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|  Ogdlna charakterystyka prowadzonych studiéw

.1 Nazwa kierunku studiow

Robotyka i automatyzacja proceséw

1.2 Klasyfikacja ISCED

0715 — Mechanika i metalurgia

.3 Poziom studiow

Studia pierwszego stopnia

.4 Poziom PRK

Studia odpowiadajg széstemu poziomowi wg Polskiej Ramy Kwalifikacji.

1.5  Profil studiow

Ogodlnoakademicki

.6 Dyscyplina naukowa kierunku studiow
Dziedzina — nauki inzynieryjno-techniczne

Dyscypliny: Inzynieria mechaniczna oraz Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technolo-

gie kosmiczne

Dyscyplina wiodgca — Inzynieria mechaniczna

|.7 Dziedziny nauki, do ktérych odnoszg sie efekty uczenia sie
Procentowy udziat liczby punktéw ECTS dla kazdej z dyscyplin:
Inzynieria mechaniczna — 77%

Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne —23%

1.8 Tytut zawodowy nadawany absolwentom studiow

Absolwenci studiéw otrzymuja tytut inzyniera.
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Il KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE,

II.1 Tabela odniesien kierunkowych efektow uczenia sie do uniwersalnych cha-
rakterystyk pierwszego stopnia okreslonych w ustawie o ZSK oraz charakte-
rystyk drugiego stopnia okreslonych w przepisach wydanych na podstawie
art. 7 ust. 3 ustawy o ZSK.

KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Nazwa kierunku: Robotyka i automatyzacja procesow
Poziom studiow: studia pierwszego stopnia

Poziom kwalifikacji (PRK): 6

Profil studiow: ogélnoakademicki

Dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych

Dyscyplina naukowa:

D1: Inzynieria mechaniczna — dyscyplina wiodaca

D2: Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne

L K_WG01

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca algebre i
analize oraz inne dziaty, niezbedng do: opisu i analizy
zjawisk dotyczacych zachowania sie elementdéw i ukta-
doéw mechanicznych, elektrycznych, opisu i analizy dzia-
tania elementéw i uktadéw automatyki oraz syntezy ta-
kich uktaddéw, opisu i analizy algorytmdw przetwarzania

sygnatow.

P6U_W

Charaktery-
styki dru-
giego stop-
Opis efektéw uczenia sie dla kierunku Uniwersalne | nia efektow
charaktery- | yczenia sie
styki pierw- B
Lp. Symbol kierunko- Absolwent po ukoriczeniu kierunku studiow g Sl :Ia__kwahf"
wych efektow nia efektéw acji na po-
uczenia si¢ (KEU) | zna i rozumie (W) uczenia sie Ziomie 6
PRK
i U
potrafi (U) L) -
jest gotow do (K):
symbol
symbol

P6S_WG

2. K_WG02

Ma wiedze z zakresu fizyki, obejmujaca: fizyke ciata sta-
tego, elektrycznos¢ i magnetyzm oraz optyke, nie-
zbedne do zrozumienia podstawowych zjawisk fizycz-
nych wystepujacych w elementach i uktadach automa-
tyki. Zna zagadnienia z mechaniki w zakresie statyki i

geometrii mas oraz kinematyki punktu materialnego, w

P6U_W

P6S_WG
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tym wiedze niezbedna do zrozumienia fizycznych pod-
staw metod obliczeniowych przy wyznaczaniu reakcji
uktadow statycznie wyznaczalnych, wyznaczaniu $rod-
kow ciezkosci i momentéw bezwtadnosci oraz kinema-
tyki punktu materialnego. Ma uporzgdkowang i podbu-
dowang teoretycznie wiedze z zakresu kinematyki ciata
sztywnego, dynamiki punktu materialnego i ciata sztyw-
nego, wiaczajagc w to wyznaczanie reakcji dynamicz-
nych. Ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie
wiedze w zakresie wytrzymatosci materiatéw, w tym
wiedze niezbedng do wymiarowania wytrzymatoscio-

wego, w prostych i ztozonych stanach obcigzen.

K_WG03 Zna metody zapisu wykreslnego tworéw geometrycz-
nych na ptaszczyZnie rysunku, stanowigcej podstawe za-

isu wykreslnego rysunku technicznego (zapisu kon-
P “y ,g .y. . go (zap PeU_W P6S_WG
strukcji). Ma réwniez wiedze z zakresu zasad rysunku
technicznego maszynowego oraz elementdw i schema-

tow uktadéw elektrycznych.

K_WGO04 Zna materiaty stosowane w budowie maszyn i urzadzen;
rozumie wzajemne zaleznosci pomiedzy strukturg, wy-
twarzaniem i wtasnosciami podstawowych grup mate-
riatdéw inzynierskich. Ma wiedze o przemianach fazo- | P6U_W P6S_WG
wych w metalach i stopach. Zna charakterystyki podsta-
wowych grup metalicznych materiatéw konstrukcyj-

nych.

K_WGO05 Zna podstawowe wielkosci inzynierskie oraz urzadzenia
i metody pomiarowe; zna jednostki miar, metody po-
miaru, zasady techniki mierzenia i eksperymentowania
oraz teorie btedéw. Zna przetworniki pomiarowe i pod-
stawy przetwarzania sygnatéw pomiarowych oraz cechy
metrologiczne sprzetu pomiarowego. Ma szczegdtowg PeU_W PEs_WG
wiedze dotyczacg metod pomiaru, technik mierzenia,
oceny wynikéw pomiaru oraz cech metrologicznych uni-
wersalnego sprzetu przeznaczonego do pomiaru wiel-

kosci geometrycznych.

K_WG06 Zna zagadnienia zwigzane z budowg, dziataniem i eks-
ploatacja gtéwnych elementéw i zespotéw maszyno-
wych. Ma wiedze dotyczacg budowy i dziatania uktadéw | P6U_W P6S_WG
kinematycznych stanowigcych mechanizmy zespotéw

maszyn i urzadzen.

K_WG07 Zna podstawowe techniki taczenia elementéw za po-
mocg spawania, lutowania i zgrzewania oraz podsta-
wowe sposoby odlewania, przerdbki plastycznej i prze- PEU W PES WG
rébki tworzyw sztucznych. Ma wiedze dotyczaca pod-

staw, sposobdéw i mozliwosci ksztattowania przedmio-

tow przez obroébki: skrawaniem, $cierne i erozyjne. Zna
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narzedzia i materiaty narzedziowe oraz parametry ob-
robki i mozliwosci technologiczne poszczegdlnych spo-

sobdéw obrébki ubytkowe;j.

K_WG08

Zna zagadnienia zwigzane z budowa i dziataniem robo-
tow przemystowych oraz wymagania zwigzane z bezpie-
czenstwem; zna opis matematyczny w zakresie kinema-
tycznego i dynamicznego zachowania sie robotéw oraz

cechy poszczegdlnych rodzajéw robotdw.

P6U_W

P6S_WG

K_WG09

Zna pojecia stosowane w automatyce, rodzaje uktadéw
sterowania oraz opis i charakterystyki elementéw i ukta-
dow automatyki. Ma wiedze o uktadach automatyczne;j
regulacji oraz dotyczacych ich wymaganiach. Ma wiedze

dotyczaca logicznych i cyfrowych uktadéw automatyki.

P6U_W

P6S_WG

10.

K_WG10

Ma wiedze dotyczacy elementéw potprzewodnikowych
oraz zastosowania uktadéw elektronicznych w budowie
ztozonych urzadzen. Zna zagadnienia dotyczace rodza-
jow, budowy, dziatania i wtasnosci podstawowych sen-
soréw. Zna zasady aplikacji urzadzen i uktadéw pomia-
rowych w réznych obiektach technicznych. Ma szczego-
towg wiedze dotyczacg cech sygnatéw analogowych i
cyfrowych oraz charakteryzujgcych ich parametréow.

P6U_W

P6S_WG

11.

K_WG11

Rozumie zjawiska fizyczne wystepujagce w obwodach
elektrycznych i magnetycznych. Zna budowe i zasady
dziatania maszyn i urzadzen elektrycznych. Zna charak-
terystyki pracy silnikéw elektrycznych oraz typowych
uktadéw napedowych oraz ma wiedze dotyczacg mozli-

wosci sterowania silnikow.

P6U_W

P6S_WG

12.

K_WG12

Zna zasady budowy programéw komputerowych (algo-
rytmy, schematy blokowe) oraz programowania obiek-
towego. Zna budowe mikrosterownikéw i sterownikéw
PLC, ich zasad dziatania i ich urzadzen peryferyjnych
oraz stosowanego dla nich oprogramowania narzedzio-

wego. Zna podstawy cyfrowej transmisji danych.

P6U_W

P6S_WG

13.

K_WG13

Zna budowe, dziatanie, wtasciwosci i zastosowania pod-
stawowych elementéw hydraulicznych uktadéw nape-
dowych oraz elementy i urzadzenia hydrauliczne oraz

pneumatyczne stosowane w uktadach napedowych.

P6U_W

P6S_WG

14.

K_WG14

Zna i rozumie metody numeryczne stosowane w bada-
niach symulacyjnych i analizie uktadéw dynamicznych
oraz metody obliczeniowe i narzedzia informatyczne
niezbedne do analizy wynikéw eksperymentu. Zna i ro-
zumie algorytmy z zakresu cyfrowego przetwarzania sy-

gnatow/obrazéw i uczenia maszynowego.

P6U_W

P6S_WG

15.

K_WG15

Ma wiedze dotyczgcy rodzajéw maszyn technologicz-
nych, ich budowy, dziatania, wtasnosci i stawianych im

wymagan oraz sterowania.

P6U_W

P6S_WG
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16.

K_WG16

Zna systemy wspomagania komputerowego proceséw
projektowania i obliczen konstrukcyjno-technologicz-

nych.

P6U_W

P6S_WG

17.

K_WK17

Ma podstawowg wiedze niezbedng do rozumienia spo-
tecznych, ekonomicznych i innych pozatechnicznych
uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej; zna podsta-
wowe zasady bhp obowigzujgce w przemysle elektro-
maszynowym. Orientuje sie w obecnym stanie i najnow-
szych trendach rozwojowych w budowie maszyn oraz
automatyce i robotyce. Ma podstawowg wiedze na te-

mat cyklu zycia maszyn i urzagdzen oraz systemow.

P6U_W

P6S_WK

18.

K_WK18

Ma podstawowa wiedze dotyczacy zarzadzania, w tym
zarzadzania jakoscia, logistyki i prowadzenia dziatalno-
Sci gospodarczej. Zna podstawowe uwarunkowania
prawne, ekonomiczne zwigzane z dziatalnoscig zawo-
dowg, w tym rozwojem indywidualnej przedsiebiorczo-

Sci

P6U_W

P6S_WK

19.

K_WK19

Zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu

ochrony wtasnosci przemystowe;j i prawa autorskiego.

P6U_W

P6S_WK

20.

K_WK20

Ma wiedze na temat zagrozen wynikajgcych z dziatalno-
Sci przemystowej i z eksploatacji maszyn, zna konwencje
miedzynarodowe i polskie akty prawne w dziedzinie
ochrony srodowiska oraz ekologiczne aspekty konstruo-

wania, uzytkowania i modernizacji maszyn.

P6U_W

P6S_WK

21.

K_WK21

K_Uuwo1

Rozumie wptyw spotecznych, cywilizacyjnych zmian na
styl zycia spotecznosci lokalnej, regionalnej, krajowej,

Swiatowe;j

Potrafi wykorzysta¢ poznane metody i modele matema-
tyczne do wykonania obliczen inzynierskich oraz symu-
lacje komputerowe do oceny dziatania zespotéw me-
chanicznych, urzadzen i uktadéw automatyki oraz pro-

cesow.

P6U_W

P6U_U

P6S_WK

P6S_UW

K_Uwo2

Potrafi postuzyc sie wtasciwie dobranymi srodowiskami
programistycznymi, symulatorami oraz narzedziami
komputerowo wspomaganego projektowania do symu-
lacji, projektowania i weryfikacji elementow i zespotéw

mechanicznych oraz uktadéw automatyki.

P6U_U

P6S_UW

K_Uwo3

Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami i
urzadzeniami umozliwiajgcymi pomiar podstawowych
wielkosci charakteryzujacych elementy i zespoty me-

chaniczne oraz uktady automatyki.

P6U_U

P65S_UW

K_Uwo4

Potrafi dobrac sprzet pomiarowy i statystycznie opraco-

waé wyniki pomiaréw. Potrafi postugiwac sie sprzetem

P6U_U

P65S_UW
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pomiarowym; ma praktycznie opanowane sposoby do-
konywania pomiarow geometrycznych typowych ele-
mentow maszyn z wykorzystaniem réznych narzedzi i
maszyn pomiarowych; potrafi zmierzy¢ podstawowe
wielkosci inzynierskie z zastosowaniem urzadzen po-
miarowych oraz zinterpretowac¢ uzyskane wyniki i wy-
ciggna¢ wnioski. Potrafi dokonywa¢ pomiaru réznych

wielkosci nieelektrycznych.

Potrafi zastosowac rézne metody przetwarzania sygna- | P6U_U P6S_UW
téw; ma praktyczne umiejetnosci w zakresie konfiguro-
5. K_UWO05 , , ,

wania sprzetu pomiarowego oraz przeprowadzania po-

miaréw z wykorzystaniem systemow komputerowych.

Potrafi dokonywa¢ doboru odpowiednich materiatéw | P6U_U P6S_UW
do okreslonych zastosowan oraz przeprowadza¢ bada-
nia materiatowe z wykorzystaniem podstawowych me-
tod; potrafi dokona¢ oceny wtasnosci materiatu na pod-
6. K_UWO06 stawie identyfikacji cech jego budowy w skali makro- i
mikroskopowej. Potrafi przeprowadzi¢ badania podsta-
wowych wtasciwosci wytrzymatosciowych materiatow
konstrukcyjnych oraz dokona¢ pomiaréw przemiesz-

czen i odksztatcen.

Potrafi czytac i interpretowac rysunki i schematy stoso- | P6U_U P6S_UW
wane w typowej dokumentacji technicznej oraz wyko-
7. K_Uwo7 nywac rysunki stosowane w typowej dokumentacji
technicznej z wykorzystaniem systemdw wspomagania

komputerowego.

Potrafi przeanalizowa¢ uktady sterowania automatycz- | P6U_U P6S_UW
nego oraz sporzadzac i przeksztatcaé schematy blokowe
ukfadéw automatyki; ma praktycznie opanowane me-
tody doswiadczalnej identyfikacji charakterystyk ele-
8. K_UWO08 mentéw i uktaddéw automatyki. Potrafi projektowad, ze-
stawia¢, oprogramowywac, uruchamiacd i testowac pro-
ste uktady automatyki z uwzglednieniem zadanych kry-
teriow uzytkowych i ekonomicznych, przy uzyciu wtasci-

wych metod technik i narzedzi.

Potrafi sformutowac algorytm, postuzy¢ sie jezykami | P6U_U P6S_UW
programowania wysokiego poziomu oraz odpowied-
nimi narzedziami informatycznymi do opracowania pro-
9. K_UWO09 aree yeeny P P

graméw komputerowych sterujgcych systemem auto-
matyki oraz oprogramowania mikrokontroleréw lub mi-

kroprocesoréw sterujacych w systemie automatyki.

Potrafi zaplanowaé proces realizacji prostego zespotu | P6U_U P6S_UW
mechanicznego i uktadu automatyki. Potrafi — przy for-
10. K_UW10 mutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich do-
strzegac ich aspekty pozatechniczne, w tym s$rodowi-

skowe, ekonomiczne i prawne.
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11.

K_UW11

Potrafi —zgodnie z zadang specyfikacjg — zaprojektowac
przedmiot oraz jego proces wytwarzania z zastosowa-

niem systemu wspomagania komputerowego.

P6U_U

P6S_UW

12.

K_UK12

Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i
innych zrddet; potrafi integrowac uzyskane informacje,
dokonywac ich interpretacji oraz wycigga¢ wnioski oraz

formutowac i uzasadniaé opinie.

P6U_U

P6S_UK

13.

K_U013

Potrafi pracowac indywidualnie i w zespole; umie osza-
cowac czas potrzebny na realizacje zleconego zadania;
potrafi opracowac i zrealizowa¢ harmonogram prac za-

pewniajgcy dotrzymanie termindéw.

P6U_U

P6S_UO

14.

K_UK14

Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczacy realizacji
zadania inzynierskiego i przygotowac tekst zawierajgcy
omowienie wynikow realizacji tego zadania w jezyku
polskim i w jezyku angielskim.

P6U_U

P6S_UK

15.

K_UK15

Potrafi tworzy¢ spdjne wypowiedzi ustne i pisemne w
jezyku angielskim na poziomie B2. Potrafi przygotowac
i przedstawic krotka prezentacje w jezyku polskim i w
jezyku angielskim poswiecong wynikom realizacji zada-
nia inzynierskiego.

P6U_U

P6S_UK

16.

K_UK16

Potrafi wyszukiwac, analizowac i uzytkowac informacje
ze zrodet w jezyku anagielskim na poziomie B2. Postu-
guje sie jezykiem angielskim na poziomie B2, w stopniu
wystarczajgcym do czytania ze zrozumieniem kart kata-
logowych, not aplikacyjnych, instrukcji obstugi urzagdzen
elektronicznych i narzedzi informatycznych oraz podob-

nych dokumentéw.

P6U_U

P6S_UK

17.

K_uu17

Ma umiejetnos¢ samoksztatcenia sie, m.in. w celu pod-
noszenia kompetencji zawodowych.

P6U_U

P6S_UU

18.

K_U018

K_KKO1

Potrafi pracowac i wspoétdziata¢ w grupie postugujacej
sie jezykiem angielskim na poziomie B2, w tym w zakre-
sie wtasciwym dla kierunku studidw, przyjmujac w niej
rézne role

jest gotédw analizowac zadania, przydzielone do realiza-
cji, pod katem okreslenia priorytetéw, stuzagcych maksy-
malnej efektywnosci wykonania zadania, oraz wszech-
stronnych skutkéw jego realizaciji.

P6U_U

P6U_K

P6S_UO

P6S_KK

K_KO02

ma $wiadomos¢ pozatechnicznych aspektéw dziatalno-
$ciinzyniera, miedzy innymi jej konsekwencje spoteczne
oraz wptyw na stan srodowiska.

P6U_K

P6S_KO

K_KO03

ma Swiadomos¢ odpowiedzialnosci zwigzanej z decy-
zjami, podejmowanymi w ramach dziatalnosci inzynier-
skiej, szczegdlnie w kategoriach bezpieczenstwa wita-
snego i innych oséb oraz ochrony srodowiska.

P6U_K

P6S_KO

K_K004

jest gotdw wykazywac sie przedsiebiorczoscig i pomy-
stowoscig w dziataniu zwigzanym z realizacjg zadan za-
wodowych.

P6U_K

P6S_KO

10
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jest gotow do uzupetniania oraz krytycznej oceny wie-
dzy specjalistycznej i potrafi dobiera¢ wtasciwe zrodta
wiedzy i metody uczenia sie dla siebie i innych; ma swia-
domos¢ waznosci spotecznej roli inzyniera oraz koniecz-
5. K_KRO5 nosci brania udziatu w przekazywaniu spoteczeristwu | P6U_K P6S_KR
wiarygodnych informacji i opinii dotyczacych osiggnie¢
technikiiinnych jej aspektéw, szczegdlnie w zakresie ro-
botyki i automatyzacji proceséw, zarowno w jezyku pol-
skim jaki i angielskim

ma $wiadomos¢ waznosci zachowania w sposéb profe-
6. K_KRO6 sjonalny, przestrzegania zasad etyki zawodowej i posza- | P6U_K P6S_KR
nowania réznorodnosci pogladow i kultur.

ma $wiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wiasng
oraz gotowos$¢ podporzadkowania sie zasadom pracy w

7. K_KRO7 , \ e Sk £ pre P6U_K P6S_KR
zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie re-
alizowane zadania.
Jest gotéw do czynnego uczestniczenia w badaniach na-
8. K_KKO8 ukowych P6U_K P6S_KK
> llos¢ efektow: 21 W 18U 8 K

11
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II.2  Tabela pokrycia charakterystyk drugiego stopnia efektdw uczenia sie przez
kierunkowe efekty uczenia sie (KEU)

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

Nazwa kierunku studiow: Robotyka i automatyzacja proceséw
Poziom studiow: studia pierwszego stopnia

Poziom kwalifikacji (PRK): 6

Profil studiow: ogélnoakademicki

Dyscyplina naukowa: inzynieria mechaniczna oraz automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne

(dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych)

Lp
Charakterystyki drugiego
stopnia efektéw uczenia sie
Kierunkowe efekty uczenia sie
dla kwalifikacji na poziomie
6 PRK (KEU)
(S)
symbol symbol
1. K_W(01), K_W(02), K_W(03), K W(04), K_W(05), K_W(06), K W(07), K_W(08), K_W(09),
K_W(10), K_W(11), K_W(12), K_W(13), K_W(14), K_W(15), K_W(16)

P6S_WG
2 K_W(17), K_W(18), K_W(19), K_W/(20), K_W(21)

P6S_WK
3 K_U(01), K_U(02), K_U(03), K_U(04), K_U(05), K_U(06), K_U(07), K_U(08), K_U(09), K_U(10),

K_U(11)

P6S_UW
4 K_U(12), K_U(14), K_U(15), K_U(16)

P6S_UK
5 K_U(13), K_U(18)

P6S_UO
6 K_U(17)

P6S_UU

[EEN
N
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7 K_K(01), K_K(08)
P6S_KK
8 K_K(02), K_K(03), K_K(04)
P6S_KO
9 K_K(05), K_K(06), K_K(07)
P6S_KR
z Informacja o ilosci pokrytych charakterystyk drugiego stopnia PRK typowych dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa wyzszego (S)
21W, 18U, 8K
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II.3 Tabela pokrycia charakterystyki pierwszego stopnia PRK dla kwalifikacji obej-
mujgcych kompetencje inzynierskie, przez kierunkowe efekty uczenia sie.

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

PRZEZ KIERUNKOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Nazwa kierunku studiow: Robotyka i automatyzacja proceséw

Poziom studiéw: studia pierwszego stopnia
Poziom kwalifikacji (PRK): 6

Profil studiéw: ogélnoakademicki
Dyscyplina naukowa): inzynieria mechaniczna oraz Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne
(dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych)

Opis charakterystyki drugiego stopnia PRK dla kwalifikacji obejmu-
jacych kompetencje inzynierskie
Symbol Odniesienie do kierunkowych
Absolwent po ukoriczeniu kierunku studiéw: efektow uczenia sie (KEU)
zna i rozumie (W)
potrafi (U)
WIEDZA (W) zna i rozumie
K_WG01, K_WG02, K_WG03,
K_WG04, K_WG05, K_WG06,
1 PS WG podstawowe procesy zachodzace w cyklu zycia urzadzen, K_WGO07, K_WGO08, K_WG09,
- obiektow i systemdw technicznych K_WG10, K_WG11, K_WG12,
K_WG13, K_WG14, K_WG15,
K_WG16
podstawowe zasady tworzenia i rozwoju réznych form indy- K_WK17, K_WK18, K_WK19,
2 P6S_WK . . L. -
- widualnej przedsiebiorczosci K_WK20
UMIEJETNOSCI (V) potrafi
K_UWO02, K_UWO03, K_UW04,
planowac i przeprowadzac eksperymenty, w tym pomiary i K_UW05, K_UWO6, K_UWO8,
. . . Y K_UW10, K_UW11, K_UK12,
symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane wyniki i K UW14
wyciaggac wnioski -
przy identyfikacji i formutowaniu specyfikacji zadan inzynier-
skich oraz ich rozwigzywaniu: K_UWO01, K_Uw02, K_UW03,
- wykorzystywaé metody analityczne, symulacyjne i ekspery- | K_UWO04, K_UWO05, K_UWOQS6,
mentalne, K_UWO07, K_UwO08, K_UWO09,
- dostrzegacd ich aspekty systemowe i pozatechniczne, w tym | K_UW10, K_UW11
3 P6S_UW(1)
aspekty etyczne,
- dokonywac¢ wstepnej oceny ekonomicznej proponowanych
rozwigzan i podejmowanych dziatan inzynierskich.

. . . . L K_UWO02, K_UW04, K_UWO06,
dokonywac krytycznej analizy sposobu funkcjonowania ist- K_UW08 - -
niejgcych rozwigzan technicznych i oceniac te rozwigzania -
projektowac — zgodnie z zadang specyfikacja — oraz wykony-
wac typowe dla kierunku studiéw proste urzadzenia, K_UWO02 K_UWO08, K_UW10,
obiekty, systemy lub realizowa¢ procesy, uzywajac odpo- K_UW11
wiednio dobranych metod, technik, narzedzi i materiatéw

14
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lIl Opis programu studiow

[11.1 Forma studiow

Studia prowadzone sg w formie stacjonarnej i niestacjonarne;.

[11.2 Czas trwania studiow

Studia w formie stacjonarnej i niestacjonarnej trwajg siedem semestrow.

[11.3 Plan studidow

Plan studiéw zawiera zatacznik nr 1

1.4 Liczba punktow ECTS konieczna do ukonczenia studidéw

210 punktéw ECTS dla studiéw stacjonarnych i niestacjonarnych.

[11.5 Opis poszczegdlnych przedmiotow

Opis poszczegdlnych przedmiotdw zawiera zatgcznik nr 2

1.6 Matryca efektow uczenia sie

Matryce efektéw uczenia sie dla studiow | stopnia dla kierunku Robotyka i automatyzacja pro-
cesow zawiera zatacznik nr 3

[1l.7 Sumaryczne wskazniki ilosciowe charakteryzujgce program studiow

Student studiéw stacjonarnych musi uzyska¢ na zajeciach wymagajgcych bezposredniego
udziatu nauczycieli akademickich 119,5 (57%) punktéw ECTS, za$ dla studidw niestacjonarnych
85 (40%) punktéw ECTS.

Liczba punktéow ECTS, ktorg student otrzymuje w ramach zajeé¢ zwigzanych z prowadzonymi

badaniami naukowymi wynosi 112 (53%) punktéw ECTS.

Liczba punktow ECTS, ktérg student otrzymuje w ramach zajeé zwigzanych ze zdobywaniem

kompetencji inzynierskich wynosi 159,5 (76%) punktéw ECTS.

Szczegdty zestawiono w tabelach 1,2i3

Tabela 1 Sumaryczne wskazniki ilosciowe programu studiow

Lp. Sumaryczne wskazniki iloSciowe programu studiow ECTS

Studia stacjo-
narne

taczna liczba punktéw ECTS przyporzadkowana do zajeé prowadzonych z bezposrednim udziatem | 119,5
nauczycieli akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia i studentéw: Studia niestacjo-
narne

86
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2 | taczna liczba punktéw ECTS przyporzadkowana zajeciom podlegajacym wyborowi: 64

taczna liczba punktéw ECTS przyporzgdkowana zajeciom z dziedziny nauk humanistycznych lub 5
nauk spotecznych:

taczna liczba punktéw ECTS przypisana zajeciom:

4 | zwigzanym z prowadzonymi badaniami naukowymi w dyscyplinie wtasciwej, stuzgcym przygoto- 112
waniu studenta do prowadzenia dziatalnosci naukowej lub udziat w tej dziatalnosci
taczna liczba punktéw ECTS przypisana zajeciom odnoszacym sie do dyscyplin, do ktérych przy-
porzadkowano kierunek studiow:

5 - dyscyplina inzynieria mechaniczna 161
- dyscyplina automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne 49

Tabela 2 Grupa zajeé¢ zwigzanych z prowadzonymi badaniami naukowymi

Zajecia lub grupy zaje¢ zwiazane z prowadzona w uczelni dzialalno$cia naukowa
w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek studiow,
uwzgledniajace udzial studentow w zajeciach przygotowujacych do prowadzenia dzialalno-
$ci naukowej lub udzial w tej dzialalnosci

Nazwa zajec lub Forma/formy zajec¢ Laczna liczba godzin Liczba punktow
grupy zaje¢ ST/NST ECTS
Fizyka wW/C/L 90/56 8
Mechanika techniczna w/¢ 90/60 7
Materiatoznawstwo W/L 30/20 2
Teoria sterowania w/¢ 60/32 4
Technologie wytwarza-
nia w/L 60/32 4
Mechatronika W/L 60/32
Napedy elektryczne W/L 45/26 3
Napedy hydrauliczne i
W/L 45/26 3
pneumatyczne
Podstawy konstrukcji W/L 60/36 4
Praca przejsciowa P 60/32 6
Automatyzacja i roboty-
. . w/L 60/36 4
zacja produkgji
Technologie wytwarza-
, W/L 60/32 4
nia
Przygotowanie i ztozenie
. ZBN 340 15
pracy dyplomowej
Grupa zaje¢ C wW/L/P 525/316 43
Razem: 1585/1076 112

* nalezy wybrac¢ wtasciwe

16



Uniwersytet Radomski Wydziat Mechaniczny

Tabela 3 Grupa zaje¢ stuzgcych zdobywaniu przez studenta kompetencji inzynierskich

Zajecia lub grupy zaje¢ umozliwiajace uzyskanie kompetencji inzZynierskich, 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 zaj¢¢ lub grupy zajec Forma/formy zajgé¢ Laczna liczba Liczba punktow
godzin ECTS

Mechanika techniczna W/P/L 90 /60 7
Podstawy inzynierii W/L 45 /26 3
Elektrotechnika W/C/L 75 /52 5
Zapis konstrukgji W/L 60 /36 4
Materiatoznawstwo W/L 30/20 2
Programowanie W/L 90 /52 6,5
Teoria sterowania Ww/C 60 /32 4
CAD/CAE W/L/P 120 /68 9,5
Podstawy robotyki w/¢/L 75 /52 6
Uktady elektroniczne W/L 45 /26 3
Mechatronika W/L 60 /32 5
Technologie wytwarzania W/L 60 /32 4
Metrologia W/L 30/20 2,5
Mikrosterowniki wW/L /P 75 /42 6
Napedy elektryczne W/L 45 /26 3
Napedy hydrauliczne i pneumatyczne W/L 45 /26 3
Maszyny technologiczne W/L 30/20 2
Podstawy konstrukgji W/L 60 /36 4
Sterowniki przemystowe PLC W/L 75 /42 6
Praca przejsciowa P 60 /32 6
Programowanie robotdw przemystowych W/L 90 /52 8
Automatyzacja i robotyzacja produkcji W/L 60 /36 4
Modelowanie i symulacja uktadéw elektro-

pneumatycznych WL 45/26 4
Druk 3D / Skanowanie 3D W/P 45 /28 4
i I om | s
Obrabiarki CNC / Systemy CAM W/L 45 /30 4
femriebitd IR |
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Roboty mobilne / Inzynieria systemow W/L 45 /30 4

Syst kwizycji d h / Di tyk

ystemy akwizycji danych / Diagnostyka W/L 45 /26 4

maszyn

Podst ROS(Robot O ting Syst

odstawy .( obot Operating System) / W/L 45 /26 3

Programowanie w CodeSys

Syst izyj Model ie cyf

ystemy vslnzyjne / Modelowanie cyfrowe W/L 45 /26 4

w przemysle

Praktyka zawodowa (4 tygodnie) - 0/0 5

Przygotowanie i ztozenie pracy dyplomo- ZBN 0/0 15

wej

Razem: 1800/ 1068 159,5

111.8 Praktyka

Program studiéw przewiduje odbycie czterotygodniowej (160 h), dyplomowej praktyki
wakacyjnej na studiach pierwszego stopnia po 6 semestrze studidow (4 pkt. ECTS zaliczane do
6 semestru). Zakres praktyk zostat okreslony w szczegdtowych zasadach organizacji ksztatcenia

(zasady studiowania) okreslonych przez Dziekana wydziatu mechanicznego.

I11.9 Zasady dyplomowania

Warunkiem ukoniczenia studidw i uzyskania dyplomu ukonczenia studidw jest uzyskanie okre-
Slonych w programie studidw efektédw uczenia sie, ktérym przypisano 210 punktéw ECTS, po-

zytywna ocena pracy dyplomowej i ztozenie egzaminu dyplomowego.

Praca dyplomowa jest samodzielnym opracowaniem zagadnienia prezentujgcego ogdlng wie-
dze i umiejetnosci studenta zwigzane ze studiami pierwszego stopnia na kierunku Robotyka i

automatyzacja procesow oraz umiejetnos$ci samodzielnego analizowania i wnioskowania.

Przed egzaminem dyplomowym, praca dyplomowa sprawdzana jest z wykorzystaniem Jedno-

litego Systemu Antyplagiatowego.
Warunki ukoriczenia studiéw oraz szczegétowe zasady dyplomowania zawarto w:

e Regulaminie studiéw w URad.,

e Zasadach organizacji ksztatcenia (zasady studiowania) przyjetych na Wydziale Mecha-
nicznym,

e Sylabusie przedmiotu , Przygotowanie i ztozenie pracy dyplomowej”,

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

18



