08c0359def4f2e092c392de.19

IMIiRAIRN.1i100.b23e8b38f6172f4d12e5a8dabd5f23¢9.19

IMiRAIRN.1i100.6d324a3719229¢c45f8ac5542d7400b77.19

IMIiRAIRN.1i100.ea7a6f9c0b2d50ed6b1b188ca74f9de3.19

IMIiRAIRN.1i200.899bclafd67548fa93e8327950e4acd6.19

IMIiRAIRN.1i200.6493686f99fb72f73f3c32d54d69ebb7.19

IMiRAIRN.1i200.307b10cf84aa50c7acfe44bd94dd6dfa.19

IMIiRAIRN.1i200.dbba026e34cal19d62b417806dc250eac.19

Matryca pokrycia efektéw kierunkowych

AIR1A_WO01

X

X

X
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X

X
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AIR1A _UO1

x

AIR1A_U02
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AIR1A_U04

AIR1A_UO5

AIR1A_U06

x

AIR1A_U07

AIR1A_UO08

AIR1A_U09

AIR1A_U10

AIR1A_Ull

AIR1A_U12

AIR1A U13

AIR1A_KO1

AIR1A_K02
AIR1A K03
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Przedmiot

Zaawansowane
programowanie
obiektowe -
Delphi

Jezyki
programowania
sterownikéw
przemystowych

Hydrauliczne i
pneumatyczne
uktady
automatyki

Modut jezykowy -
Jezyk obcy 4

Inzynieria
oprogramowania

Projektowanie
systeméw
informatycznych

Automatyzacja
proceséw
produkcyjnych

Modelowanie
proceséw
produjcyjnych

Ergonomia

Tworczo$é w
technice

Prawo w technice
Praca przejsciowa

w zakresie
robotyki

Kod

IMIiRAIRN.li200.b794fbaleb48bd89e788525d91cca29¢.19

IMIiRAIRN.li200.4ed235780a8cc3ee63bb44977e20ch7c.19

IMIiRAIRN.1i200.4100db119e1b8206e94586841203f8f2.19

IMIiRAIRN.1i200.50f7d1bel17201a752¢c3cb8f52071cbb8.19

IMIiRAIRN.1i200.e5¢25d5f8888e8a8af608d3d176019f.19

IMIiRAIRN.1i200.519706f118da0f7328795f8e27763d2a.19

IMIiRAIRN.li400.ecad660elaa7fab6c33a1c88202a683e3.19

IMIiRAIRN.1i400.ba7d4df8a454624907890c0eaff7dff6.19

IMIiRAIRN.1i400.9829cc8e740b96755dfa77caf353dbb8.19

IMIiRAIRN.li400.9cb01calc5c6f78ce047ee74524ec30d.19

IMIiRAIRN.1i400.b30ff0401fcd2f4c4661f1457b8df2aa.19

IMIiRAIRN.1i400.c3a7¢34b8c62f79fb227b228e6f794d0.19

Matryca pokrycia efektéw kierunkowych
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Przedmiot

Praca przejsciowa
w zakresie
automatyki

Przemystowe
systemy
sterowania

Systemy czasu
rzeczywistego

Roboty
przemystowe

Praca dyplomowa
w zakresie
automatyki

Praca dyplomowa
w zakresie
robotyki

Seminarium
dyplomowe w
zakresie robotyki

Seminarium
dyplomowe w
zakresie
automatyki

Odnawialne
systemy
techniczne w
automatyce i
robotyce

Eksploatacja
uktaddéw
automatyki i
robotyki

Kod

IMIiRAIRN.1i400.732a5625b777b4b9a8786e86bc18965f.19

IMIiRAIRN.1i400.398f8850bf9f94a917d823223f3f7061.19

IMIiRAIRN.1i400.a61b4a0bd5bad6b70dbe2b4b418e2b93.19

IMIiRAIRN.1i400.eb8357662aa5154e38479d0a39f5baa4.19

IMIiRAIRN.1i800.824f978db43bd61cf652d1c4fde21641.19

IMIiRAIRN.1i800.efd1e08a5963f765e8f2a14406cb3698.19

IMIiRAIRN.1i800.83cd2c6e00947b4b74a33075216ec2a5.19

IMIiRAIRN.1i800.10b602dad779420030357881885cdded.19

IMIiRAIRN.1i800.4f6a2f260fb6e9ed4a62d13b762e774¢9.19

IMIiRAIRN.1i800.c2020a9dbb9b30df5293be250ebc6ae8.19

Matryca pokrycia efektéw kierunkowych
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Matryca charakterystyk efektow uczenia sie w odniesieniu do modutow zajec
Kierunek: Automatyka i Robotyka

2019/2020/N/li/IMiR/AIR/all

- o
N N o O
c c NI Nl
< < - = 4 < < c c < <
UI ¥I <| <| ;I ¥| oI =I _I _I ¥I ol
Przedmiot Kod = 2 v x 5 3 3 5 R
2835298 ag 3358y
e 8 2 4 & a aa = > aa
- A
a a
Matematyka 1 IMiRAIRN.[i10.6882d609deaa0e9bd60dd40f867f192a.19 X X X X
Zapis konstrukgji 1 IMIiRAIRN.Ii10.cd5ba24d19facc1f5b2d283b2e0129e0.19 X X X X X X X
Chemia IMiRAIRN.Ii10.5bf7e92acf9df64a7a0ffof935ada80e.19 X X X X
Techniki informatyczne IMiRAIRN.Ii10.934bd4a8d005811fc945b86271da233f.19 X X X X X
Fizyka 1 IMiRAIRN.Ii10.2f60f5876146527a5620bc9d9af25f2¢.19 X X X X
Techniki wytwarzania IMiRAIRN.Ii10.e3a1679ff80d493673534c6a0472f590.19 X X X X X
Modut H-S IMiRAIRN.[i10.5b2e0bd89a46a88906448bbe69c60c40.19
Mechanika 1 IMiRAIRN.1i20.68d0e8462be8032f9d10f3a571d64e3f.19 X X X X X
Elektrotechnika i elektronika IMiRAIRN.Ii20.e9¢c3e07f68d10643e6f01958a15046b2.19 X X X X X X X
Zapis konstrukgji 2 IMiRAIRN.li20.33b345fd443e382fd4a72655¢c1c0d58f.19 X X X X X X X
Matematyka 2 IMiRAIRN.Ii20.facccd4012020397d7199aalb672d554.19 X X X X
Informatyka IMIiRAIRN.li20.d9546653ebfb9bff7a5d2e471e7d4bfa.19 X X X X X
Podstawy nauki o materiatach IMiRAIRN.Ii20.1ea3d21fc3a9b3b3fa6356e€94f7e63a2.19 X X X X X X X X
Fizyka 2 IMiRAIRN.[i20.edc44727dff54a68b2f17716df00b290.19 X X X X
Matryca charakterystyk efektéw uczenia sie w odniesieniu do modutéw zajec 20/34
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Przedmiot

Programowanie obiektowe w jezyku C#
Programowanie obiektowe w jezyku Java

Modelowanie numeryczne uktadéw automatyki w srodowisku
LabVIEW

Teoria mechanizméw i maszyn

Podstawy modelowania i syntezy mechanizméw
Wytrzymatos$¢ materiatéw

Modut jezykowy - Jezyk obcy 1

Podstawy automatyki

Mechanika 2

Maszyny i urzagdzenia przerébki metali

Modut jezykowy - Jezyk obcy 2 - Obieralny 9
Metody numeryczne

Metrologia i techniki pomiarowe

Sterowanie ciggte

Elementy automatyki przemystowej
Wspomaganie projektowania uktadéw automatyki

Podstawy konstrukcji maszyn

Kod

IMIiRAIRN.[i40.612¢c5767a73d0c9672505482f12d4d22.19
IMiRAIRN.[i40.c08bc13e97e2e4d38009b38940fc18d8.19

IMiRAIRN.[i40.b1d490e9eb893d04d4f41ad295288b64.19

IMiRAIRN.[i40.764f24cfbe09ca0d617dee5d5eb781ec.19
IMiRAIRN.1i40.7af90bbb9906c8cdcb0453045de2e4f1.19
IMiRAIRN.1i40.59549bacca86614b2b611dffb179702¢.19
IMiRAIRN.[i40.7795f9b53d780a032ea55cc793b2cbe2.19
IMiRAIRN.[i40.24892cdf64e996acbcbb48db2cc5432a.19
IMiRAIRN.[i40.bfd6cc27316e02998e6321c6aaa807f1.19
IMiRAIRN.Ii80.ade93572e7a570b5d8e516632b5aa65e.19
IMIiRAIRN.[i80.400418bf3b650ec8f6fe4a576fee0278.19
IMiRAIRN.[i80.d79188917b04fb6e8312c91d555b5548.19
IMiRAIRN.[i80.e28e01445e67764cf4e7be2ff3486da5.19
IMiRAIRN.Ii80.a35ccd817bfefeb562dc73c52cfd843a.19
IMiRAIRN.[i80.354cb62d4698ad74f69ece5196f6f75¢.19
IMiRAIRN.1i80.4a2002b25bb229340b4d9cd5ca98fd1d.19
IMiRAIRN.[i80.226557b831b94ac8078da560c083d8e7.19

Matryca charakterystyk efektdw uczenia sie w odniesieniu do modutéw zajec
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Przedmiot

Modut jezykowy - Jezyk obcy 3

Technika mikroprocesorowa

Komputerowe wspomaganie prac inzynierskich
Komputerowe wspomaganie projektowania
Projektowanie instalacji automatyki przemystowej - EPLAN
Komputerowe wspomaganie projektowania konstrukcji
Napedy elektryczne

Analiza sygnatéw i identyfikacja

Termodynamika

Wymiana ciepta - modelowanie numeryczne
Mechanika ptynéw - modelowanie numeryczne
Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne
Sterowanie dyskretne

Techniki informacyjne w praktyce inzynierskiej

Sieci komputerowe i bazy danych

Podstawy robotyki

Zaawansowane programowanie obiektowe - Delphi

Jezyki programowania sterownikéw przemystowych

Kod

IMiRAIRN.[i100.3af76fa110dd962d0fecd5742fe42ad3.19
IMiRAIRN.Ii100.877b9%9ae41b9d0bc453e6b54512e18466.19
IMiRAIRN.1i100.74bce33242aa9330ed0bf656b1d56b9e.19
IMiRAIRN.[i100.6df1110f1b227e8d51e93b4004cee77b.19
IMiRAIRN.[i100.3f871db657b5€a12199d033a90bce4d9.19
IMiRAIRN.Ii100.e398a02665cf5ae489h9%a7e787e28527.19
IMiRAIRN.[i100.01f972e2107666349717d3d3c170b634.19
IMiRAIRN.Ii100.de8399651182b3efe215e4ed88f90795.19
IMiRAIRN.[i100.6e98b3daf08c0359def4f2e092¢c392de.19
IMiRAIRN.Ii100.b23e8b38f6172f4d12e5a8dabd5f23¢9.19
IMiRAIRN.1i100.6d324a23719229c45f8ac5542d7400b77.19
IMiRAIRN.[i100.ea7a6f9c0b2d50ed6b1b188ca74f9de3.19
IMiRAIRN.Ii200.899bclafd67548fa93e8327950e4acd6.19
IMiRAIRN.1i200.6493686f99fb72f73f3c32d54d69ebb7.19
IMiRAIRN.[i200.307b10cf84aa50c7acfe44bd94dd6dfa.19
IMiRAIRN.[i200.dbba026e34cal19d62b417806dc250eac.19
IMiRAIRN.[i200.b794fbaleb48bd89e788525d91cca29c.19

IMiRAIRN.li200.4ed235780a8cc3ee63bb44977e20cb7c.19

Matryca charakterystyk efektdw uczenia sie w odniesieniu do modutéw zajec
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Przedmiot

Hydrauliczne i pneumatyczne uktady automatyki

Modut jezykowy - Jezyk obcy 4

Inzynieria oprogramowania
Projektowanie systeméw informatycznych
Automatyzacja proceséw produkcyjnych
Modelowanie proceséw produjcyjnych
Ergonomia

Twdrczos¢ w technice

Prawo w technice

Praca przejSciowa w zakresie robotyki
Praca przejSciowa w zakresie automatyki
Przemystowe systemy sterowania
Systemy czasu rzeczywistego

Roboty przemystowe

Praca dyplomowa w zakresie automatyki

Praca dyplomowa w zakresie robotyki

Seminarium dyplomowe w zakresie robotyki

Seminarium dyplomowe w zakresie automatyki

Kod

IMiRAIRN.[i200.4100db119e1b8206€94586841203f8f2.19
IMiRAIRN.Ii200.50f7d1bel7201a752c3cb8f52071cbb8.19
IMiRAIRN.1i200.e5c25d5f8888e8a8af608d3d17601f9f.19
IMiRAIRN.Ii200.519706f118da0f7328795f8e27763d2a.19
IMiRAIRN.[i400.ecad660elaa7fa6c33a1c88202a683e3.19
IMiRAIRN.1i400.ba7d4df8a454624907890c0eaff7dff6.19
IMiRAIRN.[i400.9829cc8e740b96755dfa77caf353dbb8.19
IMiRAIRN.[i400.9cb01calc5c6f78ce047ee74524ec30d.19
IMiRAIRN.[i400.b30ff0401fcd2f4c4661f1457b8df2aa.19
IMiRAIRN.[i400.c3a7¢34b8c62f79fb227b228e6f794d0.19
IMiRAIRN.1i400.732a5625b777b4b9a8786e86bc18965f.19
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Matryca charakterystyk efektdw uczenia sie w odniesieniu do modutéw zajec
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Przedmiot

Odnawialne systemy techniczne w automatyce i robotyce
Eksploatacja uktadéw automatyki i robotyki

Mechatronic design

Signals and systems

Suma:
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Matryca kierunkowych efektow uczenia sie w odniesieniu do form zajec i sposobu zaliczenia, ktére pozwalaja na ich

uzyskanie
Kierunek: Automatyka i Robotyka

2019/2020/N/1i/IMiR/AIR/all

Nazwa modutu zajec

Matematyka 1
Zapis konstrukcji 1
Chemia

Techniki informatyczne

Fizyka 1

Techniki wytwarzania

Modut H-S

Mechanika 1

Elektrotechnika i elektronika

Zapis konstrukcji 2

Forma zajec¢ dydaktycznych

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne

Wyktad, Cwiczenia projektowe

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne

Wyktad

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Cwiczenia projektowe

Sposdb weryfikacji i oceny efektow uczenia sie
osiagnietych przez studenta w ramach poszczegélnych
form zajec i dla catego modutu zajec

Aktywnos$¢ na zajeciach, Kolokwium, Egzamin

Wykonanie ¢wiczen, Wykonanie projektu, Kolokwium, Projekt

Kolokwium, Egzamin, Aktywno$¢ na zajeciach

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Zaangazowanie w
prace zespotu, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych, Projekt

Aktywnos$¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie
¢wiczen, Kolokwium, Egzamin, Wynik testu zaliczeniowego,
Odpowiedz ustna

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Kolokwium,
Egzamin, Wykonanie ¢wiczen

Kolokwium, Egzamin
Udziat w dyskusji, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych,

Sprawozdanie, Zaliczenie laboratorium, Zaangazowanie w
prace zespotu

Wykonanie ¢wiczen, Wykonanie projektu, Kolokwium

Matryca kierunkowych efektéw uczenia sie w odniesieniu do form zaje¢ i sposobu zaliczenia,

ktére pozwalaja na ich uzyskanie

Odniesienia do KEU
AIR1IA W01, AIR1A UO01, AIR1A K03,
AIR1A K02

AIR1IA_WO05, AIR1A_ W06, AIR1A_U04,
AIR1IA_UO6, AIR1A_KO01, AIR1A K03

AIRIA_W03, AIRIA_U03, AIR1A K02,
AIR1A KO3

AIR1IA W12, AIR1A_U04, AIR1A K01,
AIR1A_K02, AIR1A K03

AIRIA_WO02, AIR1A_UO02, AIR1A_K02

AIR1IA W06, AIRIA_W09, AIR1A_U04,
AIR1A_K02, AIR1A KO3
AIR1A_WO05, AIR1A_U09

AIR1IA_WO02, AIR1A_WO08, AIR1IA_WO07,
AIRIA_UO7, AIRIA_U09, AIR1IA_KO02

AIR1IA_WO05, AIR1A W06, AIR1A_U04,
AIR1IA_UO6, AIR1IA K01, AIR1A K03
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Nazwa modutu zajec

Matematyka 2

Informatyka

Podstawy nauki o materiatach

Fizyka 2

Programowanie obiektowe w
jezyku C#

Programowanie obiektowe w
jezyku Java

Modelowanie numeryczne uktadéw
automatyki w Srodowisku LabVIEW

Teoria mechanizméw i maszyn

Podstawy modelowania i syntezy
mechanizmdéw

Wytrzymatos¢ materiatéw

Modut jezykowy - Jezyk obcy 1

Forma zaje¢ dydaktycznych

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wykfad, Cwiczenia audytoryjne,
Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne
Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wykifad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne

Lektorat

Sposdéb weryfikacji i oceny efektow uczenia sie
osiagnietych przez studenta w ramach poszczegdélnych
form zajec i dla catego modutu zajeé

Aktywnos$¢ na zajeciach, Kolokwium, Egzamin

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie ¢éwiczen
laboratoryjnych, Projekt, Zaangazowanie w prace zespotu

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie
¢wiczen, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych, Kolokwium,
Egzamin, Sprawozdanie

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie

¢wiczen, Kolokwium, Egzamin, Wynik testu zaliczeniowego,
OdpowiedzZ ustna, Zaliczenie laboratorium

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie ¢éwiczen
laboratoryjnych, Projekt

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie ¢éwiczen
laboratoryjnych, Projekt

Udziat w dyskusji, Aktywnos$¢ na zajeciach, Wykonanie
projektu, Kolokwium, Projekt, Zaangazowanie w prace zespotu

Wykonanie projektu, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych,
Kolokwium

Wykonanie projektu, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych,
Kolokwium

Aktywnos¢ na zajeciach, Kolokwium, Egzamin

Matryca kierunkowych efektéw uczenia sie w odniesieniu do form zaje¢ i sposobu zaliczenia,

ktére pozwalaja na ich uzyskanie

Odniesienia do KEU
AIR1IA_WO01, AIR1A UO01, AIR1A K02,
AIR1A K03

AIRIA_W12, AIR1A_U04, AIR1A_KO01,
AIR1A K02, AIR1A K03

AIR1IA_WO06, AIR1A_U04, AIR1A_UO05,
AIR1A_KO1, AIR1A K03

AIRIA_W02, AIR1A_UO02, AIR1A_K03

AIRIA W10, AIRIA_ W12, AIR1A U04,
AIR1A_UO5, AIR1A K01, AIR1A K02,
AIR1A KO3

AIR1IA W12, AIRIA_U04, AIR1A_UO5,
AIR1A_U06, AIR1A K01, AIR1A K02,
AIR1A KO3

AIRIA_W12, AIR1A_UO09, AIR1A U10,
AIR1IA K01

AIR1A_WO05, AIR1IA_U06

AIR1IA_WO05, AIR1A U06

AIRIA_WO01, AIR1IA_WO02, AIR1IA_WO03,
AIR1IA_WO06, AIR1IA_W04
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Nazwa modutu zajec

Podstawy automatyki

Mechanika 2

Maszyny i urzadzenia przerébki
metali

Modut jezykowy - Jezyk obcy 2 -
Obieralny 9

Metody numeryczne

Metrologia i techniki pomiarowe

Sterowanie ciggte

Elementy automatyki przemystowej

Wspomaganie projektowania
uktadéw automatyki

Podstawy konstrukcji maszyn

Modut jezykowy - Jezyk obcy 3

Forma zaje¢ dydaktycznych

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne,
Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne
Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne
Lektorat

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne,
Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne,
Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne,
Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia projektowe

Lektorat

Sposdéb weryfikacji i oceny efektow uczenia sie
osiagnietych przez studenta w ramach poszczegdélnych
form zajec i dla catego modutu zajeé

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie
¢wiczen, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych, Kolokwium,
Egzamin, Sprawozdanie, Studium przypadkéw ,
Zaangazowanie w prace zespotu, Zaliczenie laboratorium,
Projekt

Kolokwium, Egzamin

Aktywnos$¢ na zajeciach, Kolokwium

Aktywnos¢ na zajeciach, Wykonanie ¢wiczen, Wykonanie
¢wiczen laboratoryjnych, Kolokwium

Wynik testu zaliczeniowego, Zaliczenie laboratorium,
Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych

Aktywnos$¢ na zajeciach, Kolokwium, Egzamin, Wykonanie
¢wiczen laboratoryjnych, Sprawozdanie, Wynik testu
zaliczeniowego

Egzamin, Kolokwium, Sprawozdanie, Aktywnos$¢ na zajeciach,
Udziat w dyskusji, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych,
Zaangazowanie w prace zespotu

Egzamin, Kolokwium, Sprawozdanie, Aktywnos$¢ na zajeciach,
Udziat w dyskusji, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych,
Zaangazowanie w prace zespotu

Aktywnos¢ na zajeciach, Wykonanie projektu, Kolokwium,
Egzamin, Projekt

Matryca kierunkowych efektéw uczenia sie w odniesieniu do form zaje¢ i sposobu zaliczenia,

ktére pozwalaja na ich uzyskanie

Odniesienia do KEU

AIRIA_WO1, AIRIA_W09, AIRIA_W10,
AIRIA_ W12, AIRIA_U10, AIR1A U11,
AIR1A_KO1

AIR1IA_WO05, AIR1A_U09

AIR1IA_WO05, AIR1A W06, AIR1A_U06,
AIR1A K01

AIRIA_WO01, AIRIA_W12, AIRIA_W02,
AIR1A_U04, AIR1A_UO5, AIR1A_U07,
AIR1A_K02, AIR1A K03

AIRIA_WOQ7, AIR1IA_UOQ7, AIR1A_K02

AIRIA_ W10, AIRIA_W11, AIRIA W07,
AIR1A_UO7, AIR1A U10, AIR1A_U09,
AIR1A_U11, AIR1A_K01

AIR1IA_WO09, AIR1A W11, AIR1A U11,
AIRIA_U10, AIR1IA_U12, AIR1IA_KO1

AIRIA_W09, AIRIA_W11, AIRIA_ W12,
AIR1A_U11, AIR1A U10, AIR1A U12,
AIR1A_KO1

AIRIA_WQ5, AIR1A_UO06, AIR1A K01
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Nazwa modutu zajec

Technika mikroprocesorowa

Komputerowe wspomaganie prac
inzynierskich

Komputerowe wspomaganie
projektowania

Projektowanie instalacji automatyki
przemystowej - EPLAN

Komputerowe wspomaganie
projektowania konstrukgji

Napedy elektryczne

Analiza sygnatéw i identyfikacja

Termodynamika

Wymiana ciepta - modelowanie
numeryczne

Mechanika ptynéw - modelowanie
numeryczne

Napedy i sterowanie hydrauliczne i
pneumatyczne

Forma zaje¢ dydaktycznych

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wykifad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne,

Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne,
Cwiczenia laboratoryjne

Sposdéb weryfikacji i oceny efektow uczenia sie
osiagnietych przez studenta w ramach poszczegdélnych
form zajec i dla catego modutu zajeé

Egzamin, Aktywnos$¢ na zajeciach, Wykonanie ¢wiczeh
laboratoryjnych, Kolokwium

Aktywnos¢ na zajeciach, Wykonanie projektu, Wykonanie
¢wiczen laboratoryjnych, Kolokwium

Aktywnos¢ na zajeciach, Wykonanie projektu, Wykonanie
¢wiczen laboratoryjnych, Kolokwium

Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych, Wykonanie ¢wiczen

Aktywnos$¢ na zajeciach, Wykonanie projektu, Wykonanie
¢wiczen laboratoryjnych

Aktywnos¢ na zajeciach, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych,
Kolokwium, Sprawozdanie, Wykonanie ¢wiczen,
Zaangazowanie w prace zespotu, Udziat w dyskusji

Udziat w dyskusji, Wykonanie ¢wiczen, Wykonanie projektu,
Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych, Wynik testu
zaliczeniowego

Aktywnos$¢ na zajeciach, Kolokwium, Wynik testu
zaliczeniowego, Odpowiedz ustna

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie ¢wiczen
laboratoryjnych, Kolokwium, Sprawozdanie, Zaangazowanie w
prace zespotu

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie ¢éwiczen
laboratoryjnych, Kolokwium, Zaangazowanie w prace zespotu,
Zaliczenie laboratorium, Sprawozdanie

Aktywnos$¢ na zajeciach, Wykonanie ¢wiczen, Wykonanie
¢wiczen laboratoryjnych, Kolokwium, Sprawozdanie, Wynik
testu zaliczeniowego, Zaangazowanie w prace zespotu

Matryca kierunkowych efektéw uczenia sie w odniesieniu do form zaje¢ i sposobu zaliczenia,

ktére pozwalaja na ich uzyskanie

Odniesienia do KEU

AIRIA_W11, AIR1A W12, AIR1A_U09,
AIR1IA_U12, AIR1A K01, AIR1A K02

AIR1IA_WO06, AIR1IA_UO1, AIR1A_UO02,
AIRIA_UO3, AIRIA_UO09, AIR1A_K03

AIR1IA_WO06, AIR1A _UOQ9, AIR1A UO01,
AIR1A_UO2, AIR1IA_UO3, AIR1IA_K03

AIR1IA_W12, AIR1A _U09

AIR1IA_WO06, AIR1A UO1, AIR1A UO02,
AIR1A_UO6, AIR1A K03

AIR1IA_WQ08, AIR1A_UOQ8, AIR1A K01

AIRIA_WOQ7, AIR1A_UOQ7, AIR1A_K03

AIRIA W01, AIRIA_ W02, AIRIA W03,
AIR1A_ W05, AIRIA_WO06, AIRLA_UO1,
AIR1A_U02, AIR1A U06, AIR1A KO1,
AIR1A KO3

AIR1IA_WO5, AIRIA_U06, AIR1A K02,
AIR1A KO3

AIR1A_WO05, AIR1A_U09, AIR1A K02,
AIR1A KO3

AIR1IA_WQ08, AIR1A_UOQ8, AIR1A K01
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Nazwa modutu zajec

Sterowanie dyskretne

Techniki informacyjne w praktyce
inzynierskiej

Sieci komputerowe i bazy danych

Podstawy robotyki

Zaawansowane programowanie
obiektowe - Delphi

Jezyki programowania sterownikéw
przemystowych

Hydrauliczne i pneumatyczne
uktady automatyki

Modut jezykowy - Jezyk obcy 4
Inzynieria oprogramowania

Projektowanie systeméw
informatycznych

Automatyzacja proceséw
produkcyjnych

Modelowanie proceséw
produjcyjnych

Ergonomia

Forma zaje¢ dydaktycznych

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne
Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne
Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne
Wyktad, Cwiczenia projektowe

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia audytoryjne,
Cwiczenia laboratoryjne

Lektorat

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne

Wykfad, Zajecia seminaryjne

Sposdéb weryfikacji i oceny efektow uczenia sie
osiagnietych przez studenta w ramach poszczegdélnych
form zajec i dla catego modutu zajeé

Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych, Projekt, Egzamin,
Wykonanie projektu

Aktywnos¢ na zajeciach, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych

Aktywnos¢ na zajeciach, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych,
Zaliczenie laboratorium

Egzamin

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie ¢wiczeh
laboratoryjnych, Projekt

Udziat w dyskusji, Kolokwium, Zaliczenie laboratorium

Wykonanie ¢wiczen, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych,
Kolokwium, Sprawozdanie, Wynik testu zaliczeniowego

Wykonanie projektu, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych,
Kolokwium, Wynik testu zaliczeniowego

Wykonanie projektu, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych,
Kolokwium, Wynik testu zaliczeniowego

Aktywnos¢ na zajeciach, Wykonanie projektu, Wykonanie
¢wiczen laboratoryjnych, Kolokwium

Aktywnos¢ na zajeciach, Wykonanie projektu, Wykonanie
¢wiczen laboratoryjnych

Aktywnos$¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie
¢wiczen, Sprawozdanie, Zaangazowanie w prace zespotu,
Prezentacja, Odpowiedz ustna, Kolokwium, Projekt, Referat,
Przygotowanie pracy dyplomowej

Matryca kierunkowych efektéw uczenia sie w odniesieniu do form zaje¢ i sposobu zaliczenia,

ktére pozwalaja na ich uzyskanie

Odniesienia do KEU

AIRIA_WO1, AIRIA_W09, AIRIA_W10,
AIR1A_U10, AIR1A K01

AIR1IA_W12, AIR1IA_UO4

AIRIA W12

AIR1IA_WO01, AIR1IA_ W02, AIR1IA_WO05,
AIR1IA_W12, AIRIA_W10

AIRIA_ W11, AIR1A W12, AIR1A_U09,
AIR1A K01

AIR1IA_WQ08, AIR1A_UOQ8, AIR1A_K02

AIRIA_W12, AIR1A _UO04, AIR1A_UQ9,
AIR1A_KO02

AIRIA_W12, AIR1A_U04, AIR1A_UO09,
AIR1IA_KO02

AIR1IA_WO07, AIR1A W11, AIR1A _U09,
AIR1IA_U12, AIR1A K01, AIR1A KO3

AIRIA_W11, AIR1A UOQ9, AIR1A U12,
AIR1IA K01

AIR1IA_WO01, AIR1A _U04, AIR1A UO05,
AIR1A K03, AIR1A K01, AIR1A K02
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Nazwa modutu zajec

Twodrczosé w technice

Prawo w technice

Praca przejSciowa w zakresie
robotyki

Praca przejSciowa w zakresie
automatyki

Przemystowe systemy sterowania

Systemy czasu rzeczywistego

Roboty przemystowe
Praca dyplomowa w zakresie
automatyki

Praca dyplomowa w zakresie
robotyki

Seminarium dyplomowe w zakresie
robotyki

Seminarium dyplomowe w zakresie
automatyki

Forma zaje¢ dydaktycznych

Wyktad, Zajecia seminaryjne
Wykfad, Zajecia seminaryjne
Prace kontrolne i przejSciowe

Prace kontrolne i przejSciowe

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wykifad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Cwiczenia projektowe
Cwiczenia projektowe

Zajecia seminaryjne

Zajecia seminaryjne

Sposdéb weryfikacji i oceny efektow uczenia sie
osiagnietych przez studenta w ramach poszczegdélnych
form zajec i dla catego modutu zajeé

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Kolokwium,
Prezentacja

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Kolokwium,
Prezentacja

Udziat w dyskusji, Wykonanie projektu

Udziat w dyskusji, Wykonanie projektu

Egzamin, Wynik testu zaliczeniowego, Wykonanie ¢wiczeh
laboratoryjnych, Kolokwium

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie
projektu, Wykonanie ¢éwiczen laboratoryjnych, Wynik testu
zaliczeniowego

Wykonanie projektu, Wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych,
Projekt, Sprawozdanie, Prezentacja, Aktywnos¢ na zajeciach,
Udziat w dyskusji, Referat, Zaangazowanie w prace zespotu

Udziat w dyskusji, Recenzja pracy dyplomowej, Przygotowanie
pracy dyplomowej

Recenzja pracy dyplomowe;j

Aktywnos¢ na zajeciach, Projekt inzynierski, Prezentacja

Aktywnos¢ na zajeciach, Praca dyplomowa, Prezentacja

Matryca kierunkowych efektéw uczenia sie w odniesieniu do form zaje¢ i sposobu zaliczenia,

ktére pozwalaja na ich uzyskanie

Odniesienia do KEU

AIR1IA_WO04, AIR1A_U04, AIR1A_K02

AIR1IA W04, AIR1A_U04, AIR1A K01

AIR1IA_WQ09, AIR1A _U04, AIR1A _UO5,
AIR1A K01

AIRIA_WO09, AIR1A _UO04, AIR1A_UO05,
AIR1IA K01

AIR1IA_WO09, AIR1A W11, AIR1A U04,
AIR1A_UO7, AIR1A_KO02

AIRIA_W12, AIR1A_UO04, AIR1A_UO05,
AIRIA_KO1, AIR1A K03, AIR1A K02

AIRIA W11, AIRIA_U04, AIR1A_UO5,
AIR1IA_U09, AIR1A U08, AIR1A K03,
AIR1A_KO1, AIR1A_K02

AIR1IA_W09, AIR1A_U04, AIR1A_UO5,
AIR1A KO3

AIRIA_WQ9, AIR1A _UO04, AIR1A_UO5,
AIR1A_ K03

AIRIA_WO09, AIR1IA W11, AIR1A_UO05,
AIR1A_U04, AIRTA K01

AIR1IA_WOQ7, AIR1A_WO08, AIR1IA_ W09,
AIR1IA_W10, AIR1IA W11, AIR1IA W12,
AIR1A_UOQ7, AIR1IA_UOS8, AIR1A_UQ9,
AIR1A_U10, AIR1IA_U11, AIR1A_U12,
AIR1A K01
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Nazwa modutu zajec

Odnawialne systemy techniczne w
automatyce i robotyce

Eksploatacja uktadéw automatyki i
robotyki

Mechatronic design

Signals and systems

Forma zaje¢ dydaktycznych

Wykfad, Zajecia seminaryjne

Wyktad, Zajecia seminaryjne

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Wyktad, Cwiczenia laboratoryjne,
Cwiczenia projektowe

Sposdéb weryfikacji i oceny efektow uczenia sie
osiagnietych przez studenta w ramach poszczegdélnych
form zajec i dla catego modutu zajeé

Aktywnos¢ na zajeciach, Kolokwium, Referat, Udziat w dyskus;ji

Aktywnos¢ na zajeciach, Kolokwium, Referat, Udziat w dyskus;ji

Aktywnos$¢ na zajeciach, Wykonanie projektu, Projekt
inzynierski

Aktywnos¢ na zajeciach, Udziat w dyskusji, Wykonanie
¢wiczen, Wykonanie projektu, Wykonanie ¢wiczen
laboratoryjnych, Egzamin, Sprawozdanie, Wynik testu
zaliczeniowego, Zaliczenie laboratorium

Matryca kierunkowych efektéw uczenia sie w odniesieniu do form zaje¢ i sposobu zaliczenia,

ktére pozwalaja na ich uzyskanie

Odniesienia do KEU

AIRIA_W11, AIRIA_U04, AIR1A_UO5,
AIR1A_U12, AIR1A U13, AIR1A K02,
AIR1A KO3

AIRIA_W11, AIR1A_UO04, AIR1A_UO05,
AIRIA_U12, AIR1IA_U13, AIR1A_KO02,
AIR1IA_KO03

AIR1IA_WO5, AIR1A W07, AIR1IA_WO08,

AIR1IA_WQ09, AIR1A W12, AIR1A_UO06,
AIR1A_UO8, AIR1IA_U12, AIR1IA_K03
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ECTS

Kierunek: Automatyka i Robotyka

taczna liczba punktéw ECTS, ktdra student musi uzyska¢ w ramach:

zaje¢ prowadzonych z bezposrednim udziatem nauczycieli akademickich lub innych oséb prowadzacych
Zajecia

zajec z zakresu nauk podstawowych wtasciwych dla danego kierunku studiow

zajec o charakterze praktycznym, ksztattujgcych umiejetnosci praktyczne, w tym zaje¢ laboratoryjnych,
projektowych, praktycznych i warsztatowych

zajec podlegajacych wyborowi przez studenta (w wymiarze nie mniejszym niz 30% liczby punktéw ECTS
koniecznych do uzyskania kwalifikacji odpowiadajacych poziomowi ksztatcenia)

zajel z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spotecznych - w przypadku kierunkéw studiéw
przyporzadkowanych do dyscyplin w ramach dziedzin innych niz odpowiednio nauki humanistyczne lub
nauki spoteczne

zajec z jezyka obcego
praktyk zawodowych

zajec zwigzanych z prowadzong w Uczelni dziatalnoscig naukowa w dyscyplinie lub dyscyplinach, do
ktérych przyporzadkowany jest kierunek studiéw, w wymiarze wiekszym niz 50% liczby punktéw ECTS
wymaganej do ukonczenia studiéw na danym poziomie, z uwzglednieniem udziatu studentéw w
zajeciach przygotowujacych do prowadzenia dziatalnosci naukowej lub udziatu w tej dziatalnosci
(dotyczy tylko studiéw o profilu ogélnoakademickim)

zajec ksztattujacych umiejetnosci praktyczne w wymiarze wiekszym niz 50% liczby punktéw ECTS
wymaganej do ukonczenia studiéw na danym poziomie (dotyczy tylko studidw o profilu praktycznym)

taczna liczba punktéw ECTS
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Szczegotowe zasady realizacji programu studiow ustalone przez dziekana wydziatu
(tzw. zasady studiowania)

Kierunek: Automatyka i Robotyka
Zasady wpisu na kolejny semestr

Zasady wpisu na kolejny semestr okresla Regulamin Studiéw Akademii Gérniczo-Hutniczej im. Stanistawa Staszica w
Krakowie.

Zasady wpisu na kolejny semestr studiéow w ramach tzw. dopuszczalnego deficytu punktéw ECTS

Wpis na kolejny semestr otrzymuja studenci, ktérych deficyt punktéw ECTS nie przekracza
dopuszczalnego deficytu:

Przy wpisie na semestr 2, 3, 4, 5, 6, 7 - 15 ECTS

Przy wpisie na semestr 8 - 0 ECTS

Dopuszczalny deficyt punktow ECTS
9

Organizacja zaje¢ w ramach tzw. blokéw zajec (tj. taka organizacja przedmiotéw lub poszczegdinych form
zajed, ktéra zaktada odstepstwa od cyklicznosci prowadzenia zaje¢ w poszczegdinych tygodniach w danym
semestrze studiow)

Na studiach pierwszego stopnia kierunku Automatyka i Robotyka, nie okreslono tzw. blokéw zajec.
Semestry kontrolne

6

Zasady odbywania studiow wedtug indywidualnej organizacji studiow

Studia indywidualne prowadzone sg pod opieka naukowg samodzielnego pracownika naukowego. Mozliwe jest rozpoczecia
toku indywidualnego poczawszy od 4-go semestru. Wymagana $rednia ocen z ukonczonych semestréw przynajmniej 4.5.
Wskazane jest posiadanie dodatkowych osiggnie¢ np. publikacje, praca w kole naukowym, dziatalno$¢ spoteczna, nagrody,
wyréznienia. Program studiéw indywidualnych moze sie sktada¢ z modutéw zatwierdzonych w planach studiéw oraz
indywidualnych niezatwierdzonych modutéw. Program studiéw zatwierdza Dziekan.

Warunki realizacji praktyk zawodowych, w tym w szczegodlnosci system kontroli praktyk i ich zaliczania
Zasady obieralnosci modutéw zajec

Zasady obieralnosci poszczegdlnych modutéw zajec sg okreslone w Sylabusie kierunku Automatyka i Robotyka.

Na studiach pierwszego stopnia kierunku Automatyka i Robotyka, nie wprowadza sie Sciezek ani specjalnosci.

Warunki i wymagania zwigzane z przygotowaniem projektow dyplomowych i prac dyplomowych oraz realizacja
procesu dyplomowania

Proces dyplomowania jest przeprowadzane zgodnie z Regulaminem Studiéw Akademii Gérniczo-Hutniczej im. Stanistawa
Staszica w Krakowie. Studenci zdajg egzamin dyplomowy, przygotowujg i bronig prace inzynierska.

Zasady ustalania ogdélnego wyniku ukonczenia studiow
0g6lny wynik ukonczenia studiéw jest wyliczany jako suma: 0,6+ Srednia ocen uzyskanych w okresie studiéw + 0,3¢

konhcowa ocena pracy dyplomowej + 0,1+ ocena z egzaminu dyplomowego.
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Inne wymagania zwiazane z realizacja programu studiéow wynikajace z Regulaminu studiéw albo innych
przepiséw obowiazujacych w Uczelni
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