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CHARAKTERYSTYKA KIERUNKU STUDIOW

Nazwa kierunku: Automatyka i Robotyka
Poziom ksztalcenia: I stopien

Profil ksztalcenia: Praktyczny
Forma studiow: Stacjonarne

Tytul zawodowy uzyskiwany przez

Inzynier
absolwenta:
Przyporzadkowanie do ~ Dziedzina nauk
dziedzin nauki inzynieryjno-technicznych
Wskazanie dyscyplin (naukowych lub — automatyka, elektronika i elektrotechnika
artystycznych), do ktérych odnosza sie (wiodgca) — 60%,
efekty ksztalcenia: — inzynieria mechaniczna — 40%

FORMA STUDIOW | SYLWETKA ABSOLWENTA

CELE KSZTALCENIA - SYLWETKA ABSOLWENTA SPECJALNOSCI:

ROBOTYKA | MECHATRONIKA

Absolwent tej specjalno$ci jest przygotowany do rozwigzywania problemoéw technicznych,
mechatronicznych, zarzadzania oraz marketingu zwigzanych z automatyzacja i robotyzacja,
m.in. dotyczacych rozpoznawania oraz analizowania standéw procesu produkcyjnego i jego
otoczenia pod katem automatyki, projektowania mechatronicznego manipulatoréw, robotow
I innych ukladéw, w ktorych zintegrowane s3 elementy elektroniczne, elektryczne

I mechaniczne. Absolwent uczy si¢ wdrazania nowoczesnej techniki, stosowania robotow,
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systemow komputerowych, urzadzen sensorycznych oraz réznych technik budowy uktadow
napgdowych i sterowania oraz wykorzystania informatyki w roznych dziedzinach techniki.
W czasie trwania studiow studenci poznaja podstawy teoretyczne i praktyczne w takich
dziedzinach jak: napedy elektryczne i hydrauliczne maszyn, sterowanie i programowanie
manipulatorow, projektowanie uktadow mechatronicznych i1 innych. Absolwent uczy si¢ takze
umiejetnosci korzystania ze sprzgtu komputerowego, uzyskuje szeroka wiedz¢ z zakresu
informatyki, automatyki, komputerowego wspomagania projektowania i zarzadzania jako$cia
wytwarzanych  wyrobow, programowania zaro6wno komputerow uniwersalnych jak
i sterownikow cyfrowych. Dysponuje wiedzg z zakresu algorytméw sterowania regulacji

automatycznej oraz innych algorytmow obliczeniowych i decyzyjnych.

Absolwent tej specjalnosci po zakonczeniu studiow bedzie posiada¢ umiejetnos¢ wdrazania
| utrzymania zautomatyzowanych i zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych w rdéznych
branzach przemystu oraz rozwigzywania probleméw z zakresu optymalizacji, podejmowania

decyzji, monitorowania i diagnostyki proceséw, z zastosowaniem najnowszych

Program studiow jest sprofilowany w celu wyksztalceniem specjalistow w zakresie szeroko
rozumianej automatyki 1 robotyki, ktorzy posiadaja podstawowa wiedz¢ dotyczaca
projektowania 1 implementacji uktadéw sterowania, W tym elementow pomiarowych
I wykonawczych automatyki, procesorow sygnatowych, sterownikéw, sieci komputerowych,
metod 1 systemOw sterowania i wspierania decyzji oraz zarzadzania informacja. Absolwenci
posiadaja wszelki niezbedne umiejetnosci do pracy zar6wno w obszarze produkcji jak, stuzb
utrzymania ruchu 1 biur projektowych zajmujacych si¢ wszechstronnym przygotowaniem

produkciji.

Absolwent tej specjalnosci potrafi uzupetlnia¢ 1 unowocze$nia¢ nabyta wiedze, poglebiaé
umiejetnosci praktyczne oraz efektywnie zmienia¢ specjalno$¢ zawodowa w relacji do nowych
oczekiwan rynku pracy. Poniewaz program studiow pierwszego stopnia jest zgodny
ze standardami nauczania, absolwent specjalnosci Mechatronika i Automatyka jest
przygotowany do podjecia ksztalcenia na studiach drugiego stopnia na tym samym lub

pokrewnym Kkierunku.
CELE KSZTALCENIA - SYLWETKA ABSOLWENTA SPECJALNOSCI:
AUTOMATYZACJA | UTRZYMANIE RUCHU

Absolwent tej specjalno$ci jest przygotowany do rozwigzywania problemoéw technicznych,
zwigzanych z automatyzacjg i robotyzacjg produkcji oraz z podstawowymi zagadnieniami
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dotyczacymi rozpoznawania oraz analizowania stanoOw procesu produkcyjnego i jego otoczenia
pod katem automatyzacji produkcji. Posiada wiedz¢ z zakresu konstrukcji jak i eksploatacji
maszyn i urzadzen. Potrafi diagnozowac stan maszyn oraz planowac ich przeglady, remonty lub
naprawy. W oparciu o komputerowe wspomaganie prac inzynierskich potrafi projektowac czgsci
i podzespoty maszyn zarowno dla ich odtworzenia, jaki i regeneracji.

W czasie trwania studiow studenci poznaja podstawy teoretyczne i praktyczne w takich
dziedzinach jak: napgdy maszyn i robotéw, sterowanie i programowanie manipulatoréw,
projektowanie uktadow mechatronicznych i1 innych. Absolwent uczy si¢ takze umiejetnosci
korzystania ze sprzetu komputerowego, uzyskuje szeroka wiedzg¢ z zakresu informatyki,
automatyki, komputerowego wspomagania projektowania i zarzgdzania jakos$cig wytwarzanych
wyrobow. Dysponuje wiedzg z zakresu algorytmoéw sterowania regulacji automatycznej oraz
innych algorytméw obliczeniowych i decyzyjnych. Absolwent tej specjalnosci po zakonczeniu
studiow bedzie posiadaé umiejetnos¢ wdrazania 1 utrzymania zautomatyzowanych
I zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych w roéznych branzach przemystu oraz
rozwigzywania probleméw z zakresu optymalizacji, podejmowania decyzji, monitorowania
I diagnostyki proceséw, z zastosowaniem najnowszych programoéw i narzedzi diagnostycznych.
Program studiow jest sprofilowany w celu wyksztalceniem specjalistow w zakresie szeroko
rozumianej automatyki, ktorzy posiadaja podstawowa wiedze dotyczaca projektowania
i implementacji uktadow sterowania, w tym elementéw pomiarowych i wykonawczych
automatyki. Ponadto, absolwent jest specjalista z zakresu planowania prac umozliwiajacych
bezkolizyjne funkcjonowanie procesu produkcyjnego z uwzglgdnieniem koniecznych napraw
I przegladéw parku maszynowego Absolwenci posiadaja wszelkie niezbgdne umiejetnosci
do pracy zarowno w obszarze produkcji jak, stuzb utrzymania ruchu i biur projektowych
zajmujacych si¢ wszechstronnym przygotowaniem produkcji. Absolwent tej specjalnosci potrafi
uzupetnia¢ 1 unowoczesnia¢ nabyta wiedzg, poglebia¢ umiejetnosci praktyczne oraz efektywnie
zmienia¢ specjalno$¢ zawodowa w relacji do nowych oczekiwan rynku pracy. Poniewaz
program studiow pierwszego stopnia jest zgodny ze standardami nauczania, absolwent
specjalnosci Automatyzacja i Utrzymanie Ruchu jest przygotowany do podjecia ksztalcenia
na studiach drugiego stopnia na tym samym lub pokrewnym kierunku.
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EFEKTY UCZENIA SIE NA KIERUNKU AUTOMATYKA | ROBOTYKA

STUDIA PIERWSZEGO STOPNIA — PROFIL PRAKTYCZNY

Umiejscowienie kierunku w dziedzinach ksztalcenia

I.  EFEKTY UCZENIA SIE DLA KIERUNKU AUTOMATYKA | ROBOTYKA

T- obszar uczenia si¢ w zakresie nauk technicznych
1-Studia pierwszego stopnia
P-Profil praktyczny

InzP- efekty uczenia si¢ prowadzace do uzyskania kompetencji inzynierskich
na studiach pierwszego stopnia

W- kategoria wiedzy

U — Kategoria umiejetnosci

K- kategorie kompetencji spotecznych
01, 02, 03 numer efektu uczenia si¢

1. Tabela odniesien efektow kierunkowych do efektow obszarowych

Kierunkowy
efekt
uczenia si¢
— symbol

K_Wo01

Kierunkowy efekt ksztalcenia dla kierunku
Automatyka i Robotyka- studia | stopnia— opis

Ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca:
analize matematyczng, algebre liniowa, metody
probabilistyczne, statystyke matematyczng oraz
dziatania na zmiennych zespolonych
ukierunkowanych na rozwigzywanie problemow,
takich jak: (1) analiza 1 synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikow
eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodoéw
elektrycznych i elektronicznych, 4)
rozwigzywanie zadan mechaniki  ogélnej,
obejmujaca kinematyke 1 dynamike. Potrafi
stosowa¢ ta wiedze¢ w zakresie studiowanego
kierunku studiow

Odniesienie
do
obszarowych
efektow
uczenia si¢

T1P_WO01

Odniesienie do
efektow uczenia si¢
prowadzacych do
uzyskania
kompetencji
inzynierskich

InzP_W01

K_W02

Ma podstawowa wiedz¢ z  matematyki
stosowane;j obejmujaca modelowanie
matematyczne, metody numeryczne oraz metody
symulacji uzywane do rozwigzywania
probleméw 1 zadan inzynierskich. Ma
podstawowa wiedz¢ z zakresu wybranej
specjalnosci 1 potrafi stosowaé ja w obszarze
studiowanego kierunku studiow

T1P_ W02

InzP_W02
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K_W03

Ma elementarng wiedz¢ w zakresie fizyki
dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki,
elektrycznosci i magnetyzmu oraz fizyki ciata
stalego, wilaczajac  wiedz¢ konieczng do
zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych
wystepujacych A4 uktadach regulacji
automatycznej. Ma podstawowg wiedzg =z
zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac
ja w obszarze studiowanego kierunku studiéw

T1P_WO1

InzP_W02

K_W04

Ma wiedze teoretyczng w zakresie reprezentacji
sygnatéw, jak réwniez zwigzanymi z nimi
systemami dynamicznymi, ciggltymi i
dyskretnymi w czasie, opisanych zaré6wno w
dziedzinie czasu, jak i w dziedzinie
czestotliwosci. Ma ugruntowang podstawowa
wiedz¢ z zakresu wybranej specjalnosci

T1P_WO3
T1P_ W04

InzP_W02
InzP_W03

K_WO05

Ma podstawowg wiedz¢ w zakresie budowy i
funkcjonowania systemOw operacyjnych oraz
programowania w jezykach niskiego i wysokiego
poziomu. Potrafi wykorzysta¢ ta wiedze w
zakresie studiowanego kierunku studiow

T1P_ W02

InzP_W02
InzP_WO05

K_W06

Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie budowy i
funkcjonowania procesoréw, komputerdw i sieci
komputerowych. Potrafi stosowa¢ ta wiedze w
zakresie rozwigzywania probleméow
inzynierskich oraz w zastosowaniach poza
technicznych

T1P_W02
T1P W03

InzP_W01
InzP_W02
InzP_WO05
InzP_WO06

K_WO07

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i
elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
zjawiskach, prawach, wielkos$ciach i jednostkach
niezbedng do analizy prostych obwodow
elektrycznych 1 elektronicznych pradu statego i
sinusoidalnie zmiennego. Rozumie 1 potrafi
stosowa¢ ta wiedz¢ w aspekcie zagadnien
automatyki i robotyki

T1P_WO02

InzP_W01
InzP_W02

K_WO08

Ma elementarng wiedzg o metodach, przyrzadach
i ukltadach pomiarowych stosowanych do
pomiaru wybranych wielko$ci elektrycznych 1
nieelektrycznych. Zna wplyw tych czynnikéw na
mozliwo$¢ utrzymania systemow 1 obiektow
typowych dla studiowanego kierunku studiéw

T1P_ W02
T1P_WO3
T1P_ W06

InzP_W03

K_W09

Ma elementarng wiedz¢ dotyczaca mechaniki
oraz konstrukcji mechanicznych, jak réwniez
stosowanych w nich materialach i sposobach ich

T1P_WO03

InzP_W01
InzP_W02
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doboru w celu zapewnienia wilasciwego cyklu
zycia urzadzen i systeméw technicznych

InzP_W03
InzP_W04

K_W10

Ma wiedz¢ o podstawowych rodzajach i
strukturach uktadow regulacji automatycznej: (1)
rozumie konieczno$¢ konstruowania opisu
matematycznego systemu dla potrzeb
projektowania ukladow regulacji, (2) posiada
podstawowg wiedz¢ w  zakresie metod
projektowania uktadow regulacji, (3) ma
elementarng wiedze¢ zwigzang ze sterowaniem
systemami dyskretnymi i ciggtymi

T1P_ W03
T1P_WO7

InzP_W01
InzP_W02

K_Wi11

Ma wiedz¢ w zakresie nowoczesnych robotow
przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe
uktady napedowe 1 sensoryczne robotow
przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z
funkcjonowaniem robotéw przemystowych, (3)
typowe zastosowania robotow w przemysle

T1P_WO3
T1P_ W05

InzP_W01
InzP_W02

K_W12

Ma  wiedz¢ w  zakresie  zastosowania
dedykowanego oprogramowania i
oprzyrzadowania wykorzystywanego do
projektowania uktadow automatyki w zakresie:
(1) programowalnych sterownikéw logicznych
(PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych
1 typowych zastosowan maszyn elektrycznych,
(3) programowych narzedzi inzynierskich
umozliwiajacych weryfikacje funkcjonowania
uktadoéw sterowania

T1P_WO3
T1P_ W07
T1P_W06

InzP_W01
InzP_W03
InzP_W04

K_W13

Ma ogo6lng wiedz¢ dotyczaca: (1) kwantowania i
probkowania  sygnaléw, (2)  algorytmow
sterowania cyfrowego, w tym cyfrowych
regulatorow PID, (3) implementacji ukladow
regulacji ze sprzezeniem od stanu i od wyjscia
wykorzystujacych obserwatory stanu

T1P_WO03

InzP_WO04

K_W14

Ma uporzadkowana wiedz¢ ogo6lng w zakresie
urzagdzen automatyki przemystowej 1 sieci
przemystowych, znajac  ich  systematyke,
stosowane standardy oraz symbole stosowane do
ich przedstawiania

T1P_WO03
T1P_W06
T1P_WO07

InzP_W02
InzP_W04

K_W15

Ma elementarng wiedze¢ w zakresie: (1)
formutowania probleméw decyzyjnych, (2)
technik przeszukiwan prostych, heurystycznych i
metaheurystycznych, (3) systemow ekspertowych
1 obliczen inteligentnych 1 wplywu tych
czynnikéw na cykl zycia obiektow i zarzadzanie
jakoscig

T1P_ W02

InzP_W01
InzP_W02
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InzP_W01
InzP_W02
i iali i i InzP_W03
K W16 Posmda. spec‘Jahst’yc.znq wiedze w zakresie T1P W04 —
- wybranej specjalnos$ci - InzP_WO04
InzP_WO05
InzP_WO06
Posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz
K_W17 [najnowszych trendow rozwoju automatyki i| T1P_WO05 InzP_W03
robotyki
Ma podstawowa wiedz¢ niezbgedng do
ieni i InzP_W02
K Wig |Zrozumienia spol.ecznych, ekonoml.cznych, T1P W08 -
- prawnych i innych pozatechnicznych - InzP W05
uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej B
Zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z
$ci T InzP_W04
K_W19 zakresu‘ ochrony wiasnosci przem’yslowej i prawa T1P W10 —
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow InzP W05
informacji patentowej B
Ma podstawowa wiedze w zakresie zarzadzania,
K W20 |w tym zarzadzania jakoscia, i prowadzenia| T1P_WO09 InzP_WO06
dziatalnosci gospodarczej
ia i i InzP_WO05
K W21 Zna glementarne ;asady .tV\I.OFZGHIfi .I rozwoju TIP Wil -
- form indywidualnej przedsigbiorczos$ci - InzP_\WO06
Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD| T1P_WO07
K W22 | orafiki inzynierskiej T1P_WO05 InzP_Wo4

K_U01

Potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet
jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak
rébwniez integrowaé je w celu interpretacji, a
takze wyciagga¢ wnioski 1 formulowac opinie

T1P_UO1

InzP_U01

K_U02

Potrafi  przygotowa¢  dokumentacj¢  oraz
prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego
zadania inzynierskiego, korzystajac z
odpowiednich technik i narzedzi informacyjno-
komunikacyjnych

T1P_U02
T1P_U04
T1P_UO07
T1P_U19

InzP_U03

K_U03

W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedzg z
zakresu techniki 1 zagadnien pozatechnicznych,
ma umiejetnos$¢ samoksztalcenia sig, m.in. w celu
podnoszenia kompetencji zawodowych

T1P_UO5

InzP_U03
InzP_U11

K_U04

Postuguje sie jezykiem angielskim w stopniu
pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze
zrozumieniem prostych tekstow technicznych,
m.in. instrukcji obstugi sprzetu 1
oprogramowania

T1P_U04
T1P_UO06

InzP_U03
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Potrafi wykorzysta¢ i wlasciwie dobra¢ aplikacje

T1P_U08

K UOS do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy T1P U09 InzP_U01
- modeli systemow, zarowno cyfrowych jak 1 T1P U17 InzP_U02
analogowych -
Potrafi dokonaé: (1) analizy i przetwarzania InzP_U01
sygnatéw, (2) analizy systemow dynamicznych w T1P U09 InzP U06
K_U06 dziedzinie czasu 1  czestotliwoscei, Z| T1p U13 -
zastosowaniem odpowiednich narzedzi - InzP_U07
sprzetowych i1 programowych InzP_U09
InzP_U03
Potrafi prOJek’towaé proste uklady cyfrowe oraz| 15 16 InzP_U07
K_U07 skonfigurowa¢ sprze¢t komputerowy i urzadzenia T1P U14
sieci komputerowej - InzP_U08
InzP_U10
P.O'[I’?Iﬁ pisac’ proste programy w j‘qzykaf:h T1P U16 InzP_U11
K_U08 niskiego i wysokiego poziomu oraz analizowac i T1P Ul4
konfigurowac wybrane systemy operacyjne - InzP_U12
K_U09 Potrafi  dobierac . i stpsowac’ podstawowe T1P Ul4 InzP_U11
elementy elektroniczne 1 uktady scalone do T1P U16
budowy prostych uktadow elektronicznych - InzP_U12
Potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych
wielkosci  elektrycznych, (2) opracowa¢| T1P_UO8
KUL0 1 irzymane wyniki pomiaréw, (3) okreslié bledy i| T1P_U09 InzP_U01
niepewnosci pomiaréw
InzP_UO1
P‘o“[raﬁ zbadac" podsta\_Vowe wigs’c_lw.oém T1P U09 InzP_U02
K U1l liniowych systemoéw dynamicznych, takie jak: (1) T1P U08
stabilnos¢, (2) sterowalnos$¢, (3) obserwowalnos$¢ - InzP_U03
InzP_U06
Potraﬁ zqstosowaé ’elem.entarne ,techniki T1P U15 InzP_U06
K_U12 |projektowania regulatorow 1 dokona¢ oceny T1P U16
jakosci ich funkcjonowania - InzP_U09
Potrafi rozwiazywaé podstawowe zagadnienia
Zwigzane z eksploatacja robotow InzP U06
przemystowych, takie jak: (1) =zadanie| TI1P_U13 -
K Ulg | Kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych| T1P_U14 InzP_U08
- manipulatoréw przemystowych, (2) zastosowanie | T1P_U17 InzP U10
typowych jezykow 1 sposobdéw programowania| TI1P_U11 InZP_U 11
robotdéw, (3) zastosowanie zasad bezpieczenstwa -
zwigzanych z wykorzystaniem robotow
Potrafi zaprojektowa¢ prosty uktad sterowania z
zastosowaniem programowalnych sterownikow
logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie T1P U13
K_U14 podstawowych struktur 1 jezykow T1P U16 InzP_U03

umozliwiajacych opis funkcjonowania PLC, (b)
weryfikacje poprawnosci opisu funkcjonowania
prostego uktadu sterowania.

9|Strona




Potrafi projektowa¢ proste uktady cyfrowej
K_U15 regulacji automaﬁyp;nq, do]alerac regulatory 1 1gh T1P_U09 InzP_U03
parametry, czujniki pomiarowe 1 urzadzenia| TI1P_U16
wykonawcze
Potrafi stosowa¢ nowoczesne programowe
K U16 narzedzia inzynierskie, np. Matlab Control| T1P_UQ09 InzP_U11
- System Toolbox oraz Simulink, w zadaniach| T1P_U16 InzP U12
projektowania uktadéw regulacji automatycznej B
Potrafi  okresli¢ problem decyzyjny oraz
oszacowac przydatno$¢ metod i technik sztuczne;j InzP_U03
o . . . ) T1P_U09
K_U17 inteligencji do jego rozwigzania, oraz T1P U14 InzP_U11
zaprojektowac 1 zaimplementowac prosty system - InzP U12
wspomagania decyzji B
InzP_U01
Potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedze do InzP_U02
) ] , . T1P_Ul4
K_U18 rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z T1P U15 InzP_U04
wybrang specjalnoscia - InzP UO5
InzP_U07
Podczas projektowania nowoczesnych uktadow InzP_U03
automatyki, potrafi dostrzega¢ ich aspekty| T1P_U10
K_U19 pozatechniczne, w  tym srodowiskowe, | T1P_U12 InzP_U04
ekonomiczne i prawne InzP_U11
i i ] i higi InzP_U03
K U20 Stosu!e zgsady bezplec%enstwa i higieny pracy TP U11 —
- obowigzujace w przemysle - InzP_U11
Potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i
narzq;,dp 'slu‘iqcyf:h do rozwigzywania prostygh T1P U15 InzP_U08
K_U21 zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i T1P U18
robotyki oraz wybiera¢ i stosowaé wlasciwe - InzP_U12
metody i narz¢dzia
Potrafi zredagowac, przeanalizowac 1
zaprezentowa¢ ~ wymagania  stawiane = w| TI1P_UO02 InzP_UO03
przedsiewzigciach zwigzanych z| T1P_UO03 InzP U04
K_U22 rozwigzywaniem 1 realizacja zadan inzynierskich| T1P_UOQO7 B
typowych dla automatyki i robotyki z| T1P_U14 InzP_U11
uwzglednieniem aspektow ekonomicznych oraz| TI1P_U18 InzP_U12
ergonomii i bezpieczenstwa pracy
InzP_U03
Posmdg elc?meptame umlejgtnoém w Zakres¥e T1P_U16 InzP_U07
K_U23 postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia T1P U19
grafiki inzynierskiej - InzP_U08
InzP_UQ09
K KOl Swiadomie odpowiada za prace wlasna oraz| T1P_KO03 InzP_KO1
- przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole T1P_KO7 InzP_K02
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Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i
wpltywu nowoczesnych metod 1 technik| T1P_KO1
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki| T1P_KO02
na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K_K02 InzP_K02

Ma swiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej
wiedzy w zakresie uktadow automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad koniecznosci
podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie InzP KO1
K_KO03 nowopowstajacych technologii, znajac| T1P_KO1 -
mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zar6wno
na studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez
szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostki

InzP_K02

Rozumie potrzeb¢ jasnego formulowania
K_K04 informacji zwigzanych z osiagnigciami techniki| T1P_KO7 InzP_K02
w dyscyplinie automatyka i robotyka

Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i

K_KO05 profesjonalizmu w pracy inZyniera oraz ¥1E—§8g InzP_KO01
postepuje zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej -
Potrafi wspotdziala¢ 1 pracowaé w grupie,
K K06 przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety | T1P_KO03 InzP_K01
- stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub| TI1P_KO04 InzP K02

innych zadania
2.Tabela pokrycia obszarowych efektow uczenia si¢ przez kierunkowe efekty uczenia sie

Obszarowy
efekt uczenia f()_dnles:(eme dr?
si¢ Obszarowy efekt uczenia sie — opis |e|;l;enk t(()')vv\:yc
~ symbol uczenia si¢

Ma wiedzg z zakresu matematyki, fizyki, chemii i innych obszaréw
wilasciwych dla studiowanego kierunku studidow niezbedng do K_W01
T1P_W01 formulowania i rozwigzywania typowych, prostych zadan K W03
z zakresu studiowanego kierunku studiow
K_Wo02
K_W05
Ma podstawowg wiedz¢ w zakresie kierunkéw studiow powigzanych ze K_W06
T1P_WO02 . ) : .,
- studiowanym kierunkiem studiow K_WO07
K_W08
K_W015
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K_WO04

K_W06
K_W08
. o o K_W09
T1P W03 Ma .WledZ@ qgolnq obej'nrlujch kluczowe zagadnienia z zakresu K W10
- studiowanego kierunku studiow -
K W11
K_W12
K_W13
K W14
Ma szczegotowa wiedze zwigzang z wybranymi zagadnieniami z zakresu K_W04
T1P_WO04 . . .
- studiowanego kierunku studiow K W16
. ‘ _ ‘ K W11
T1P_ W05 Ma p_odstawowq wiedz¢ o cyklu zycia urzadzen, obiektow i systemow K_W17
technicznych
K_W22
Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy K_W08
T1P_WO06 rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich z zakresu studiowanego K_W12
kierunku studiow K_W14
K_W10
Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie standardow 1 norm technicznych K_W12
T1P_WO07 . . . . .,
- zwigzanych ze studiowanym kierunkiem studiow K_W14
K W22
Ma podstawowg wiedz¢ niezbedng do rozumienia spotecznych,
T1P_WO08 ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan K_W18
dziatalnosci inzynierskiej
T1P W09 Ma ’pgds'tawowq w1§dzq' dotyc,ZQCQ Zarzqdzaqla, w tym zarzadzania K W20
- jako$cia, 1 prowadzenia dziatalno$ci gospodarczej -
Zna i rozumie podstawowe pojecia 1 zasady z zakresu ochrony wlasnosci
T1P_W10 przemystowej 1 prawa autorskiego, potrafi korzysta¢ z zasobow informacji K_W19
patentowej
Zna ogblne zasady tworzenia 1 rozwoju form indywidualnej
T1P_W11 przedsigbiorczosci, wykorzystujacej wiedze z zakresu dziedzin nauki i K W21

T1P_UO1

dyscyplin naukowych, wtasciwych dla studiowanego kierunku studiéw

Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych oraz innych
wlasciwie dobranych Zrddet, takze w jezyku angielskim lub innym jezyku
obcym uznawanym za jezyk komunikacji migdzynarodowej w zakresie
studiowanego kierunku studiéw, potrafi integrowa¢ uzyskane informacje,
dokonywac ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz formutowac i
uzasadnia¢ opinie

K_U01
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Potrafi porozumiewaé si¢ przy uzyciu roznych technik w $rodowisku

K_U02

TiP_U02 zawodowym oraz w innych $rodowiskach K_U22
Potrafi przygotowa¢ w jezyku polskim i jezyku obcym, uznawanym za
podstawowy dla dziedzin nauki 1 dyscyplin naukowych, wlasciwych dla

T1P_UO3 . . ., . K_U22

- studiowanego kierunku studiéw, dobrze udokumentowane opracowanie -
problemow z zakresu studiowanego kierunku studiow
Potrafi przygotowaé¢ i przedstawi¢ w jezyku polskim i jezyku obcym

T1P_UO4 |prezentacj¢ ustng, dotyczaca szczegdtowych zagadnien =z zakresu K_U02
studiowanego kierunku studiow

T1P_UO5 |Ma umiejetnos¢ samoksztalcenia si¢ K_UO03
Ma umiejetnosci jezykowe w zakresie dziedzin nauki i1 dyscyplin
naukowych, wilasciwych dla studiowanego kierunku studiéw, zgodne z

T1P_U06 L , . . o . K_U04

- wymaganiami okreslonymi dla poziomu B2 Europejskiego Systemu Opisu -
Ksztalcenia Jezykowego
Potrafi  postugiwa¢ si¢ technikami informacyjno-komunikacyjnymi K_U02
T1P_UO07 L. . N , . e
- wlasciwymi do realizacji zadan typowych dla dziatalno$ci inzynierskiej K_U22
K_U05
Potrafi planowa¢ i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym pomiary i
T1P_UO08 ; : , o Lo K_U10
- symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski -
K U011
K_U05
K_U06
K_U10
Potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwigzywania zadan inzynierskich
T1P_U09 . . K_U15
- metody analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne -
K_U16
K_Ul1
K _U17
T1P U10 Potrafi — przy formutowaniu 1 rozwigzywaniu zadan inzynierskich — K U19
- dostrzegac¢ ich aspekty systemowe i pozatechniczne -
T1P U1l Ma umiejetnosci niezbedne do pracy w srodowisku przemystowym oraz zna K_U13
- i stosuje zasady bezpieczenstwa zwigzane z tg praca K_U20

T1P_U12 Pqtraﬁ do'konac wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan K_U19
inzynierskich
Potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania i oceni¢ — K_U06
zwlaszcza w powigzaniu ze studiowanym kierunkiem studiow — istniejgce

T1P_U13 . . : . . . K_U13
rozwigzania techniczne, w szczegdlno$ci urzadzenia, obiekty, systemy,
procesy, ustugi K_Ul4

K_U07
Potrafi dokona¢ identyfikacji i sformulowa¢ specyfikacje prostych zadan K_U08

T1P_Ul4 |inzynierskich o0 charakterze praktycznym, charakterystycznych dla K_U09

studiowanego kierunku studiow K U13
K U17
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K_U18

K_U22
Potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i1 narzedzi shuzacych do K_U12
T1P U1L5 rozwigzania prostego zadania inzynierskiego 0 charakterze praktycznym, K U18
- charakterystycznego dla studiowanego kierunku studiéw oraz wybraé i -
zastosowaé wiasciwa metode (procedure) i narzedzia K_U21
K_U07
K_U08
K_U09
K_U12
Potrafi — zgodnie z zadang specyfikacja — zaprojektowaé oraz zrealizowac K_Ul4
T1P_U16 |proste urzadzenie, obiekt, system lub proces, typowe dla studiowanego K_U15
kierunku studiéow, uzywajac wiasciwych metod, technik i narzedzi K U16
K_U23
Ma doswiadczenie zwigzane z utrzymaniem urzadzen, obiektow i systemow K_U05
T1P_U17 . . ) .
- technicznych typowych dla studiowanego kierunku studiow K_U13
Ma doswiadczenie zwigzane z rozwigzywaniem praktycznych zadan K U22
T1P_U18 |inzynierskich, zdobyte w $rodowisku zajmujacym si¢ zawodowo -
dziatalno$cig inzynierska K_U21
Ma umiejetno$¢ korzystania i doswiadczenie w korzystaniu z norm i K_U02
T1P_U19 . . . . . bt
- standardow zwigzanych ze studiowanym kierunkiem studiow K_U23

dotyczacych osiggnie¢ techniki i innych aspektow dziatalnos$ci inzynierskiej,
podejmuje starania, aby przekaza¢ takie informacje 1 opinie w sposob

T1P KO1 Rozumie potrzebe uczenia si¢ przez cate zycie; potrafi inspirowac i K_K02
- organizowac proces uczenia si¢ innych oséb K_KO03
Ma $wiadomo$¢ wazno$ci 1 rozumie pozatechniczne aspekty i skutki
T1P_KO02 |dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wplywu na $rodowisko i zwigzanej z K_KO02
tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje
L : o L K_KO01
T1P_KO03 | Potrafi wspoétdziata¢ i pracowac w grupie, przyjmujac w niej réozne role K_KOG
T1P K04 P_otr_aﬁ odpow1edmo ok_reshc priorytety stuzace realizacji okre§lonego przez K KO6
- siebie lub innych zadania -
T1P KOS5 Prawidlowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwigzane z wykonywaniem K KO5
- zawodu -
T1P_KO06 |Potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob przedsigbiorczy K_KO05
Ma $§wiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, a zwtaszcza
rozumie potrzeb¢ formutowania 1 przekazywania spoteczenstwu, w
T1P_KO7 |szczegdlnosci poprzez srodki masowego przekazu, informacji i opinii K_KO04
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powszechnie zrozumiaty

3.Tabela pokrycia efektéw uczenia si¢ prowadzacego do uzyskania kompetencji
inzynierskich przez kierunkowe efekty uczenia si¢

K_WO01
K_WO06
K_WO07
K_WO09
K_W10
K_W11
K_W12
K_W15
K_W16

Ma podstawowg wiedz¢ o cyklu zycia urzadzen, obiektow i1 systemow

InzP_W01 technicznych

K_W02
K_W03
K_W04
K_W05
K_WO06
Zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy K_W07
InzP_W02 rozwigzywaniu zlozonych zadan inzynierskich z zakresu studiowanego | K_WO09
kierunku studiow K W10
K_ W11
K_W14
K_W15
K_W16
K_ W18

K_W04
K_W08

Ma podstawowa wiedze w zakresie utrzymania obiektow i systemow | K_WO09
typowych dla studiowanego kierunku studiow K_W12

K_W16
K_W17

InzP_W03

Ma podstawowa wiedze w zakresie standardow i norm technicznych w

InzP_W04 zakresie studiowanego kierunku studiow

K_W09
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K_W12
K_W13
K_W14
K_W16
K_W19
K_W22
K_W05

K_WO06
Ma wiedz¢ niezbedna do rozumienia spotecznych, ekonomicznych,| k \w16
InzP_W05 prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci -

inzynierskiej oraz ich uwzgledniania w dziatalno$ci inzynierskie;j. K_Wi8
K_W19
K W21
K_W06
Ma podstawowa wiedze dotyczaca zarzadzania, w tym zarzadzania| K_W16
InzP_WO06 S . T o .

- jakoscia, 1 prowadzenia dziatalnosci gospodarczej K_W20
K_W21
K_U01
K_U05
Potrafi planowa¢ i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym pomiary i| Kk Uog

InzP_U01 symulacje komputerowe, interpretowaé uzyskane wyniki i wyciggaé|
wnioski K_U10
K_U11
K _U18

Potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwigzywania zadan inzynierskich K_U05
InzP_U02 1 prostych probleméw badawczych metody analityczne, symulacyjne oraz | K_U11
eksperymentalne K U18

K_U02
K_U03
K_U04
K_U07

Potrafi — przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich— K_UI1

integrowa¢ wiedze z zakresu dziedzin nauki i dyscyplin naukowych,| K_U14

InzP_U03 whasciwych dla studiowanego kierunku studiow oraz zastosowac podejscie | K_U15
systemowe, uwzgledniajace takze aspekty pozatechniczne K UL7

K_U19

K_U20
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K_U22

K_U23
. . . . . . K_U18
InzP_U04 Pqtraﬁ dokonac wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan K_U19
inzynierskich
K _U22
Potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania i oceni¢ —
zwlaszcza w powigzaniu ze studiowanym Kierunkiem
InzP_U05 studidow — istniejace rozwigzania techniczne, w szczegdlnosci urzadzenia, K_U18
obiekty, systemy, procesy, ustugi
K_U06
Potrafi dokona¢ identyfikacji i sformutowa¢ specyfikacj¢ ztozonych zadaf | k (11
InzP_U06 inzynierskich, charakterystycznych dla studiowanego kierunku studiow, w| —
tym zadan nietypowych, uwzgledniajac ich aspekty pozatechniczne K_U12
K_U13
Potrafi oceni¢ przydatno$¢ metod i narzedzi sluzacych do rozwigzania
o . . K_U06
zadania inzynierskiego, charakterystycznego dla studiowanego kierunku| —
InzP UO7 studiow, w tym dostrzec ograniczenia tych metod i narzedzi; potrafi — | K_U07
- stosujac takze koncepcyjnie nowe metody — rozwigzywaé ztozone zadania | K 18
inzynierskie, charakterystyczne dla studiowanego kierunku studiéw, w tym K_U 23
zadania nietypowe oraz zadania zawierajagce komponent badawczy -
Potrafi — zgodnie z zadang specyfikacja, uwzgledniajaca aspekty
pozatechniczne — zaprojektowaé ztozone urzadzenie, obiekt, system Iub | K_U07
InzP U08 proces, zwigzane z zakresem studiowanego kierunku studidw, oraz| gk (J13
- zrealizowa¢ ten projekt — co najmniej w czg¢sci — uzywajac wlasciwych |
metod, technik i narzgdzi, w tym przystosowujac do tego celu istniejace K_U23
lub opracowujac nowe narzgdzia K_U21
Ma do$wiadczenie w rozwigzywaniu praktycznych zadafi, zdobyte w| k yos
InzP U09 srodowisku zajmujacym si¢ zawodowo dzialalno$cia inzynierska oraz|
- zwigzane z wykorzystaniem materiatow 1 narzedzi odpowiednich dla K_U12
studiowanego kierunku studiow K_U23
Ma do$wiadczenie zwigzane z utrzymaniem obiektow i systemow | K_UO7
InzP_U10 . . .,
- typowych dla studiowanego kierunku studiow K _U13
K_U03
K_U08
K_U09
K_U13
InzP U11 Ma umiej¢tnos¢ korzystania 1 do§wiadczenie w korzystaniu z norm i K U16
- standardow w zakresie studiowanego kierunku studiow -
K_U17
K_U19
K_U20
K _U22
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K_U08

K_U09
Ma doswiadczenie zwigzane ze stosowaniem technologii wlasciwych dla| k (16
InzP_U12 studiowanego kierunku studiow, zdobyte w $rodowiskach zajmujacych si¢| —
zawodowo dzialalnoscig inzynierska K_U17
K_U21
K_U22
K_KO01
ma $wiadomo$¢ wazno$ci i rozumie pozatechniczne aspekty skutki| k ko3
InzP_KO01 dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na $rodowisko, i zwigzanej z| ~
tym odpowiedzialno$ci za podejmowane decyzje K_KO5
K_KO06
K_KO01
K_KO02
InzP_K02 potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposéb kreatywny 1 przedsigbiorczy K_KO03
K_KO04
K_KO06

METODY WERYFIKACJI OPISANYCH KIERUNKOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody weryfikacji opisanych kierunkowych efektow ksztalcenia sg zgodne
z wytycznymi Zalgcznika do Zarzadzeniem Rektora Panstwowej Wyzszej Szkoty Zawodowej w
Glogowie nr 23/2016 z dnia 30 wrzesnia 2016 r. w sprawie wprowadzenia systemu weryfikacji
osigganych efektow ksztatcenia w Panstwowej Wyzszej Szkole Zawodowej w Glogowie.

FORMA STUDIOW

Kierunek ksztatcenia Automatyka i Robotyka — zaliczany jest do Dziedziny Nauk Inzynieryjno-
technicznych.

Studia odbywaja si¢ w formie:
* Studidéw stacjonarnych
Specjalno$ci oferowane w ramach ww. kierunku studiéw:

»  Automatyzacja i Utrzymanie Ruchu
* Mechatronika i Robotyka
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LICZBA SEMESTROW I LICZBA PUNKTOW ECTS KONIECZNA DO UZYSKANIA

KWALIFIKACJI ODPOWIADAJACYCH POZIOMOWI KSZTALCENIA

Studia trwajg 7 semestrow. Minimalna liczba punktow ECTS wynosi 210 w catym cyklu
ksztatcenia.

Liczba godzin wynosi:
* Dla studidow stacjonarnych - 1740

ROZKLAD ZAJEC: AUTOMATYKA | ROBOTYKA — PROFIL PRAKTYCZNY.
SPECJALNOSC: ROBOTYKA | MECHATRONOKA.

SPECJALNOSC: AUTOMATYZACJA | UTRZYMANIE RUCHU

STUDIA STACJONARNE

Szczegotowy rozklad zaje¢ dla calego cyklu ksztatcenia ilustrujg siatki stanowigce zatacznik nr 1
do niniejszego programu

LICZBA PUNKTOW ECTS KONIECZNA DO UZYSKANIA KWALIFIKAC]I

ODPOWIADAJACYCH POZIOMOWI

Minimalna liczba punktow ECTS w catym cyklu ksztatcenia wynosi 210

1) taczna liczba punktow ECTS, ktorg student musi uzyska¢ w ramach zajec:
a) wymagajacych bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich i studentow — 70;
b) z zakresu nauk podstawowych wlasciwych dla danego kierunku studiow, do ktorych
odnoszg si¢ efekty ksztalcenia dla tego kierunku, poziomu i profilu ksztatcenia — 35
C) o charakterze praktycznym, w tym zajg¢ laboratoryjnych, warsztatowych
i projektowych — 138;
2) minimalna liczb¢ punktow ECTS, ktérg student musi uzyska¢ w ramach niezwigzanych
z kierunkiem studiow zaj¢¢ ogodlnouczelnianych lub zaje¢ na innym kierunku studiow - 18;
3) liczba punktow ECTS, ktérg student musi uzyskaé w ramach zaje¢ z obszarOw nauk
humanistycznych i nauk spotecznych, nie mniejsza niz 5 punktoéw ECTS - 5;
4) liczba punktow ECTS, ktorg student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ z jezyka obcego - 8;
5) liczba punktow ECTS, ktérg student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ z wychowania
fizycznego/ rekreacji -0
6) liczba punktow ECTS, ktorg student musi uzyskaé¢ w ramach praktyk zawodowych -30.
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WYMIAR, ZASADY | FORMA ODBYWANIA PRAKTYK ZAWODOWYCH

Podstawowa jednostka organizacyjna uczelni prowadzaca ksztalcenie na okreslonym
kierunku studidw 1 poziomie ksztalcenia o profilu praktycznym jest obowigzana uwzglednié
W programie ksztatcenia szesciomiesieczne praktyki zawodowe.

Studia w Panstwowej Wyzszej Szkole Zawodowej w Glogowie zwanej dalej Uczelnig
obejmujg praktyki zawodowe bedace integralng cze$cig procesu ksztalcenia. Cele praktyk
zawodowych oraz szczegdlowe warunki ich organizacji, czas realizacji, zasady zaliczania,
terminy oraz obowigzki studentow odbywajacych praktyki zawodowe okresla ,,Regulamin
praktyk zawodowych Instytutu Politechnicznego PWSZ w Glogowie kierunek Automatyka 1
robotyka”.

Praktyki zawodowe maja charakter obowigzkowy, wynikajacy z krajowych ram
kwalifikacji, planow studiow 1 programéw nauczania/ksztatlcenia. Uczelnia sprawuje nadzor
dydaktyczno-wychowawczy oraz organizacyjny nad przebiegiem praktyk zawodowych. Nad
prawidlowa realizacja praktyk zawodowych czuwa Opiekun Praktyk Zawodowych zwany dalej
Opiekunem Praktyk. Studenci drugiego roku na kierunku Automatyka i robotyka, odbywajg
szesciomiesigczng praktyke zawodowa na IV semestrze.

Laczna liczba punktow ECTS uzyskanych przez studenta na kierunku Automatyka
I robotyka w ramach praktyk zawodowych wynosi 30 pkt. ECTS w catym cyklu ksztalcenia
o profilu praktycznym.

MODULY KSZTALCENIA

Studia realizowane beda w nastepujacych modutach:

Ilo$¢ godzin
Nazwa modulu

stacjonarne
Modul ogélny zawierajacy 6 przedmiotow ogdlnouczelnianych i obowiazkowe 150 6
szkolenia
Modul jezykowy zawierajacy do wyboru dwa jezyki: angielski oraz niemiecki 120 8
Modul podstawowy zawierajacy 8 przedmiotow 315 30
Modut kierunkowy zawierajacy 11 przedmiotow 660 70
Modut edycji pracy dyplomowej 60 20
Modut praktyk zawodowych zawierajacy szeSciomiesieczne praktyki zawodowe _ 30
realizowane w IV semestrze
Modut specjalnosciowy zawierajacy 12przedmiotow 435 46
Razem 1740 210
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PRZEDMIOTY DO WYBORU

PRZEDMIOTY WYBIERALNE W PODZIALE NA MODULY KSZTALCENIA

Modut ogdlny Godz/ ECTS
Rekreacja, wychowanie fizyczne 90/3
Przedmiot humanistyczny

Ochrona wlasno$ci intelektualnej / Prawo w praktyce inzynierskiej

Modut jezykowy Godz/ECTS
Jezyk angielski / Jezyk niemiecki 120/8
Modut specjalnosci: Automatyzacja i Utrzymanie Ruchu Godz/ ECTS
Metody diagnostyki systemow technicznych 435/46

Napedy w robotyce 1 automatyce/ Napedy maszyn i urzadzen

Napedy ptynowe w robotyce 1 automatyce

Eksploatacja 1 naprawy urzadzen produkcyjnych
Projektowanie i odtwarzanie maszyn i urzadzen
Systemy zarzadzania produkcja

Procesy TPM i systemy TQM w przedsigbiorstwie

Projekt przejsciowy |

Projekt przejsciowy II

Zarzadzanie niezawodnoscig systemow technicznych

Gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie
Metody planowania i proces utrzymania ruchu
Modut specjalnosci: Robotyka i Mechatronika

Sieci przemystowe Godz/ECTS
Programowanie robotéw 435/46
Projekt przejsciowy |

Projekt przejsciowy I1

Napedy elektryczne w robotyce i automatyce

Budowa i badania manipulatoréw i robotow

Sterowanie robotOw

Systemy sterowania i monitorowania procesOw przemystowych

Chwytaki 1 narzedzia robotow

Nawigacja 1 lokalizacja robotow

Diagnostyka systemow automatyki 1 robotyki
Mechatronika

Modut edycji pracy dyplomowej Godz/ECTS
Seminarium dyplomowe 60/20
Modut praktyk zawodowych Godz/ECTS
Praktyka zawodowa -130
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PROCENTOWY UDZIAL PRZEDMIOTOW WYBIERALNYCH W CYKLU

KSZTALCENIA

AiUR RiM

Godz. ECTS Godz. ECTS

studia st. studia st.
Jezyk obcy 120 8 120 8
Rekreacja 60 - 60 -
Przedmioty ogolne 30 3 30 3
Przedmioty kierunkowe - - - -
Przedmioty 435 46 435 46
specjalnosciowe
Seminarium 60 20 60 20
Praktyka zawodowa 6 miesigcy 30 6 miesiecy 30
Suma 705 107 705 107
Udzial procentowy 40,5% 51% 405% 51%

Program studiow umozliwia studentowi wybor przedmiotéw ksztalcenia, do ktorych
przypisuje si¢ punkty ECTS w wymiarze 108, co stanowi 51% ogélnej liczby ECTS.

PROCENTOWY UDZIAL WYKEADOW ORAZ ZAJEC PRAKTYCZNYCH W CYKLU

KSZTALCENIA

Profil praktyczny kierunku wymaga, aby zajecia powigzane z praktycznym
przygotowaniem do zawodu miaty przypisane wiecej niz 50% ECTS. W zalaczonym programie
stanowig one ok. 65,6%, a wymiar godzinowy zaj¢¢ praktycznych obrazuje ponizsza tabela.

Wszystkie Przedmioty Przedmioty Przedmioty
przedmioty wspolne dla | specjalnosciowe - | specjalnosciowe -
kierunku AiUR MiR
godz. % godz. % godz. % godz. %
studia st. studia st. studia st. studia st.
Wyklady 600 34,4% | 450 34,5% | 150 345% | 150 34,5%
Zajecia 1140 65,6% | 855 65,5% | 285 65,5% | 285 65,5%
praktyczne
(C+L+P)
Razem 1740 100% 1305 100% 435 100% 435 100%
Punkty 210 163 47 47
ECTS
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ZASADY REKRUTAC]

Wymagania i zasady rekrutacji na kierunku ksztatcenia Automatyka i robotyka sg zgodne
z Uchwatg nr 59/X11/18 Senatu Panstwowej Wyzszej Szkoly Zawodowej w Glogowie z dnia
14 grudnia 2018 roku w sprawie ustalenia warunkéw 1 trybu rekrutacji na studia w roku
akademickim 2019/2020. Szczegotowe zasady rekrutacji okresla Zatacznik do uchwaty.

ZALACZNIKI

ZAL. 1 PLAN STUDIOW DLA KIERUNKU AUTOMATYKA | ROBOTYKA NA ROK
AKADEMICKI 2019/20123
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