Zatacznik do uchwaty
Nr 000-4/8/2026
Senatu URad

z dnia 23.04.2026 r.

Y

UNIWERSYTET RADOMSKI

im. Kazimierza Putaskiego

Program studiow kierunku
Robotyka i Sztuczna Inteligencja

Studia drugiego stopnia
Profil ogélnoakademicki

stacjonarne i niestacjonarne

Radom 2026 .



Program studiow: Robotyka i Sztuczna Inteligencja (studia Il stopnia, profil ogolnoakademicki)

IL.

III.

® NS kWD =

A S A R A e

SPIS TRESCI
OGOLNA CHARAKTERYSTYKA STUDIOW ......cccomerurrirrireeirneeesienenseeeens 3
NazZWa KIETUNKU ..ottt 3
Klasyfikacja ISCED ........cooiiiiiiiieiiecieeeeee ettt et 3
POZI0M SEUAIOW ...ttt e 3
Poz1om PRK ..ottt 3
Profil STUAIOW .....ooviiiiiiiiiiiiic e 3
Dyscypliny naukowe, do ktorych przyporzadkowano kierunek studiow................ 3
Procentowy udziat liczby punktow ECTS dla kazdej z dyscyplin .........ccceevenenee. 3
Tytut zawodowy nadawany absoIWeNntom ..........cccueerieriiieniieiiienie e 3
KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE ....cooiiiiiiiiieeeieeeseeeeee e 4

Tabela odniesien kierunkowych efektow uczenia si¢ do uniwersalnych
charakterystyk pierwszego stopnia okreslonych w ustawie ZSK oraz charakterystyk
drugiego stopnia okreslonych w przepisach wydanych na podstawie art. 7 ust. 3
USEAWY O ZISK . .ottt ettt ettt s e et e e st ee et eeenaee e nbeeeenbeeens 4
Tabela pokrycia charakterystyk drugiego stopnia efektow uczenia si¢ przez
kierunkowe efekty uczenia si¢ (KEU)......ccoooiiiiiiiiiiiiiiiiieee e 7
Tabela pokrycia charakterystyk drugiego stopnia efektow uczenia si¢

umozliwiajacych uzyskanie kompetencji inzynierskich, przez kierunkowe efekty

UCZEINIA SIC.cuuvrieeutreerrieeereeerteeesteeesseeessseeassseeessseeansseeessseessssesssseessseesssseessssessnssessns 8
OPIS PROGRAMU STUDIOW ......covvriimrimmrimreinreiesssesssssssssssassssesssssssesssseens 9
FOrma StUAIOW ....c..eiiiiieiie ettt 9
Czas trwania STUAIOW ......cc..eoiuiiiiiiiieiieee ettt 9
PIan STUAIOW ..t 9
Liczba punktow ECTS konieczna do ukoficzenia studiow..........ccoceeveevvenieeiennnenne. 9
Opis poszczegOInych przedmMiotOW .........ccocieeiieiierieeiiieeie et 9
Matryca efektOW UCZENIA SI .......cecueeeriiieeiieeciieeeiee et e ereeere e et e s e e saeeeeeseeenee 9
Sumaryczne wskazniki ilosciowe charakteryzujace program studidw.................... 9
PraKtyKi....eeeeiieeiee et et ae e e snbeeenreeens 11
Zasady dyplomOWANIA ........ccueeeiiieeiieeiee ettt e e e e e e sreeeeeaeeeeeees 11



Program studiow: Robotyka i Sztuczna Inteligencja (studia Il stopnia, profil ogolnoakademicki)

.  OGOLNA CHARAKTERYSTYKA STUDIOW

1. Nazwa kierunku
Robotyka i Sztuczna Inteligencja

2. Kilasyfikacja ISCED
0715 — Mechanika i obrébka metali

3. Poziom studiow
Studia drugiego stopnia

4, Poziom PRK

Studia odpowiadajg 7 poziomowi Polskiej Ramy Kwalifikacji

5. Profil studiow
Ogodlnoakademicki

6. Dyscypliny naukowe, do ktérych przyporzadkowano kierunek studiéw
Dziedzina nauk inzynieryjno —technicznych, dyscypliny:
e inzynieria mechaniczna (wiodaca)
7. Procentowy udziat liczby punktéw ECTS dla kazdej z dyscyplin

e inzynieria mechaniczna (dyscyplina wiodaca) — 80%,
e automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne — 20%

8. Tytut zawodowy nadawany absolwentom
Magister inzynier
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Il. KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE

1. Tabela odniesien kierunkowych efektow uczenia sie do uniwersalnych charakterystyk
pierwszego stopnia okreslonych w ustawie ZSK oraz charakterystyk drugiego stopnia okre-
slonych w przepisach wydanych na podstawie art. 7 ust. 3 ustawy o ZSK.

KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Nazwa kierunku studiéw: Robotyka i Sztuczna Inteligencja
Poziom studidw: studia drugiego stopnia
Poziom kwalifikacji (PRK): 7
Profil studiéw: ogdlnoakademicki
Dyscyplina naukowa:
— inzynieria mechaniczna — dyscyplina wiodaca; automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne

Uniwersalne cha- | Charakterystyki dru-

Symbol kie- Opis efektow uczenia sie dla kierunku rakterystyki giego stopnia efek-

Robotyka i Sztuczna Inteligencja

runkowych Absolwent po ukoriczeniu kierunku studiéow plerwszego stop- | tow uczenia sig dla
Lp. i znai rozumie (W) nia efektéw ucze- | kwalifikacji na po-
efektow ucze- ) nia sie ziomie 7 PRK
potrafi (U) ) (s)
nia sie (KEU) ; 5 K):
Jest gotow do (K) symbol symbol
WIEDZA (W)
Ma pogtebiong wiedze z zakresu matematyki, fizyki oraz
metod obliczeniowych przydatng do formutowania i roz-
1. . . . A . P7U_W P7S_WG
K_WG01 wigzywania ztozonych zadan z obszaru robotyki, mechatro- - -
niki i sztucznej inteligencji.
Zna i rozumie zaawansowane zagadnienia z zakresu dyna-
iki uktadd ieloczt h, ki tykiid iki ma-
5 W62 rr.n i ukta ,ow wielocz onlowyc , kinematyki i yn?ml |ma P7U_W P75_WG
— nipulatoréw oraz robotéw przemystowych, wspétpracuja-
cych i mobilnych.
Znairozumie metody modelowania, symulacji komputero-
wej, analizy MES oraz optymalizacji struktur i mechani-
3 K_WG03 zméw stosowanych w systemach mechanicznych i robo- P7U_W PIS_WG
tycznych.

Zna i rozumie zaawansowane metody modelowania i ste-
4, K_WG04 rowania liniowego oraz nieliniowego uktadéw mechanicz- P7U_W P7S_WG
nych, mechatronicznych i robotycznych.

Zna i rozumie architekture systemow mechatronicznych i
5 robotycznych, w tym zasady dziatania napeddéw elektrycz-

- | KLWG05 nych, czujnikéw, aktuatoréw, systeméw wbudowanych
oraz uktadéw akwizycji danych.

P7U_W P7S_WG

Zna i rozumie metody metrologii przemystowej, akwizycji
6 danych oraz cyfrowego przetwarzania sygnatéw wykorzy-

’ K_WG06 stywane w monitorowaniu i sterowaniu systemami fizycz-
nymi.

P7U_W P7S_WG

Zna i rozumie algorytmy uczenia maszynowego, uczenia
7 gtebokiego oraz uczenia ze wzmocnieniem stosowane do

' K_WG07 analizy danych, sterowania i wspomagania decyzji w robo-
tyce i inzynierii mechanicznej.

P7U_W P7S_WG

Zna i rozumie metody percepcji maszynowej, systemow
8 wizyjnych, fuzji danych oraz analizy informacji pochodzg-

’ K_WG08 cych z fizycznych stanowisk robotycznych i uktadéw me-
chatronicznych.

P7U_W P7S_WG

Zna i rozumie zasady programowania robotéw, planowa- P7U W P7S WG

9.
K_WG09 nia trajektorii, autonomii, wspétpracy cztowiek-robot oraz
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integracji robotow z systemami produkcyjnymi i stanowi-
skami badawczymi.

Zna i rozumie koncepcje cyfrowych blizniakdw, diagnostyki
10. K_WG10 technicznej oraz predykcyjnego utrzymania ruchu dla sys- P7U_W P7S_WG
temow mechanicznych i robotycznych.

Zna i rozumie metodyke badan naukowych, projektowania
1 eksperymentu, walidacji modeli, analizy wynikéw oraz

© | KIWG11 przygotowania opracowan technicznych i publikacji nauko-
wych.

P7U_W P7S_WG

Zna i rozumie ekonomiczne, organizacyjne i zarzadcze
1 uwarunkowania wdrazania systemow robotycznych i roz-

| K_WK12 wigzan sztucznej inteligencji w przedsiebiorstwach prze-
mystowych.

P7U_W P7S_WG

Zna i rozumie zasady przedsiebiorczosci, transferu techno-
13. | k WK13 logii, komercjalizacji wynikow badan oraz przygotowania P7U_W P7S_WG
- projektow badawczo-rozwojowych i wdrozeniowych.

Zna i rozumie zasady bezpieczenstwa, ergonomii, certyfi-
14. | ¢« WK14 kacji i oceny ryzyka w eksploatacji systemoéw robotycznych, P7U_W P7S_WK
B mechatronicznych i inteligentnych.

Zna i rozumie pojecia i zasady z zakresu ochrony wtasnosci
15 przemystowej, prawa autorskiego, zarzgdzania danymi i

| KCWKIS oprogramowaniem oraz odpowiedzialnego wykorzystania
zasobow cyfrowych.

P7U_W P7S_WK

Zna i rozumie spoteczne, srodowiskowe, prawne i etyczne
16. | k WK16 konsekwencje stosowania robotyki i sztucznej inteligencji, P7U_W P7S_WK
- w tym fundamentalne dylematy wspdtczesnej cywilizacji.

UMIEJETNOSCI (U)

17 Potrafi modelowa¢ matematycznie i numerycznie uktady
K UWO1 mechaniczne, mechatroniczne i robotyczne oraz interpre- P7U_U P7S_UW
- towac otrzymane wyniki.

18 Potrafi przeprowadza¢ symulacje komputerowe, analizy
K UWO02 MES i zadania optymalizacyjne dla struktur, mechanizméw P7U_U P7S_UW
- i stanowisk robotycznych.

19 Potrafi planowac i realizowac eksperymenty, pomiary oraz
proces akwizycji danych z wykorzystaniem odpowiednio
K_Uwo3 dobranych czujnikéw, aparatury i systeméw komputero-
wych.

P7U_U P7S_UW

20 Potrafi przetwarzac sygnaty i dane sensoryczne oraz stoso-
K UWO04 wac metody analizy danych do opisu, oceny i sterowania P7U_U P7S_UW
- procesami fizycznymi.

21 Potrafi projektowac i integrowac elementy systemoéw me-
K UWO5 chatronicznych i robotycznych, w tym napedy, sensory, P7U_U P7S_UW
- uktady wbudowane i interfejsy komunikacyjne.

22 Potrafi implementowad, uczy¢, stroi¢ i walidowaé¢ modele
K UWO06 uczenia maszynowego oraz uczenia ze wzmocnieniem dla P7U_U P7S_UW
- zadan diagnostycznych, sterowania i percepcji.

23 Potrafi programowac roboty przemystowe i wspétpracu-
K UWO7 jace oraz implementowac algorytmy sterowania, planowa- P7U_U P7S_UW
- nia trajektorii i realizacji zadan manipulacyjnych.

24 Potrafi tworzy¢ rozwigzania percepcji maszynowe;j i analizy
K UWO0S8 obrazu oraz integrowac je z fizycznymi stanowiskami robo- P7U_U P7S_UW
- tycznymi i systemami wbudowanymi.
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25 Potrafi budowac i wykorzystywac cyfrowe blizniaki, sys-
K UWO09 temy diagnostyki technicznej i predykcyjnego utrzymania P7U_U P7S_UW
- ruchu dla urzagdzen oraz procesdéw przemystowych.

26 Potrafi sporzadza¢ dokumentacje techniczng i badawczg,
interpretowac¢ wyniki badan oraz stosowac¢ normy, stan-
K_UwW10 dardy i procedury bezpieczenstwa witasciwe dla robotyki i
systemow Al.

P7U_U P7S_UW

27 Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury naukowej, baz
danych, norm, patentow i dokumentacji technicznej oraz
K_UK11 krytycznie je analizowac na potrzeby rozwigzywania pro-
blemoéw inzynierskich i badawczych.

P7U_U P7S_UK

28 Potrafi komunikowac sie na tematy specjalistyczne z wyko-
K UK12 rzystaniem wtasciwej terminologii technicznej w jezyku P7U_U P7S_UK
- polskim i angielskim na poziomie B2+ ESOKJ.

29 Potrafi prezentowac wyniki prac projektowych i badaw-
K UK13 czych, bra¢ udziat w debacie technicznej i naukowej oraz P7U_U P7S_UK
- formutowac i uzasadniaé wtasne stanowisko.

30 Potrafi planowac i organizowaé prace indywidualng oraz
K UO14 zespotowa w ramach projektéw inzynierskich, badawczo- P7U_U P75_UO
- rozwojowych i przedsiewziec typu PBL.

31 Potrafi kierowaé praca zespotu interdyscyplinarnego oraz
K UO15 koordynowa¢ realizacje ztozonego zadania inzynierskiego P7U_U P75_UO
- lub badawczego.

32 Potrafi samodzielnie planowac i realizowa¢ wtasne uczenie
K UU16 sie przez cate zycie oraz ukierunkowywac innych w tym za- P7U_U P7S_UU
- kresie.

KOMPETENCJE SPOLECZNE (K)

33 Jest gotdw do krytycznej oceny odbieranych tresci, danych
K KKO1 pomiarowych, wynikéw symulacji i rezultatéw modeli P7U_K P7S_KK
B sztucznej inteligencii.

34 Jest gotédw do uznawania znaczenia wiedzy naukowej i eks-
K KKO2 perckiej w rozwigzywaniu probleméw poznawczych i prak- P7U_K P7S5_KK
- tycznych z obszaru robotyki i sztucznej inteligencji.

35 Jest gotdw do przyjmowania odpowiedzialnosci za podej-
K KOO03 mowane dziatania inzynierskie i badawcze oraz za ich P7U_K P75_KO
- skutki spoteczne, gospodarcze i srodowiskowe.

36 Jest gotéw do inicjowania dziatan innowacyjnych, wdroze-
niowych i przedsiebiorczych oraz do dziatania na rzecz in-
K_KO04 teresu publicznego i rozwoju otoczenia spoteczno-gospo-
darczego.

P7U_K P7S_KO

37 Jest gotéw do odpowiedzialnego petnienia rél zawodo-
wych, przestrzegania zasad etyki, ochrony wtasnosci inte-
K_KROS lektualnej i rzetelnosci badawczej. P7U_K P7S_KR

38 Jest gotdw do pracy zespotowej, przewodzenia grupie oraz
K KRO6 odpowiedzialnego podejmowania decyzji w realizacji zto- P7U_K P7S_KR
- zonych projektéw inzynierskich i badawczych.

b3 llos¢ efektéw: 16W, 16U, 6K =38
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2. Tabela pokrycia charakterystyk drugiego stopnia efektéow uczenia sie przez kierunkowe
efekty uczenia sie (KEU)

TABELA POKRYCIA
CHARAKTERYSTYK DRUGIEGO STOPNIA EFEKTOW UCZENIA SIE PRZEZ KIERUNKOWE EFEKTY
UCZENIA SIE

Nazwa kierunku studiéw: Robotyka i Sztuczna Inteligencja
Poziom studiéw: studia drugiego stopnia
Poziom kwalifikacji (PRK): 7
Profil studiéw: ogdlnoakademicki
Dyscyplina naukowa:
— inzynieria mechaniczna — dyscyplina wiodaca; automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne

Lp Charakterystyki drugiego stopnia efektow uczenia sie dla Kierunkowe efekty uczenia sie
kwalifikacji na poziomie 7 PRK (KEU)
(S) symbol
symbol
Wiedza (W)
1 P7S_WG K_WG01-K_WG11
2 P7S_WK K_WK12 - K_WK16

Umiejetnosci (U

3 P7S_UW K_UWO01-K_UW10
4 P75_UK K_UK11-K_UK13
5 P7S_UO K_U014, K_UO15
6 P7S_UU K_UU16

Kompetencje spoteczne (K)

7 P7S_KK K_KKO1, K_KKO02
8 P7S_KO K_KOO03, K_KO04
9 P7S_KR K_KRO5, K_KRO6
> Informacja o ilosci pokrytych charakterystyk drugiego stopnia PRK typowych dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach

szkolnictwa wyzszego(S)- 16W, 16U, 6K
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3.

Tabela pokrycia charakterystyk drugiego stopnia efektéw uczenia sie umozliwiajgcych uzy-
skanie kompetencji inzynierskich, przez kierunkowe efekty uczenia sie

PRZEZ KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE

TABELA POKRYCIA CHARAKTERYSTYK DRUGIEGO STOPNIA EFEKTOW UCZENIA SIE
UMOZLIWIAJACYCH UZYSKANIE KOMPETENCJI INZYNIERSKICH

Nazwa kierunku studiéw: Robotyka i Sztuczna Inteligencja
Poziom studiéw: studia drugiego stopnia

Poziom kwalifikacji (PRK): 7

Profil studiéw: ogdlnoakademicki

Dyscyplina naukowa:

inzynieria mechaniczna — dyscyplina wiodgca; automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne

lacje komputerowe, interpretowac uzyskane wyniki i wyciggac
whioski;

Lp Symbol Opis charakterystyki drugiego stopnia efektow uczenia sie umozli- Odniesienie do kierunko-
wiajacych uzyskanie kompetencji inzynierskich wych efektow uczenia sie
(KEU)
Absolwent po ukonczeniu kierunku studiéw:
znairozumie (W)
potrafi (U)
Wiedza (W)
1 P7S_WG podstawowe procesy zachodzgce w cyklu zycia urzadzen, obiektéw K_WG01-K WG11
i systemow technicznych
2 P7S_WK podstawowe zasady tworzenia i rozwoju réznych form indywidual- K_WK12 - K_WK16
nej przedsiebiorczosci
Umiejetnosci (U)
| . dzaé ek t ¢ N K_Uwo01, K_UwWo02,
3 P7S_UW planowac i przeprowadzac¢ eksperymenty, w tym pomiary i symu- K_UWO3, K_UWO4,

K_UW09

przy identyfikacji i formutowaniu specyfikacji zadan inzynierskich
oraz ich rozwigzywaniu:
—  wykorzystaé¢ metody analityczne, symulacyjne i ekspery-
mentalne,
—  dostrzegac ich aspekty systemowe i pozatechniczne, w
tym aspekty etyczne
—  dokona¢ wstepnej oceny ekonomicznej proponowanych
rozwigzan i podejmowanych dziatan inzynierskich

K_UWO05, K_UWO0S,
K_UWO07, K_UWO0S,
K_UW10, K_UK11

dokonad krytycznej analizy sposobu funkcjonowania istniejgcych
rozwigzan technicznych i ocenia¢ te rozwigzania;

K_UWO01, K_UW02,

K_UWO05, K_UWO6,

K_UWO07, K_UWOS,
K_UWO09

projektowac zgodnie z zadang specyfikacjg oraz wykonywac ty-
powe dla kierunku studiéw proste urzgdzenie, obiekty, systemy
lub zrealizowaé procesy, uzywajac odpowiednio dobranych me-
tod, technik, narzedzi i materiatow.

K_UWO5, K_UWOS,
K_UWO07, K_UWO08
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1.

OPIS PROGRAMU STUDIOW

Forma studiow
Studia stacjonarne, studia niestacjonarne

Czas trwania studiow
4 semestry

Plan studiow
Plany studiéw zamieszczono w zatgczniku nr 1

Liczba punktow ECTS konieczna do ukonczenia studiow
120

Opis poszczegodlnych przedmiotow
Opis (sylabusy) poszczegdlnych przedmiotdéw zamieszczono w zatgczniku nr 2

Matryca efektow uczenia sie
Matryce efektéw uczenia sie zamieszczono w zatgczniku nr 3

Sumaryczne wskazniki iloSciowe charakteryzujace program studiow
Student studidow stacjonarnych musi uzyskaé¢ na zajeciach wymagajacych bezposredniego

udziatu nauczycieli akademickich 61 punktéw ECTS, zas dla studidow niestacjonarnych 49
punktow ECTS. Liczba punktéw ECTS, ktorg student otrzymuje w ramach zaje¢ zwigzanych z
prowadzonymi badaniami naukowymi wynosi 80,5 (67%). Catkowita liczba punktéw ECTS z
przedmiotdw do wyboru, zardwno stacjonarnych, jak i niestacjonarnych, wynosi 47, co sta-
nowi okofo 39 % catkowitej liczby punktéw ECTS w toku studidow. Szczegdty zestawiono w

tabelach 1, 2i 3.

Tabela 1. Sumaryczne wskazZniki ilosciowe programu studiow

Lp Sumaryczne wskazniki ilosciowe programu studiow ECTS

1 taczna liczba punktéw ECTS przyporzadkowana do zaje¢ prowadzonych z bezposrednim udzia- | 61*
tem nauczycieli akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia 49%**

2 taczna liczba punktéw ECTS przyporzadkowana zajeciom podlegajacym wyborowi 47

3 taczna liczba punktow ECTS przyporzgdkowana zajeciom z dziedziny nauk humanistycznych 5

lub nauk spotecznych

4 taczna liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach zajeé zwigzanych z prowa-
dzonymi badaniami naukowymi w dyscyplinie wtasciwej, stuzagcym przygotowaniu studenta do

prowadzenia dziatalnosci naukowej lub udziat w tej dziatalnosci 80,5
5 taczna liczba punktéw ECTS przypisana zajeciom odnoszacym sie do dyscyplin, do ktérych

przyporzadkowano kierunek studiow:

- inzynieria mechaniczna (dyscyplina wiodaca), 96

- automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne 24

* liczba punktéw dla studidow prowadzonych w formie stacjonarnej
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** liczba punktow dla studiéw prowadzonych w formie niestacjonarnej

Tabela 2. Grupa zajec zwigzanych z prowadzonymi badaniami naukowymi

Grupa zajeé zwigzanych z prowadzonymi badaniami naukowymi w dyscyplinach, do ktérych

przyporzadkowany jest kierunek studidow, uwzgledniajace udziat studentéw w zajeciach przy-
gotowujacych do prowadzenia dziatalnosci naukowej lub udziat w tej dziatalnosci
Nazwa zajec Forma/formy taczna liczba Liczba
lub grupy zajec zajec godzin punktéw
ST/NST ECTS
Mechanika uktadéw robotycznych w/¢/L 75/42 5.5
Metody numeryczne w mechanice obliczeniowej W/L 45/26 5
Akwizycja i przetwarzanie danych W/L 45/26 4
Uczenie maszynowe w inzynierii mechanicznej W/L 60/46 4
Projektowanie systemdw sterowania W/L 60/46 4
Projekt PBL W/P 60/40 4
Uczenie ze wzmocnieniem w mechatronice W/P 45/40 3
Zaawansowana symulacja MES i optymalizacja struktur mechanicznych W/P 60/40 4
Wdrozenia Al na platformach wbudowanych i przetwarzanie brzegowe W/L 60/34 5
Trendy w fizycznym Al i inzynierii mechanicznej — Seminarium badawcze W/P 60/34 4
Zaawansowany projekt interdyscyplinarny PBL i artykut konferencyjny W/P 60/40
Cyfrowe blizniaki systeméw mechanicznych i robotycznych W/P 75/40 4
Zastosowania fizycznego Al w przemysle mechanicznym W/P 45/26 2
Podstawy inteligentnej fabryki/ Inteligentne utrzymanie ruchu W/P 45/26 3
Uczenie maszynowe na danych z fizycznych stanowisk robotycznych/ Systemy W/P 45/26 3
wizyjne i percepcja dla stanowisk robotycznych
Planowanie trajektorii i sterowanie robotéw/ Interakcja cztowiek—-robot W/P 45/26 3
Przygotowanie i ztozenie pracy dyplomowe;j - -/- 20
Razem 885/558 80,5
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Tabela 3. Grupa zajec stuzgcych zdobywaniu przez studenta kompetencji inzynierskich

Zajecia lub grupy zaje¢ umozliwiajace uzyskanie kompetencji inzynierskich, zawartych
w charakterystykach drugiego stopnia okreslonych w przepisach wydanych na podstawie
art.7 ust.3 ustawy z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji
Nazwa zajec Forma/formy | tgczna liczba Liczba
lub grupy zajec zajec godzin punktéw
ST/NST ECTS
Mechanika uktadéw robotycznych w/¢/L 75/42 5,5
Metody numeryczne w mechanice obliczeniowej W/L 45/26 5
Akwizycja i przetwarzanie danych W/L 45/26 4
Uktady napedowe W/L 45/40 2
Uczenie maszynowe w inzynierii mechanicznej W/L 60/46 4
Projektowanie systemdw sterowania W/L 60/46 4
Metrologia przemystowa i systemy pomiarowe W/L 45/40 2
Projekt PBL W/P 60/40 4
Uczenie ze wzmocnieniem w mechatronice W/P 45/40 3
Zaawansowana symulacja MES i optymalizacja struktur mechanicznych W/P 60/40 4
Wdrozenia Al na platformach wbudowanych i przetwarzanie brzegowe W/L 60/34 5
Trendy w fizycznym Al i inzynierii mechanicznej — Seminarium badawcze W/P 60/34 4
Zaawansowany projekt interdyscyplinarny PBL i artykut konferencyjny W/P 60/40 3
Cyfrowe blizniaki systemdéw mechanicznych i robotycznych W/P 75/40 4
Zastosowania fizycznego Al w przemysle mechanicznym W/P 45/26 2
Programowanie robotéw/ Certyfikacja i bezpieczefstwo robotow W/L 45/26 3
Wirtualne uruchamianie uktadéw elektropneumatycznych/ Projektowanie ukfa- W/P 45/26 3
dow elektropneumatycznych
Podstawy inteligentnej fabryki/ Inteligentne utrzymanie ruchu W/P 45/26 3
Uczenie maszynowe na danych z fizycznych stanowisk robotycznych/ Systemy wi- W/P 45/26 3
zyjne i percepcja dla stanowisk robotycznych
Planowanie trajektorii i sterowanie robotéw/ Interakcja cztowiek—robot W/P 45/26 3
Seminarium dyplomowe S 60/40 4
Przygotowanie i ztozenie pracy dyplomowej - 0/0 20
Razem 1125/730 94,5
8. Praktyki

Program studidw przewiduje odbycie czterotygodniowej (160 h), dyplomowej praktyki wa-
kacyjnej po 2 semestrze studiéw (5 pkt. ECTS). Zakres praktyk zostat okreslony w szczegoto-
wych zasadach organizacji ksztatcenia (zasady studiowania) okreslonych przez Dziekana wy-

dziatu mechanicznego.

9. Zasady dyplomowania
Warunkiem ukonczenia studidw Il stopnia na kierunku Robotyka i Sztuczna Inteligencja i

otrzymania dyplomu jest uzyskanie okreslonych w programie studiow efektéw uczenia sie,
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ktdrym przypisano 120 punktow ECTS, pozytywna ocena pracy dyplomowej i ztozenie egza-
minu dyplomowego z wynikiem co najmniej dostatecznym.

Praca dyplomowa jest samodzielnym opracowaniem zagadnienia prezentujgcego ogdlng
wiedze i umiejetnosci studenta zwigzane ze studiami Il stopnia na kierunku Robotyka i
Sztuczna Inteligencja (profil ogélnoakademicki) oraz umiejetnosci samodzielnego analizowa-
nia i wnioskowania.

Przed egzaminem dyplomowym, praca dyplomowa sprawdzana jest z wykorzystaniem Jed-
nolitego Systemu Antyplagiatowego. Warunki ukonczenia studidw oraz szczegétowe zasady
dyplomowania zawarto w:

— Regulaminie studiéw w URad.,

— Procedurze dyplomowania przyjetej na Wydziale Mechanicznym,

— Sylabusie przedmiotu ,,Przygotowanie i ztozenie pracy dyplomowe;j”,

— Procedurze antyplagiatowej prac dyplomowych przed dopuszczeniem ich do obrony
w URad.,

— Procedurze objecia pracy dyplomowej klauzulg poufnosci.
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