UCHWALA NR 23/53/2012
Senatu Politechniki Bialostockiej
z dnia 28 czerwca 2012 roku

> W sprawie okre$lenia efektow ksztalcenia dla studiow prowadzonych w Politechnice Biatostockiej
na kierunku automatyka i robotyka drugiego stopnia

Senat Politechniki Biafostockiej, dziatajac na podstawie art. 11 ust. 1, art. 62 ust. 1 ustawy z dnia 27
lipca 2005 roku Prawo o szkolnictwie wyzszym (j. t. Dz. U. z 2012 r. poz. 572), § 48 ust. 1 pkt 7 Statutu
Politechniki Biatostockiej, w zwiazku z rozporzadzeniem Ministra Nauki | Szkolnictwa Wyzszego z dnia 2
listopada 2011 roku w sprawie Krajowych Ram Kwalifikacji dla Szkolnictwa Wyzszego (Dz. U. z 2011 r.
Nr 253, poz. 1520), postanawia:

§1
Okreslic efekty ksztalcenia obowigzujace od roku akademickiego 2012/2013 dla studiéw o profilu
ogdlnoakademickim prowadzonych w Politechnice Bialostockiej na kierunku automatyka i robotyka

drugiego stopnia, zgodnie z zatacznikiem do niniejszej Uchwaly.

§2

Uchwata wchodzi w zycie z dniem podjecia.

Ri%ém
prof. dr hab.!nZ. Tadeusz Citko



Zatacznik do Uchwaly Nr 23/53/2012 Senatu PB
EFEKTY KSZTALCENIA DLA KIERUNKU STUDIOW Automatyka i robotyka

Umiejscowienie kierunku w obszarze ksztalcenia

STUDIA DRUGIEGO STOPNIA — PROFIL OGOLNOAKADEMICKI

Kierunek studiéw automatyka i robotyka nalezy do obszaru ksztalcenia w zakresie nauk
technicznych i jest powiazany z takimi kierunkami studiow, jak mechanika i budowa maszyn,
elektrotechnika, mechatronika, informatyka.

Kierunkowe efekty ksztatcenia odniesione do efektow ksztalcenia dla obszaru zostaty przedstawione w tabeli 2.1.

Tab. 2.1. Tabela odniesien efektéw kierunkowych do efektéw obszarowych

nazwa kierunku studiow: Automatyka i Robotyka
poziom ksztatcenia: Il
profil ksztatcenia: ogélnoakademicki

odniesienie do
symbol kierunkowe efekty ksztalcenia efektow
ksztatcenia dla
obszaru
WIEDZA
K_W01 |ma poszerzona i pogiebiong wiedze w zakresie analizy matematycznej, w szczegdinosci T2A_WO01
rachunku catkowego funkcji wielu zmiennych
K_W02 |ma podstawowa wiedze z zakresu rachunku wariacyjnego T2A_WO01
K_WO03 |ma poglebiong i poszerzong wiedze w zakresie fizyki, obejmujaca mechanike, T2A_WO01
budowe maszyn, termodynamike, optyke, elektrycznosé i magnetyzm, fizyke T2A_WO03
jadrowa oraz fizyke ciata stalego, w tym wiedze niezbedna do rozumienia T2A_W04
zjawisk fizycznych wystepujacych w elementach i ukladach automatyki i
robotyki oraz wiedze wymagang do projektowania i konstruowania uktadow
automatyki i robotyki przemystowej/ustugowej
K_W04 |posiada poszerzong znajomo$¢ struktur gramatycznych i stownictwa w jezyku T2A_WO01
angielskim umozliwiajacych swobodne czytanie, pisanie i tworzenie
wypowiedzi, w tym stownictwa technicznego
K_W05 |ma zaawansowang wiedze z jezykéw programowania oraz struktur baz T2A_WO03
danych, w tym wiedze wymagang do sterowania i oprogramowania systemow T2A_W07
automatyki i robotyki przemystowej i ustugowej oraz projektowania systemow
wspomagania decyz;ji
K_W06 |ma rozbudowang wiedze w zakresie architektury systeméw i sieci kompu- T2A_W02
terowych oraz systeméw operacyjnych, niezbedng do instalacji, obstugi i T2A_WO07

utrzymania narzedzi informatycznych stuzacych do symulacji i projektowania
elementow, ukladoéw i systemdw technicznych




K W07  ma uporzadkowana i podbudowang teoretycznie wiedze na temat obcigzen i T2A_W03
rbwnowagi uktaddéw plaskich i przestrzennych, zna zasady wyznaczania T2A_W07
naprezen przy obciazeniach, takich jak: rozciaganie, $ciskanie, zginanie,
skrecanie, nacisk, w tym wiedze niezbedng do wykonywania obliczen
wytrzymatosciowych na potrzeby modelowania i projektowania

K_W08 |ma uporzadkowana i poszerzong wiedze z mechaniki ptynéw w zakresie T2A_W02
rozumienia zjawisk wystepujacych w procesach przeptywowych maszyn | T2A_W03
urzadzen w zakresie robotyki i automatyki

K_W09  |ma rozbudowana i uporzadkowang wiedzg w zakresie teorii sygnatéw (ciaglych T2A_W02
i dyskretnych), metod ich przetwarzania, reprezentaciji oraz transmisji T2A_W04

K_W10 |ma rozbudowang i pogigbiong wiedze w zakresie opisu wiasciwosci T2A_W02
statycznych i dynamicznych elementow i uktadéw automatyki, struktur uktadow T2A_W04
sterowania, analizy ukladéw dynamicznych w dziedzinie czasu i czestotliwosci, T2A_W07
sposobow projektowania i badania uktadow regulacji w dziedzinie czasu i
czgstotliwosci oraz doboru nastaw regulatora PID

K_W11  |zna i rozumie zaawansowane metody badania ukladow liniowych i nieliniowych T2A_W02
(stabilno$¢, dokiadnost statyczna, jakosé dynamiczna) oraz posiada T2A_W04
rozbudowana wiedze w zakresie ukladow logicznych, w szczegdinosci
tworzenia, minimalizacji i realizacji funkcji logicznych

KW12 ma szerokg i uporzadkowana wiedze w zakresie kinematyki i dynamiki T2A_W02
robotow, jezykéw programowania robotéw oraz wiedze niezbedng do T2A_W03
projektowania robotow i ich podzespotow, w szczegblnosci poprzez sterowanie
ruchem oraz sterowanie pozycyjno sitowe

K_W13  |posiada rozbudowana i poglebiona wiedze w zakresie napedow elektrycznych T2A_W02
oraz techniki mikroprocesorowej, przetwornikéw A/C i C/A, w tym wiedze T2A_W04
niezbedng do projektowanie uktadéw cyfrowych i mikroprocesorowych

K_W14  |zna i rozumie metody sterowania procesami ciagtymi, w tym réwnania stanu, T2A_W02
metody przesuwania biegunéw, obserwatory stanu, warstwowe struktury T2A_WO07
regulacji, sterowanie predykcyjne

K_W15  |zna i rozumie metody sterowania procesami dyskretnymi, w tym algorytmy T2A_W02
oparte na zdarzeniach, sterowanie sekwencyjne, reguly szeregowania, sieci T2A_W07
kolejkowe, modele optymalizacyjne, algorytmy optymalizacji, systemy
zarzadzania i hierarchiczne

K_W16 |zna i rozumie uklady sterowania czasu rzeczywistego, w szczegolnosci ma T2A_W02
szeroka wiedze na temat dziatania, projektowania i uruchamiania sieci T2A_W04
przemystowych, systemoéw operacyjnych czasu rzeczywistego oraz T2A_W07
rozproszonych systeméw automatyki

K_W17  |ma uporzadkowana i rozbudowang wiedze na temat systemow wspomagania T2A_W03
decyzji, modelowania sytuacii decyzyjnych, reprezentacji niepewnosci oraz T2A_W04

analizy wielokryterialne;




K_W18 [zna i rozumie metody optymalizacji, w tym programowanie liniowe, warunki T2A_W02
optymalno$ci, metody nieliniowej optymalizacji lokalnej, optymalizacji T2A_WOQ7
dyskretnej i mieszanej, metod podziatu i ograniczen, optymalizacji globalnej i
algorytméw ewolucyjnych

KW19 [ma rozbudowana i uporzadkowana wiedze w zakresie modelowania i T2A_W02
identyfikaciji, w tym obiektow sterowania, modeli i niepewnosci, struktur modeli, T2A_W04
bledow modelowania, metody najmniejszych kwadratow, modeli liniowych,
metod rekurencyjnych, modeli dynamicznych i adaptacyjnych, modelowania
nieliniowego, systemow rozmytych oraz sieci neuronowych

K_W20 |ma poglebiong i uporzadkowang wiedze w zakresie teorii sterowania, a w T2A_W02
szczegblnosci kryteriow stabilnosci, zasad sterowania optymalnego, badania T2A_W04
stabilnosci liniowych i nieliniowych ukladéw sterowania, programowania
dynamicznego i matematycznego, obserwatorow stanu, transformacji obiektow
sterowania, metod opisu obiektow sterowania

K_W21 |ma podstawowq wiedze z zakresu techniki cyfrowej i mikroprocesorowe;. T2A_W02
Definiue i charakteryzuje  urzadzenia peryferyjne w  technice T2A_W04
mikroprocesorowej

KW22 [ma elementarng wiedze z =zakresu systemow operacyjnych czasu T2A_W02
rzeczywistego. Definiuje wiasciwosci i zasade dziatania systemu czasu T2A_W04
rzeczywistego na przyktadzie FreeRTOS

K_W23 |zna i rozumie zaawansowane metody projektowania elementéw oraz T2A_W03
analogowych i cyfrowych uktadéw automatyki i robotyki T2A_W04

K_W24 |ma poszerzong wiedze z zakresu modelowania i sterowania dynamikg, ruchu T2A_W02
autonomicznych robotow/aparatéw bezzatogowych (w tym mikrosamolotow), T2A_W03
rozumie fizyczne podstawy aerodynamiki lotu matych predkosci, postuguje sie T2A_W04
przy tym wspotczynnikami i pochodnymi aerodynamicznymi

K_W25 [ma szerokg wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych T2A_W05
osiggnigciach w zakresie automatyzaciji i robotyzacji

K_W26 |ma szerokg wiedze na temat cyklu Zycia urzadzen i systeméw automatyki i T2A_W06
robotyki

K_W27 [posiada wiedze niezbedng do rozumienia pozatechnicznych uwarunkowan T2A_WO08
dziafalnosci inzynierskiej; zna podstawowe zasady bezpieczenstwa i higieny
pracy obowigzujace w praktyce inzynierskiej

K_W28 |zna i rozumie pojecia i zasady z zakresu ochrony wiasnosci intelektualnej, T2A_W10
przemystowej oraz prawa autorskiego i patentowego

K_W29 [ma elementarng wiedze w zakresie zarzadzania, w tym zarzadzania jakoscia, i T2A_W09
prowadzenia dziatalnosci gospodarczej

K_W30 |zna ogbine zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej przedsigbiorczosci z T2A_W11

wykorzystaniem wiedzy zwiazanej z studiowaniem na kierunku Automatyka i
Robotyka




UMIEJETNOSCI

K_U01 |potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; potrafi T2A_U01
integrowaé uzyskane informacje, dokonywaé ich interpretacji i krytycznej
oceny, a takze wycigga¢ wnioski oraz formutowa¢ i wyczerpujaco uzasadnia¢
opinie

K_U02 |potrafi pracowaé indywidualnie i w zespole; umie oceniaé czasochfonnosé T2A_U02
zadania; potrafi kierowa¢ malym zespolem w sposéb zapewniajacy realizacje T2A_U03
zadania w zatozonym terminie

K_U03 |potrafi opracowaé szczegblowa dokumentacje wynikdw realizacji T2A_U04
eksperymentu, zadania projektowego lub badawczego potrafi przygotowaé
opracowanie zawierajace omoéwienie tych wynikéw

K_U04 |potrafi przygotowaé i przedstawi¢ prezentacje na temat realizacji zadania T2A_U04
projektowego lub badawczego oraz poprowadzi¢ dyskusje dotyczaca
przedstawionej prezentacii

K_UO5 |potrafi postugiwaé sie jezykiem angielskim w stopniu wystarczajgcym do T2A_U04
porozumiewania si¢, rowniez w sprawach zawodowych, czytania ze
zrozumieniem literatury fachowej, a takze przygotowania i wygloszenia krotkiej
prezentaciji na temat realizacji zadania projektowego lub badawczego

K_U06 |potrafi wykorzystaé poznane metody i modele matematyczne — w razie T2A_U08

T2A_U15

potrzeby odpowiednio je modyfikujac — do analizy i projektowania elementow, TOA U17
ukiadow i systemow automatyki i robotyki -

K_UO7 |potrafi rozwigzywaé zagadnienia formulowane w postaci opisow T2A_U08
algebraicznych, stosowaé opis matematyczny do proceséw dynamicznych T2A_U15
ciaglych i dyskretnych, formulowaé opis niepewnoSci oraz postugiwaé sie
procedurami numerycznymi

K_U08 |umie postugiwaé sie zasadami fizyki do rozwigzywania zadan, potrafi T2A_U01
prowadzi¢ pomiary podstawowych wielkosci fizycznych oraz rozwiazywaé T2A_U06
zagadnienia z zakresu techniki w oparciu o prawa fizyki

K_U09 |potrafi wykorzystywaé techniki programowania obiektowego i proceduralnego z T2A_U07
wykorzystaniem systeméw operacyjnych, potrafi korzysta¢ z sieci
komputerowych, baz danych oraz metod sztucznej inteligencii

K_U10 |potrafi prowadzi¢ analize statyczng belek, kratownic i ram, tworzy¢ réwnania T2A_U08
rownowagi i rozwigzywac je, potrafi wyznaczaé naprezenia w elementach T2A_U10
maszyn oraz przeprowadzaé analize wytezenia oraz wytrzymalosci elementéw
maszyn

K_U11 |potrafi formulowaé opis matematyczny zjawisk zwiazanych z przeplywem T2A_U08
laminarmym i turbulentnym plynéw dla potrzeb modelowania i projektowania T2A_U10

elementow robotyki i automatyki, w tym przeprowadza¢ analiz¢ oraz

rozwiazywa¢ zagadnienia techniczne zwiazane z przeplywem plynu




K_U12  |potrafi dokonywa¢ analizy sygnalow ciaglych i dyskretnych w czasie dla T2A_U14
potrzeb automatyzacji systeméw, opisywa¢ systemy liniowe, przeprowadzaé T2A_U15
analizg transmisji sygnaldw przez systemy liniowe oraz realizowaé

K_U13  |potrafi opisywa¢ matematycznie elementy oraz uktady automatyki w dziedzinie T2A_U09
czasu i czestotliwosci, wyznaczac wiasciwosci statyczne i dynamiczne T2A_U10
(charakterystyki statyczne, dynamiczne, czestotliwosciowe), bada¢ stabilnosé T2A_U13
ukfadow automatyki

K_U14  [potrafi projektowat uktad regulacji i sterowania z wykorzystaniem réznych praw T2A_U12
sterowania oraz z uwzglednieniem warunkéw uzytkowych i ekonomicznych, w T2A_U18
szczegOlnosci potrafi dobiera¢ urzadzenia uktadu automatycznej regulacji, T2A_U19
dobieraé nastawy regulatora PID

K_U15 [potrafi konfigurowaé i projektowa¢ uklady robotyki (w tym roboty i T2A_U12
manipulatory) sktadane ze standardowych podzespotow a takze programowaé T2A_U16
uktady sterowania robotami, w szczegoinosci potrafi implementowaé zlozone T2A_U18
algorytmy sterowania w sterownikach cyfrowych, przeprowadzaé badania T2A_U19
symulacyjne i eksperymentalne pracy robotow

K_U16 |potrafi projektowa¢ uklady elektroniczne cyfrowe i mikroprocesorowe T2A_U18
wykonywac analize i synteze uktadow cyfrowych i mikroprocesorowych, w tym
elektronicznych uktadéw sterujacych, przetwomnikow sygnatow: A/C i C/A

K_U17  |potrafi rozwiazywaé problemy techniczne wymagajace zaawansowanej T2A_U14
znajomosci mechaniki i wytrzymalo$ci materiatow, w tym wykonywaé analizy T2A_U15
wytrzymaloSciowe elementdbw maszyn i urzadzen, dobieraé elementy i T2A_U18
materialy, projektowa¢ i budowa¢ elementy i urzadzenia, jak i dokonywaé
analizy ekonomicznej budowanych urzadzen

K_U18 |potrafi projektowac ciagle i dyskretne ukiady regulacji, w szczegolnosci uklady T2A_U11
z sprzezeniem zwrotnym od wyjscia lub zmiennej stanu, uklady sterowania T2A_U12
predykcyjnego oraz testowac inne rozwigzania ukladow sterowania stosowane
w przemysle

K_U19 potrafi projektowa¢, implementowa¢ i integrowaé rozproszone systemy T2A_U07
sterowania czasu rzeczywistego w sterownikach programowalnych z T2A_U08
wykorzystaniem technik informatycznych oraz przeprowadza¢ symulacje
komputerowe i badania eksperymentaine

K_U20 |potrafi modelowac systemy decyzyjne w uktadach automatyki i wykonywaé ich T2A_U07
analiz¢, postugiwaé sig systemami komputerowego wspomagania decyziji T2A_U10

K_U21 |potrafi programowa¢ sterowniki programowalne logicznie w procesach T2A_U14
jednostkowych oraz pracujgce w sieciach przemystowych T2A_U15

K_U22  |potrafi projektowa¢, programowaé i uruchamia¢ sieci przemystowe oparte o T2A_U10
sterowniki cyfrowe i urzadzenia peryferyjne, pracujace w réznych gateziach T2A_U12
przemystu T2A_U18

K_U23  |potrafi proponowaé i usprawnia¢ zlozone rozwiazania urzadzen i systeméw T2A_U17
wykorzystywanych w automatyce i robotyce, w szczegéinosci uktadow T2A_U18
sterowania i elementow wechodzacych w skiad petli sterowania T2A_U19




K_U24  |potrafi implementowaé algorytmy optymalizacji dla zadan ciagtych i T2A_U17
dyskretnych, implementowa¢ algorytmy ewolucyjne, wykorzystywa¢ procedury T2A_U18
optymalnego sterowania procesami i systemami w automatyce i robotyce

K_U25 |potrafi przeprowadzac identyfikacje obiektow i systemow sterowania, w tym z T2A_U11
wykorzystaniem obserwatorow stanu i estymatoréw parametrow, potrafi T2A_U17
modelowac i testowa¢ obiekty liniowe i nieliniowe oraz prognozowaé sygnaly
na podstawie modeli

K_U26 |potrafi rozwigzywaé zadania z sterowania liniowego, nieliniowego, T2A_U08
optymalnego, w szczegélnosci stosowaé kryteria optymalizacji, projektowaé T2A_U09
uklady sterowania réznymi metodami i technikami, , dokonywaé¢ analizy
ukladéw sterowania oraz wykonywa¢ badania symulacyjne

K_U27  |potrafi opracowat i wykona¢ samodzielnie schemat potaczen urzadzen T2A_U14
cyfrowych i analogowych T2A_U15

K_U28 |potrafi opracowa¢ kod programu sterujacego praca sterownika cyfrowego (w T2A_U14
tym mikrokontrolera) z wykorzystaniem réznych jezykéw programowania: T2A_U15
assembler, C, potrafi réwniez czytaé ze zrozumieniem oraz opisywaé kod

K_U29 |potrafi testowaé dziatania kodu sterujacego praca mikrokontrolera i T2A_U14
samodzielnie rozwigzywac napotkane problemy T2A_U15

K_U30 [potrafi interpretowaé informacje o nowych rozwigzaniach technicznych i ich T2A_U01
ewentualnym zastosowaniu w ukladach automatyki i systemach robotyki, w T2A_U07
tym potrafi $Sledzi¢ trendach rozwojowe i nowe osiagniecia w zakresie T2A_U15
automatyzaciji i robotyzacji

K_U31 [potrafi zapisywa¢ i modelowa¢ réwnania ruchu dynamiki robotéw/aparatow T2A_U14
autonomicznych (w tym samolotéw/mikrosamolotéw), dodatkowo potrafi T2A_U15
rozwigzywa¢ modele symulacyjne, wykreslaé charakterystyki lotu (réwniez
pochodne aerodynamiczne) i je interpretowaé

K_U32  |potrafi okresla¢ kierunki samoksztaicenia i $wiadomie interpretowaé informacije T2A_U05
o rozwigzaniach technicznych zwigzanych z projektowaniem elementéw i T2A_UQ7
urzadzenh automatyki i robotyki

K_U33 |potrafi korzystaé z kart katalogowych, instrukciji technicznych i not T2A_U01
aplikacyjnych w celu dobrania odpowiednich komponentow projektowanego T2A_U16
uktadu automatyki

K_U34  |potrafi zbudowac, uruchomi¢ oraz przetestowaé zaprojektowany ukiad lub T2A_U16
prosty system automatyki

K_U35 |potrafi — przy formulowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujacych T2A_U10
projektowanie elementow, ukladow i systemoéw automatyki/robotyki — T2A_U14
integrowac wiedze z zakresu kierunku Automatyka i Robotyka, dostrzega¢ ich T2A_U15

aspekty pozatechniczne, w tym Srodowiskowe, ekonomiczne i prawne




K_U36 |potrafi stosowac i przestrzegat zasady bezpieczenistwa i higieny pracy, potrafi T2A_U11
przewidywac i przeciwdziata¢ zagrozeniom wynikajacym przy pracy z uktadami
automatyki i robotyki

K_U37 |potrafi oceni¢ krytycznie przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych T2A_U15
do rozwigzywania prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i
robotyki oraz wybierac i stosowa¢ wiasciwe metody i narzedzia

K_U38 |potrafi przygotowywaé prezentacje ustne i pisemne, w tym multimedialne, T2A_U04
dotyczace zagadnien z zakresu automatyki i robotyki, postuguje sie przy tym
jezykiem polskim i angielskim T2A_U06

KOMPETENCJE SPOLECZNE

K_KO01  |rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciagtego doksztatcania sie (studia trzeciego T2A_KO01
stopnia, studia podyplomowe, kursy zawodowe) — podnoszenia kompetencii
zawodowych, osobistych i spolecznych

K_K02 |ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki T2A_K02
dziatalno$ci inzyniera-automatyka, w tym ich wptyw na rodowisko, i zwigzang,
z tym odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje

K_KO3  |ma $wiadomos$¢ waznosci zachowania w sposob profesjonalny, przestrzegania T2A_K05
zasad etyki zawodowej i poszanowania roznorodnosci pogladow i kultur

K_KO04  [potrafi pracowa¢ w grupie, ma $wiadomo$¢ odpowiedzialnosci za prace wiasng, T2A_K03
oraz gotowo$¢ podporzadkowania sie zasadom pracy w zespole i ponoszenia T2A_K04
odpowiedzialnosci za wspolnie realizowane zadania

K_K05  [potrafi my$le¢ i dziatac w sposdb kreatywny i przedsiebiorczy, wykorzystywac T2A_K06
przy tym doswiadczenie i zdobyta wiedze

K_KO6 |potrafi jasno si¢ wypowiada¢ oraz uzasadniat swoje poglady dotyczace T2A_K07
aspektow dziatalnosci inzynierskiej, a w szczegblnosci dziatalnosci powigzanej
z automatyzacjg i robotyzacjg urzadzen i systemow przemystowych

K_KO7  |ma $wiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, a zwlaszcza T2A_KO7

rozumie potrzebe formutowania i przekazywania spoteczenstwu — m.in.
poprzez $rodki masowego przekazu — informacji i opinii dotyczacych
osiagnigc automatyki i robotyki oraz innych aspektéw dziatalnosci inzyniera-
automatyka, podejmuje starania, aby przekazac takie informacje i opinie w
sposob powszechnie zrozumiaty

Objasnienie oznaczen w tabeli 2.1:

K (przed podkresinikiem) -kierunkowe efekty ksztalcenia

w —kategoria wiedzy

u —kategoria umiejetnosci

K (po podkresiniku) -kategoria kompetenciji spotecznych

T2A -efekty ksztalcenia w obszarze ksztalcenia w zakresie nauk

technicznych dla studiow drugiego stopnia

01, 02, 03 i kolejny -numer efektu ksztatcenia




Efekty ksztalcenia dla obszaru ksztalcenia - nauki techniczne odniesione do efektow ksztalcenia dla kierunku
Automatyka i Robotyka zostaty zestawione w tabeli 2.2.

Tab. 2.2. Tabela pokrycia efektow ksztalcenia dla obszaru ksztalcenia - nauki techniczne przez efekty ksztatcenia
dla kierunku Automatyka i Robotyka

nazwa kierunku studiéw: Automatyka i Robotyka
poziom ksztatcenia: studia Il stopnia
profil ksztatcenia: ogélnoakademicki

efekty ksztalcenia dla obszaru ksztatcenia w zakresie nauk

odniesienie do

symbol . efektow ksztatcenia
technicznych dia kierunku
WIEDZA
T2A_WO01 ma rozszerzong i pogtebiong wiedze z zakresu matematyki, fizyki, K_WO01, K_W02
chemii i innych obszaréw wiasciwych dla studiowanego kierunku K_W03, K_W04
studiéw przydatng do formutowania i rozwigzywania zlozonych zadan
Z zakresu studiowanego kierunku studidw
T2A_W02 ma szczegobtowg wiedze w zakresie kierunkéw studiéw powigzanych K_W06, K_W08
ze studiowanym kierunkiem studiow K_W09, K_W10
K_W11, K_W12
K_W13, K_W14
K_W15, K_W16
K_W18, K_W19
K_W20, K_W21
K_W22, K W24
T2A_WO03 ma uporzadkowang, podbudowang teoretycznie wiedze ogding K_W03, K_W05
obejmujaca kluczowe zagadnienia z zakresu studiowanego kierunku K_W07, K_W08
studiow K_W12, K_W17
K_W23, K W24
T2A_WO04 ma podbudowang teoretycznie szczegblowg wiedze zwigzang z K_W03, K_W09
wybranymi zagadnieniami z zakresu studiowanego kierunku studiéw K_W10, K_W11
K_W13, K_W16
K_W17, K_W19
K_W20, K_W21
K_W22, K_W23
K_W24
T2A_WO05 ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych K_W25
osiagnieciach z zakresu dziedzin nauki i dyscyplin naukowych,
wiasciwych dla studiowanego kierunku studiéw i pokrewnych
dyscyplin naukowych
T2A_W06 ma podstawowa wiedze o cyklu Zycia urzadzen, obiektow i systemow K_W26
technicznych
T2A_WO07 | zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materialy stosowane K_W05, K_W06
przy rozwigzywaniu zlozonych zadan inzynierskich z zakresu K_W07, K_W10
studiowanego kierunku studiow K_W14, K_ W15
K_W16, K W18
T2A_WO08 | ma wiedze niezbedng do rozumienia spotecznych, ekonomicznych, K_wW27
prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci
inzynierskiej oraz ich uwzgledniania w praktyce inzynierskiej
T2A_WO09 ma podstawowq wiedze dotyczaca zarzadzania, w tym zarzadzania K_W29
jakoscig, i prowadzenia dziatalnosci gospodarczej
T2A_W10 | zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony K_W28

wlasnoéci przemyslowej i prawa autorskiego oraz koniecznosé¢
zarzadzania zasobami witasnosci intelektualnej; potrafi korzysta¢ z




zasobéw informaciji patentowej

T2A_W11 zna ogolne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej K_W30
przedsigbiorczosci, wykorzystujacej wiedze z zakresu dziedzin nauki
i dyscyplin naukowych, wiasciwych dla studiowanego kierunku
studiow

UMIEJETNOSCI

T2A_U01 potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych oraz innych K_U01, K_U08
wlasciwie dobranych Zzrodet, takze w jezyku angielskim Iub innym K_U30, K_U33
jezyku obcym uznawanym za jezyk komunikacji migdzynarodowej w
zakresie studiowanego kierunku studiow; potrafi integrowac
uzyskane informacje, dokonywa¢ ich interpretacji i krytycznej oceny,
a ftakze wyciggaé wnioski oraz formulowa¢ i wyczerpujgco
uzasadniaé opinie

T2A_U02 potrafi porozumiewa¢ sie przy uzyciu réznych technik w $rodowisku K_U02
zawodowym oraz w innych $rodowiskach, takze w jezyku angielskim
lub innym jezyku obcym uznawanym za jezyk komunikacji
miedzynarodowej w zakresie studiowanego kierunku studiow

T2A_U03 potrafi przygotowaé opracowanie naukowe w jezyku polskim i krotkie K_U02
doniesienie naukowe w jezyku obcym, uznawanym za podstawowy
dla dziedzin nauki i dyscyplin naukowych, wiasciwych dia
studiowanego kierunku studiow, przedstawiajace wyniki wlasnych
badan naukowych

T2A_U04 potrafi przygotowac i przedstawi¢ w jezyku polskim i jezyku obcym K_U03, K_U04
prezentacjg ustng, dotyczaca szczegétowych zagadnien z zakresu K_U05, K_U38
studiowanego kierunku studiow

T2A_U05 potrafi okresli¢ kierunki dalszego uczenia sig i zrealizowaé proces K_U32
samoksztatcenia

T2A_U06 ma umiejetnosci jezykowe w zakresie dziedzin nauki i dyscyplin K_U08, K_U38
naukowych, wlasciwych dla studiowanego kierunku studiéw, zgodne
Z wymaganiami okreSlonymi dla poziomu B2+ Europejskiego
Systemu Opisu Ksztalcenia Jezykowego

2) podstawowe umiejetnosci inzynierskie

T2A_U07 potrafi postugiwaé sie technikami informacyjno-komunikacyjnymi K_U09, K_U19
wiadciwymi do realizacji zadan typowych dla dziatalnosci K_U20, K_U30
inzynierskiej K_U32

T2A_U08 potrafi planowac i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym pomiary i K_U06, K_U07
symulacje komputerowe, interpretowaé uzyskane wyniki i wyciaga¢ K_U10, K_U11
whnioski K_U19, K_U26

T2A_U09 potrafi wykorzystat do formulowania i rozwigzywania zadan K_U13, K_U26
inzynierskich i prostych probleméw badawczych metody analityczne,
symulacyjne oraz eksperymentalne

T2A_U10 potrafi — przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich — K_U10, K_U11
integrowac wiedze z zakresu dziedzin nauki i dyscyplin naukowych, K_U13, K_U20
whasciwych dla studiowanego kierunku studiow oraz zastosowaé K_U22, K_U35
podejscie systemowe, uwzgledniajgce takze aspekty pozatechniczne

T2A_U11 potrafi formutowaé i testowa¢ hipotezy zwiazane z problemami K_U18, K_U25
inzynierskimi i prostymi problemami badawczymi K_U36

T2A_U12 potrafi oceni¢ przydatnos¢ i mozliwos¢ wykorzystania nowych K_U14,K_U15
osiagnie¢ (technik i technologii) w zakresie studiowanego kierunku K_U18, K_U22
studiow

T2A_U13 ma przygotowanie niezbedne do pracy w Srodowisku przemystowym K_U13
oraz zna zasady bezpieczenstwa zwigzane z tg praca

T2A_U14 | potrafi dokona¢ wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych K_U12, K_U17




dziatan inzynierskich K_U21, K_U27
K_U28, K_U29
K_U31, K_U35
3) umiejetnosci bezposrednio zwigzane z rozwigzywaniem zadan inzynierskich
T2A_U15 potrafi dokonaé krytycznej analizy sposobu funkcjonowania i ocenié K_U06, K_U07
— zwtaszcza w powigzaniu ze studiowanym kierunkiem studiow — K_U12, K_U17
istniejace rozwigzania techniczne, w szczegélnosci urzadzenia, K_U21, K_U27
obiekty, systemy, procesy, ustugi K_U28, K_U29
K_U30, K_U31
K_U35, K_U37
T2A_U16 potrafi zaproponowaé ulepszenia (usprawnienia) istniejacych K_U15, K_U33
rozwigzan technicznych K_U34
T2A_U17 potrafi dokonaé¢ identyfikacji i sformutowaé specyfikacje zlozonych K_U06, K_U23
zadan inZynierskich, charakterystycznych dla studiowanego kierunku K_U24, K_U25
studiow, w tym zadan nietypowych, uwzgledniajac ich aspekty
pozatechniczne
T2A_U18 potrafi oceni¢ przydatno$¢ metod i narzedzi stuzacych do roz- K_U14, K_U15
wigzania zadania inzynierskiego, charakterystycznego dla stu- K_U16, K_U17
diowanego kierunku studiow, w tym dostrzec ograniczenia tych K_U22, K_U23
metod i narzedzi; K_U24
potrafi — stosujac takze koncepcyjnie nowe metody — rozwigzywaé
zlozone zadania inzynierskie, charakterystyczne dla studiowanego
kierunku studibw, w tym zadania nietypowe oraz zadania
zawierajace komponent badawczy
T2A_U19 potrafi — zgodnie z zadang, specyfikacja, uwzgledniajaca aspekty K_U14,K_U15
pozatechniczne — zaprojektowaé zlozone urzadzenie, obiekt, K_U23
system lub proces, zwiazane z zakresem studiowanego kierunku
studiow, oraz zrealizowaé ten projekt — co najmniej w czesci —
uzywajac wilasciwych metod, technk i narzedzi, w tym
przystosowujac do tego celu istniejace lub opracowujac nowe
narzedzia
KOMPETENCJE SPOLECZNE
T2A_K01 rozumie potrzebe uczenia sie przez cale zycie; potrafi inspirowaé i K_KO01
organizowaé proces uczenia si¢ innych oséb
T2A_K02 ma $wiadomosé waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki K_K02
dzialalnosci inzynierskiej, w tym jej wplywu na S$rodowisko, i
zwigzanej z tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje
T2A_K03 potrafi wspoldziatat i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rézne K_K04
role
T2A_K04 potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace realizacji okre$lonego K_K04
przez siebie lub innych zadania
T2A_K05 prawidiowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwigzane z K_K03
wykonywaniem zawodu
T2A_K06 potrafi mysleé i dziata w sposéb kreatywny i przedsiebiorczy K_K05
T2A_K07 ma $wiadomo$¢ roli spofecznej absolwenta uczelni technicznej, a K_K06, K_K07

zwlaszcza rozumie potrzebe formulowania i przekazywania
spoteczenstwu, w szczegdlnoSci poprzez S$rodki masowego
przekazu, informacii i opinii dotyczacych osiagnie¢ techniki i innych
aspektow dziatalnosci inzynierskiej; podejmuje starania, aby
przekaza¢ takie informacje i opinie w sposéb powszechnie
zrozumialy, z uzasadnieniem réznych punktéw widzenia




