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CHARAKTERSYTYKA KIERUNKU STUDIÓW  

 

Nazwa kierunku: Automatyka i Robotyka 

Poziom kształcenia: I stopień 

Profil kształcenia: Praktyczny  

Forma studiów: Stacjonarne  

Tytuł zawodowy uzyskiwany przez 

absolwenta: 
Inżynier 

0020 
Dziedzina nauk  

inżynieryjno-technicznych 

Wskazanie dyscyplin (naukowych 

lub artystycznych), do których 

odnoszą się efekty kształcenia: 

– automatyka, elektronika i 

elektrotechnika (wiodąca) – 60%,  

– inżynieria mechaniczna – 40% 

 

SYLWETKA ABSOLWENTA 

CELE KSZTAŁCENIA –  SYLWETKA ABSOLWENTA SPECJALNOŚCI:  

AUTOMATYZACJA I UTRZYMANIE RUCHU  

Absolwent tej specjalności jest przygotowany do rozwiązywania problemów 

technicznych, związanych z automatyzacją i robotyzacją produkcji oraz z podstawowymi 

zagadnieniami dotyczącymi rozpoznawania oraz analizowania stanów procesu produkcyjnego  

i jego otoczenia pod kątem automatyzacji produkcji. Posiada wiedzę z zakresu konstrukcji jak  

i eksploatacji maszyn i urządzeń. Potrafi diagnozować stan maszyn oraz planować ich przeglądy, 

remonty lub naprawy. W oparciu o komputerowe wspomaganie prac inżynierskich potrafi 

projektować części i podzespoły maszyn zarówno dla ich odtworzenia jak i regeneracji.  

W czasie trwania studiów studenci poznają podstawy teoretyczne i praktyczne w takich 

dziedzinach jak: napędy maszyn i robotów, sterowanie i programowanie manipulatorów, 

projektowanie układów mechatronicznych i innych. Absolwent uczy się także umiejętności 

korzystania ze sprzętu komputerowego, uzyskuje szeroką wiedzę z zakresu informatyki, 

automatyki, komputerowego wspomagania projektowania i zarządzania jakością wytwarzanych 

wyrobów. Dysponuje wiedzą z zakresu algorytmów sterowania regulacji automatycznej oraz 

innych algorytmów obliczeniowych i decyzyjnych. Absolwent tej specjalności po zakończeniu 

studiów będzie posiadać umiejętność wdrażania i utrzymania zautomatyzowanych 

i zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych w różnych branżach przemysłu oraz 

rozwiązywania problemów z zakresu optymalizacji, podejmowania decyzji, monitorowania 

i diagnostyki procesów, z zastosowaniem najnowszych programów i narzędzi diagnostycznych. 
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Program studiów jest sprofilowany w celu wykształceniem specjalistów w zakresie szeroko 

rozumianej automatyki, którzy posiadają podstawową wiedzę dotyczącą projektowania 

i implementacji układów sterowania, w tym elementów pomiarowych i wykonawczych 

automatyki. Ponadto, absolwent jest specjalistą z zakresu planowania prac umożliwiających 

bezkolizyjne funkcjonowanie procesu produkcyjnego z uwzględnieniem koniecznych napraw 

i przeglądów parku maszynowego.  

Absolwenci posiadają wszelkie niezbędne umiejętności do pracy zarówno w obszarze 

produkcji jak, służb utrzymania ruchu i biur projektowych zajmujących się wszechstronnym 

przygotowaniem produkcji. Absolwent tej specjalności potrafi uzupełniać i unowocześniać 

nabytą wiedzę, pogłębiać umiejętności praktyczne oraz efektywnie zmieniać specjalność 

zawodową w relacji do nowych oczekiwań rynku pracy. Ponieważ program studiów pierwszego 

stopnia jest zgodny ze standardami nauczania, absolwent specjalności Automatyzacja  

i Utrzymanie Ruchu jest przygotowany do podjęcia kształcenia na studiach drugiego stopnia na 

tym samym lub pokrewnym kierunku. 

EFEKTY UCZENIA SIĘ DLA KIERUNKU AUTOMATYKA I ROBOTYKA  

STUDIA PIERWSZEGO STOPNIA – PROFIL PRAKTYCZNY – STUDIA DUALNE 

Umiejscowienie kierunku w dziedzinach kształcenia 

 

T - obszar uczenia się w zakresie nauk technicznych, 

1 - studia pierwszego stopnia, 

P - profil praktyczny, 

InzP - efekty uczenia się prowadzące do uzyskania kompetencji inżynierskich 

na studiach pierwszego stopnia, 

W - kategoria wiedzy, 

U - kategoria umiejętności,  

K - kategorie kompetencji społecznych, 

01, 02, 03 - numer efektu uczenia się 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Tab. 1. Tabela odniesień efektów kierunkowych do efektów obszarowych 
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Kierunkowy efekt 
uczenia się 
 - symbol 

Kierunkowy efekt uczenia się dla kierunku Automatyka  
i Robotyka – studia I stopnia – opis 

Odniesienie do 
obszarowych 

efektów uczenia się 

Odniesienie do efektów 
uczenia się 

prowadzących do 
uzyskania kompetencji 

inżynierskich 

  WIEDZA     

K_W01 

ma wiedzę z zakresu matematyki, obejmującą: analizę 
matematyczną, algebrę liniową, metody probalistyczne i 
statystykę matematyczną oraz  działań na zmiennych 
zespolonych ukierunkowaną na rozwiązywanie problemów, 
takich jak: (1) analiza i synteza układów dynamicznych, (2) 
analizy wyników eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodów 
elektrycznych i elektronicznych, (4) rozwiązywania zadań 
mechaniki ogólnej, obejmującą kinematykę i dynamikę. Potrafi 
stosować tą wiedzę w zakresie studiowanego kierunku studiów, 
w szczególności do analizy funkcjonowania układów 
dynamicznych jak np. układy regulacji temperatury, obrotów, 
poziomu za pomocą regulatora PID, układy elektrohydrauliczne i 
elektropneumatyczne, jak również dynamiczne i statyczne układy 
obciążeń belek i układów prętowych. 

T1P_W01  InzP_W01 

KW_02 

ma podstawową wiedzę z matematyki stosowanej obejmującą 
modelowanie matematyczne, metody numeryczne oraz metody 
symulacji używane do rozwiązywania problemów i zadań 
inżynierskich.  Ma podstawowe umiejętności z zakresu wybranej 
specjalności i potrafi stosować je w obszarze studiowanego 
kierunku studiów, w szczególności do rozwiązywania problemów 
w działaniu układów regulacji, jak również stanów naprężenia i 
odkształcenia  za pomocą specjalistycznego oprogramowania np 
Matlab, Scilab i innych. 

 T1P_W02  InzP_W02 

K_W03 

ma elementarną wiedzę w zakresie fizyki dotyczącą mechaniki, 
termodynamiki, optyki, elektryczności i magnetyzmu oraz fizyki 
ciała stałego, włączając wiedzę konieczną do zrozumienia 
podstawowych zjawisk fizycznych występujących w układach 
regulacji automatycznej. Ma podstawowe umiejętności z zakresu 
wybranej specjalności i potrafi stosować je w obszarze 
studiowanego kierunku studiów w szczególności do analizy 
układów z przepływem ciepła, jak również analizy zjawisk 
zachodzących w elementach i podzespołach 
energoelektronicznych układów napędowych, w tym silników 
elektrycznych z uwzględnieniem współczesnych technik 
pomiarowych 

T1P_W01 InzP_W02 

K_W04 

ma wiedzę teoretyczną w zakresie reprezentacji sygnałów, jak 
również związanymi z nimi systemami dynamicznymi ciągłymi i 
dyskretnymi w czasie, opisanych zarówno w dziedzinie czasu, 
jak i w dziedzinie częstotliwości. Ma ugruntowane  podstawowe 
umiejętności z zakresu wybranej specjalności, szczególnie do 
analizy rzeczywistych (analogowych i cyfrowych) układów 
regulacji, w tym w szczególności wyznaczania zapasu stabilności 
w zakresie modułu i fazy w układach rzeczywistych. 

 T1P_W03 T1P_W04 InzP_W02 InzP_W03 

K_W05 

ma podstawową wiedzę w zakresie budowy i funkcjonowania 
systemów operacyjnych oraz programowania w językach 
niskiego i wysokiego poziomu. Potrafi wykorzystać tą wiedzę w 
zakresie studiowanego kierunku studiów, w szczególności do 
programowania sterowników PLC także w C++ oraz C#, jak 
również w zakresie aplikacji akwizycji i archiwizacji danych, także 
w połączeniu z aplikacjami zarządzania produkcją w rozumieniu 
HR oraz przepływu materiałów, podzespołów i produktów. 

T1P_W02 InzP_W05 InzP_W02 

K_W06 

ma podstawową wiedzę w zakresie budowy i funkcjonowania 
procesorów, komputerów i sieci komputerowych. Potrafi 
stosować ta wiedzę w zakresie rozwiązywania problemów 
inżynierskich oraz w zastosowaniach poza technicznych, 
szczególnie w sieci Profinet opartej na eternecie przemysłowym 
w aplikacji TIA Portal, także w sieci WAN oraz opartej na TCPIP 

T1P_W02 T1P_W03 
InzP_W01 InzP_W02 
InzP_W06 InzP_W05 
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K_W07 

ma wiedzę w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym 
wiedzę o podstawowych zjawiskach, prawach, wielkościach i 
jednostkach niezbędną do analizy prostych obwodów 
elektrycznych i elektronicznych prądu stałego i sinusoidalnie 
zmiennego. Rozumie i potrafi stosować te umiejętności w 
aspekcie zagadnień automatyki i robotyki, szczególnie do analizy 
funkcjonowania zautomatyzowanych i zinformatyzowanych 
rozdzielni elektrycznych, także w zakresie elektroniki 
przemysłowej układów automatycznej kompensacji cosφ 
elektrycznej sieci przemysłowej  

 T1P_W02  InzP_W01 InzP_W02 

K_W08 

ma elementarną wiedzę o metodach, przyrządach i układach 
pomiarowych stosowanych do pomiaru wybranych wielkości 
elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wpływ tych czynników na 
możliwość utrzymania systemów i obiektów typowych dla 
studiowanego kierunku studiów, w szczególności do analizy, 
wdrażania i zapewnienia jakości prowadzonych pomiarów 
wielkości elektrycznych i nieelektrycznych w zastosowaniach 
przemysłowych, zapewnieniu dokładności pomiarów i obszarów 
niepewności pomiarowej w określonym normami zakresie, a 
także prowadzenia niezbędnej dokumentacji w tym zakresie. 

T1P_W02  T1P_W03  
T1P_W06 

InzP_W03 

K_W09 

ma elementarną wiedzę dotyczącą mechaniki oraz konstrukcji 
mechanicznych, jak również stosowanych w nich materiałach i 
sposobach ich doboru w celu zapewnienia  właściwego cyklu 
życia urządzeń i systemów technicznych, w szczególności w 
zakresie obliczeń naprężeń występujących w konstrukcjach, w 
tym naprężeń zmęczeniowych oraz obliczeń naprężeń 
granicznych z częściowym wystąpieniem naprężeń 
przekraczających granicę sprężystości. 

T1P_W03 
InzP_W01 InzP_W02 
InzP_W03 InzP_W04 

K_W10 

ma wiedzę o podstawowych rodzajach i strukturach układów 
regulacji automatycznej: (1) rozumie konieczność konstruowania 
opisu matematycznego systemu dla potrzeb projektowania 
układów regulacji, (2) posiada podstawową wiedzę w zakresie 
metod projektowania układów regulacji, (3) ma elementarną 
wiedzę związaną ze sterowaniem systemami dyskretnymi i 
ciągłymi w celu zapewnienia na każdym etapie (projektowanie, 
wdrażanie, eksploatacja, parametryzowanie)  jakości i 
niezawodności funkcjonowania w/w układów zgodnie z 
założeniami, w tym w szczególności spełniania odpowiednich 
kryteriów zgodnych ze szczególnymi wymaganiami wynikającymi 
z obsługiwanego procesu produkcyjnego, jak również norm w 
tym zakresie. 

T1P_W03 T1P_W07 InzP_W01InzP_W02 

K_W11 

ma wiedzę w zakresie nowoczesnych robotów przemysłowych 
obejmującą: (1) podstawowe układy napędowe i sensoryczne 
robotów przemysłowych, (2) ograniczenia związane z 
funkcjonowaniem robotów przemysłowych, (3) typowe 
zastosowania robotów w przemyśle w celu zapewnienia 
zgodnego z założeniami funkcjonowania układów 
zrobotyzowanych, w tym w szczególności niezawodności i 
jakości pracy robota, współpracy z innymi elementami linii 
produkcyjnej, jak również właściwej pracy układów pomiarowych 
i napędowych robota, wynikających z właściwego 
programowania pod kątem braku przekroczeń poszczególnych 
parametrów, działania układów i barier bezpieczeństwa oraz 
zapewnienia właściwych obsług okresowych. 

T1P_W03 T1P_W05 InzP_W01 InzP_W02 

K_W12 

ma wiedzę w zakresie zastosowania dedykowanego 
oprogramowania i oprzyrządowania wykorzystywanego do 
projektowania układów automatyki w zakresie: (1) 
programowalnych sterowników logicznych (PLC), (2) 
charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowań 
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzędzi inżynierskich 
umożliwiających weryfikację funkcjonowania układów sterowania 
w celu poznania metod i technik programowania sterowników 
PLC szczególnie w językach Ladder i SFC (Grafcet), także w 
aplikacja sieciowych, napędów energoelektronicznych AC i DC, 
skalarnych i wektorowych, czujnikowych i bez czujnikowych, jak 
również układów sterowania i regulacji (szczególnie PID Fuzzy 
Logic z układem Antiwindup i algorytmami samo nastrajania), 
oraz układów z obserwatorem stanu pod kątem ich 
funkcjonowania zgodnego z założeniami i normami, szczególnie 
dotyczącymi bezpieczeństwa i niezawodności.  

T1P_W03 T1P_W07  
T1P_W06 

InzP_W01 InzP_W03 
InzP_W04 



8 | S t r o n a  

 

K_W13 

ma ogólną wiedzę dotyczącą: (1) kwantowania i próbkowania 
sygnałów, (2) algorytmów sterowania cyfrowego, w tym 
cyfrowych regulatorów PID, (3) implementacji układów regulacji 
ze sprzężeniem od stanu i od wyjścia wykorzystujących 
obserwatory stanu w celu aktywnej, prowadzonej w czasie 
rzeczywistym  analizy funkcjonowania układów cyfrowych, w tym 
w szczególności różnicy pomiędzy stanem faktycznym a 
wynikającym z obserwatora z uwzględnieniem algorytmów w/w 
różnicę dynamicznie niwelujących. 

T1P_W03 InzP_W04  

K_W14 

ma uporządkowaną wiedzę ogólną w zakresie urządzeń 
automatyki przemysłowej i sieci przemysłowych, znając ich 
systematykę, stosowane standardy oraz symbole stosowane do 
ich przedstawiania, w szczególności dotyczącą: -  szerokiego 
zakresu współcześnie stosowanych sieci, także Profinet, - 
programów symulacyjnych, - systemów do zamawiania części 
zamiennych, także automatycznych, współpracujących z 
programami do obsługi działów utrzymania ruchu. 

T1P_W03 T1P_W06 
T1P_W07 

InzP_W02 InzP_W04 

K_W15 

ma elementarną wiedzę w zakresie: (1) formułowania problemów 
decyzyjnych, (2) technik przeszukiwań prostych, heurystycznych 
i meta heurystycznych, (3) systemów ekspertowych i obliczeń 
inteligentnych i wpływu tych czynników na cykl życia obiektów i  
zarządzanie jakością w celu umożliwienia stosowania 
optymalnych algorytmów decyzyjnych w praktyce przemysłowej 
opartych na właściwym doborze danych, także predykcyjnym 

 T1P_W02  InzP_W01 InzP_W02  

K_W16 

posiada specjalistyczną wiedzę w zakresie wybranej 
specjalności, zgodną z oczekiwaniami pracodawców i służb 
utrzymania ruchu, w celu zapewnienia właściwych i 
oczekiwanych wyników w zakresie jakości, dokładności, 
ekonomiczności i niezawodności obsługiwanych procesów i 
systemów 

T1P_W04 
 InzP_W01 InzP_W02 
InzP_W03 InzP_W04 
InzP_W05 InzP_W06 

K_W17 

posiada wiedzę w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych 
trendów rozwoju automatyki i robotyki szczególnie dotyczącą 
rozwoju napędów, systemów zdalnego nadzoru, interfejsów 
pomiędzy poszczególnymi sieciami, a także układów sterowania 
w zakresie wzrostu autonomii pracy i rozpoznawania przestrzeni i 
umieszczonych w niej detali. 

T1P_W05 InzP_W03  

K_W18 

ma podstawową wiedzę niezbędną do zrozumienia społecznych, 
ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych 
uwarunkowań działalności inżynierskiej, w szczególności w 
zakresie zarządzania oddziałami i wydziałami przemysłowymi w 
dziedzinie ekonomii, organizacji pracy jak również zarządzania 
zasobami ludzkimi. 

T1P_W08 InzP_W05 InzP_W02 

K_W19 

zna i rozumie podstawowe pojęcia i zasady z zakresu ochrony 
własności przemysłowej i prawa autorskiego; potrafi korzystać z 
zasobów informacji patentowej w celu zapewnienia zgodności z 
prawem działań w zakresie koncepcyjno - konstrukcyjno - 
technologicznym oraz autoryzowanych działań podczas 
wytwarzania części zamiennych, ich certyfikacji i stosowania. 

T1P_W10 InzP_W05 InzP_W04 

K_W20 

ma podstawową wiedzę w zakresie zarządzania, w tym 
zarządzania jakością, i prowadzenia działalności gospodarczej, w 
szczególności w zakresie współczesnych trendów dotyczących 
HR, norm jakości, list kontrolnych, ekonomii  i przepisów 
podatkowych 

T1P_W09  InzP_W06 

K_W21 

zna elementarne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej 
przedsiębiorczości w celu kształtowania form współpracy z 
współpracującymi jednostkami zewnętrznymi w tym serwisami 
firm specjalistycznych, także w reakcji odwrotnej z pozycji firmy 
jednoosobowej. 

T1P_W11 InzP_W05 InzP_W06 

K_W22 

ma podstawową wiedzę w zakresie technik CAD i grafiki 
inżynierskiej, w szczególności dotyczącą schematów automatyki 
rozproszonej w tym systemów sieciowych, nazewnictwa i 
systematyki oznaczeń, w zakresie norm różnych obszarów i 
państw, w tym w szczególności państw azjatyckich. 

T1P_W07  T1P_W05 InzP_W04  

  UMIEJĘTNOŚCI     
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K_U01 

potrafi pozyskiwać informacje z takich źródeł jak: literatura, bazy 
danych i innych powszechnie dostępnych mediów przekazu 
informacji, jak również integrować je w celu interpretacji, a także 
wyciągać wnioski i formułować opinie, sprawnie wyszukiwać 
dane i informacje w sieci, stosować specjalistyczne narzędzia do 
wyszukiwania, korzystać ze specjalistycznych serwisów 
informacyjnych  na temat współczesnych układów i urządzeń, a 
także linii przemysłowych i zagadnień ich dotyczących 

T1P_U01 InzP_U01 

K_U02 

potrafi przygotować dokumentację oraz prezentację ustną 
dotyczącą realizacji stawianego zadania inżynierskiego, 
korzystając z odpowiednich techniki i narzędzi informacyjno-
komunikacyjnych, jak również dokumentacji źródłowych 
producentów i dystrybutorów sprzętu, urządzeń i 
oprogramowania, tworząc przy tym dokumenty jej przebiegu i 
ewaluacyjne 

T1P_U02 T1P_U04 
T1P_U07  T1P_U19 

 InzP_U03  

K_U03 

W rozwiazywaniu zadań wykorzystuje wiedzę z  zakresu techniki 
i zagadnień pozatechnicznych, ma umiejętność samokształcenia 
się, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych, posiada 
umiejętność ciągłego, niewymuszonego i aktywnego 
wyszukiwania i korzystania z form doskonalenia umiejętności, 
także on-line 

T1P_U05 InzP_U11 InzP_U03  

K_U04 

posługuje się językiem angielskim w stopniu pozwalającym na 
porozumienie się, czytanie ze zrozumieniem prostych tekstów 
technicznych, m.in. instrukcji obsługi sprzętu i oprogramowania, 
jak również prostych tłumaczeń technicznych, weryfikuje także 
zewnętrzne tłumaczenia pod kątem poprawności technicznej  

T1P_U04 T1P_U06  InzP_U03  

K_U05 

potrafi wykorzystać i właściwie dobrać aplikacje do obliczeń 
inżynierskich, syntezy i analizy modeli systemów, zarówno 
cyfrowych i analogowych, aplikacje te muszą posiadać 
odpowiednie certyfikaty na zgodność z normami i licencje, 
posiada zdolność interpretacji wyników obliczeń 

T1P_U08 T1P_U09  
T1P_U17 

InzP_U02 InzP_U01  

K_U06 

potrafi dokonać: (1) analizy i przetwarzania sygnałów, (2) analizy 
systemów dynamicznych w dziedzinie czasu i częstotliwości, z 
zastosowaniem odpowiednich narzędzi sprzętowych i 
programowych oraz właściwie zinterpretować wyniki i 
wykorzystać je w praktyce przemysłowej 

T1P_U09 T1P_U13 
InzP_U01 InzP_U06  
InzP_U07 InzP_U09 

K_U07 

potrafi projektować proste układy cyfrowe w oparciu o np. 
Arduino oraz skonfigurować sprzęt komputerowy i urządzenia 
sieci komputerowej, potrafi ocenić bezpieczeństwo zastosowania 
takiego układu 

T1P_U16 T1P_U14 
InzP_U10 InzP_U03 
InzP_U08 InzP_U07 

K_U08 

potrafi pisać proste programy w językach niskiego i wysokiego 
poziomu oraz analizować i konfigurować wybrane systemy 
operacyjne pod kątem wymagań sprzętu przemysłowego , 
przede wszystkim programy odnoszące się do automatyki i 
robotyki w językach stosowanych także w sterownikach PLC i 
układach sterowania robotów.  

T1P_U16 T1P_U14 InzP_U11 InzP_U12  

K_U09 

potrafi dobierać i stosować podstawowe elementy elektroniczne i 
układy scalone do budowy prostych układów elektronicznych, 
rozróżniać ich parametry, oceniać ich zakres, porównywać je i 
określać zamienność części różnych producentów 

T1P_U14 T1P_U16 InzP_U11 InzP_U12  

K_U10 

potrafi: (1) wykonać pomiary podstawowych wielkości 
elektrycznych, (2) opracować otrzymane wyniki pomiarów, (3) 
określić błędy i niepewności pomiarów, a także budować i 
stosować złożone układy pomiarowe 

T1P_U08 T1P_U09 InzP_U01 

K_U11 

potrafi zbadać podstawowe właściwości liniowych systemów 
dynamicznych, takie jak: (1) stabilność, (2) sterowalność, (3) 
obserwowalność nie zakłócając jakości i bezpieczeństwa układu 
regulacji, szczególnie przy próbach stosowania procedur 
strojenia i doboru parametrów. 

T1P_U09 T1P_U08 
InzP_U01 InzP_U03 
InzP_U02 InzP_U06 

K_U12 

potrafi zastosować elementarne techniki projektowania 
regulatorów i dokonać oceny jakości ich funkcjonowania poprzez 
zastosowanie odpowiedniego kryterium i określenie zapasu 
stabilności. 

 T1P_U15 T1P_U16 InzP_U06 InzP_U09  

K_U13 

potrafi rozwiązywać podstawowe zagadnienia związane z 
eksploatacją robotów przemysłowych, takie jak: (1) zadanie 
kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych manipulatorów 
przemysłowych, (2) zastosowanie typowych języków i sposobów 
programowania robotów, (3) zastosowanie zasad 
bezpieczeństwa związanych z wykorzystaniem robotów (4) 
współpracę robota ze sterownikiem PLC obsługującym 
urządzenia zewnętrzne (5) współpracę robota z sieciami 

T1P_U13 T1P_U14 
T1P_U17 T1P_U11 

InzP_06  InzP_U08 
InzP_U10 InzP_U11   
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automatyki. 

K_U14 

potrafi zaprojektować prosty układ sterowania z zastosowaniem 
programowalnych sterowników logicznych (PLC) poprzez: (1) 
zastosowanie podstawowych struktury i języków umożliwiających 
opis funkcjonowania PLC, (2) weryfikację poprawności opisu 
funkcjonowania prostego układu sterowania. (3) wykonanie 
dokumentacji zgodnej z wymaganiami norm. (4) zastosowania 
współczesnych, zgodnych z normą języków i środowisk 
programowania  

T1P_U13 T1P_U16 InzP_U03  

K_U15 

potrafi projektować proste układy cyfrowej regulacji 
automatycznej, dobierać regulatory i ich parametry, czujniki 
pomiarowe i urządzenia wykonawcze, sporządzać do nich 
odpowiednią dokumentację ruchową 

T1P_U09 T1P_U16 InzP_U03  

K_U16 
potrafi stosować nowoczesne programowe narzędzia 
inżynierskie, np. Matlab Control System Toolbox oraz Simulink, w 
zadaniach projektowania układów regulacji automatycznej 

T1P_U09 T1P_U16 InzP_U11 InzP_U12  

K_U17 

potrafi określić problem decyzyjny oraz oszacować przydatność 
metod i technik sztucznej inteligencji do jego rozwiązania, oraz 
zaprojektować i zaimplementować prosty system wspomagania 
decyzji 

 T1P_U09 T1P_U14 
InzP_U12 InzP_U11 

InzP_U03  

K_U18 

potrafi wykorzystać specjalistyczną wiedzę do rozwiązywania 
prostych zadań związanych z wybraną specjalnością zgodnie z 
oczekiwaniami przemysłu T1P_U14 T1P_U15 

InzP_U02 InzP_U01 
InzP_U07 InzP_U04 

InzP_U05   

K_U19 

podczas projektowania nowoczesnych układów automatyki, 
potrafi dostrzegać ich aspekty pozatechniczne, w tym 
środowiskowe, ekonomiczne i prawne, w szczególności 
dotyczące energooszczędności, ekologii i zakłóceń 
radioelektronicznych. 

T1P_U10 T1P_U12 
InzP_U04 InzP_U03 

InzP_U11   

K_U20 
stosuje zasady bezpieczeństwa i higieny pracy obowiązujące w 
przemyśle, jak również procedury. 

T1P_U11 InzP_U11 InzP_U03  

K_U21 

potrafi ocenić przydatność rutynowych metod i narzędzi 
służących do rozwiązywania prostych zadań inżynierskich, 
typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierać i stosować 
właściwe metody i narzędzia zwracając szczególną uwagę na 
obowiązujące przepisy i normy w tym zakresie 

T1P_U15  T1P_U18 InzP_U08 InzP_U12 

K_U22 

potrafi zredagować, przeanalizować i zaprezentować wymagania 
stawiane w przedsięwzięciach związanych z rozwiązywaniem i 
realizacją zadań inżynierskich typowych dla automatyki i robotyki 
z uwzględnieniem aspektów ekonomicznych oraz ergonomii i 
bezpieczeństwa pracy, jak również norm dotyczących rozwiązań 
i sprzętu. 

T1P_U02 T1P_U03 
T1P_U07 T1P_U14  

T1P_U18 

InzP_U04 InzP_U03 
InzP_U11 InzP_U12 

K_U23 

posiada elementarne umiejętności w zakresie posługiwania się 
systemami CAD i tworzenia grafiki inżynierskiej, a także 
dokumentacji w postaci schematów elektrycznych , 
elektronicznych, mechanicznych, automatyki, w tym sieci 
informatyki przemysłowej 

T1P_U16 T1P_U19 
InzP_U07 InzP_U03 
InzP_U08 InzP_U09 

  KOMPETENCJE SPOŁECZNE     

K_K01 
świadomie odpowiada za pracę własną oraz przestrzega zasad 
określających pracę w zespole, potrafi zapobiegać konfliktom i je 
rozwiązywać 

T1P_K03 T1P_K07 InzP_K02 InzP_K01 

K_K02 
ma świadomość permanentnego rozwoju i wpływu 
nowoczesnych  metod i technik inżynierskich w obszarze 
automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego 

T1P_K01 T1P_K02 InzP_K02 
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K_K03 

ma świadomość szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w 
zakresie układów automatyki i robotyki oraz wynikającej stąd 
konieczności podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie 
nowopowstających technologii, znając możliwości dalszego 
dokształcania się zarówno na studiach o wyższych poziomach, 
jak również szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane 
jednostki, samodzielnie i niewymuszenie, wyprzedzająco 
podejmuje inicjatywę samodoskonalenia. 

T1P_K01  InzP_K02 InzP_K01 

K_K04 
rozumie potrzebę jasnego formułowania informacji związanych z 
osiągnięciami techniki w dyscyplinie automatyka i robotyka, 
szczególnie w relacji z pracownikami podległymi 

T1P_K07 InzP_K02 

K_K05 
rozumie konieczność przedsiębiorczości i profesjonalizmu w 
pracy inżyniera oraz postępuje zgodnie z zasadami etyki 
inżynierskiej  

T1P_K05 T1P_K06 InzP_K01 

K_K06 
potrafi współdziałać i pracować w grupie, przyjmując w niej różne 
role, określać priorytety służące realizacji określonego przez 
siebie lub innych zadania 

T1P_K03 T1P_K04  InzP_K02 InzP_K01 

 

Tab. 2. Tabela pokrycia obszarowych efektów uczenia się przez kierunkowe efekty uczenia się 

 

Obszarowy efekt 
uczenia się 
 - symbol 

Obszarowy efekt uczenia się – opis  
Odniesienie do 

kierunkowych efektów 
uczenia się 

  WIEDZA   

T1P_W01 

ma wiedzę z zakresu matematyki, fizyki, chemii i innych obszarów właściwych dla 
studiowanego kierunku studiów niezbędną do formułowania i rozwiązywania typowych, 
prostych zadań 
z zakresu studiowanego kierunku studiów 

K_W01 

T1P_W02 
ma podstawową wiedzę w zakresie kierunków studiów powiązanych ze studiowanym 
kierunkiem studiów 

K_W02 K_W05 K_W06 
K_W07 K_W08 K_W015  

T1P_W03 
ma wiedzę ogólną obejmującą kluczowe zagadnienia z zakresu studiowanego kierunku 
studiów 

K_W04 K_W06 K_W08 
K_W09 K_W10 

T1P_W04 
ma szczegółową wiedzę związaną z wybranymi zagadnieniami z zakresu studiowanego 
kierunku studiów 

K_W04  K_W16 

T1P_W05 ma podstawową wiedzę o cyklu życia urządzeń, obiektów i systemów technicznych   

T1P_W06 
zna podstawowe metody, techniki, narzędzia i materiały stosowane przy rozwiązywaniu 
prostych zadań inżynierskich z zakresu studiowanego kierunku studiów K_W08  K_W12  K_W14   

T1P_W07 
ma podstawową wiedzę w zakresie standardów i norm technicznych związanych ze 
studiowanym kierunkiem studiów 

K_W10  K_W12  K_W14  
K_W22 

T1P_W08 
ma podstawową wiedzę niezbędną do rozumienia społecznych, ekonomicznych, 
prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowań działalności inżynierskiej K_W18  

T1P_W09 
ma podstawową wiedzę dotyczącą zarządzania, w tym zarządzania jakością, 
 i prowadzenia działalności gospodarczej 

K_W20  

T1P_W10 
zna i rozumie podstawowe pojęcia i zasady z zakresu ochrony własności przemysłowej 
i prawa autorskiego, potrafi korzystać z zasobów informacji patentowej K_W19  

T1P_W11 
zna ogólne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej przedsiębiorczości, 
wykorzystującej wiedzę z zakresu dziedzin nauki i dyscyplin naukowych, właściwych dla 
studiowanego kierunku studiów 

K_W21 

  UMIEJĘTNOŚCI   

T1P_U01 

potrafi pozyskiwać informacje z literatury, baz danych oraz innych właściwie dobranych 
źródeł, także w języku angielskim lub innym języku obcym uznawanym za język 
komunikacji międzynarodowej w zakresie studiowanego kierunku studiów, potrafi 
integrować uzyskane informacje, dokonywać ich interpretacji, a także wyciągać wnioski 
oraz formułować i uzasadniać opinie 

K_U01 

T1P_U02 
potrafi porozumiewać się przy użyciu różnych technik w środowisku zawodowym oraz w 
innych środowiskach 

K_U02 

T1P_U03 

potrafi przygotować w języku polskim i języku obcym, uznawanym za podstawowy dla 
dziedzin nauki i dyscyplin naukowych, właściwych dla studiowanego kierunku studiów, 
dobrze udokumentowane opracowanie problemów z zakresu studiowanego kierunku 
studiów 
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T1P_U04 
potrafi przygotować i przedstawić w języku polskim i języku obcym prezentację ustną, 
dotyczącą szczegółowych zagadnień z zakresu studiowanego kierunku studiów  K_U02 

T1P_U05 ma umiejętność samokształcenia się K_U03 

T1P_U06 

ma umiejętności językowe w zakresie dziedzin nauki i dyscyplin naukowych, właściwych 
dla studiowanego kierunku studiów, zgodne z wymaganiami określonymi dla poziomu 
B2 Europejskiego Systemu Opisu Kształcenia Językowego 

 K_U04 

T1P_U07 
potrafi posługiwać się technikami informacyjno-komunikacyjnymi właściwymi do 
realizacji zadań typowych dla działalności inżynierskiej 

K_U02 

T1P_U08 
potrafi planować i przeprowadzać eksperymenty, w tym pomiary i symulacje 
komputerowe, interpretować uzyskane wyniki i wyciągać wnioski 

K_U05 

T1P_U09 
potrafi wykorzystać do formułowania i rozwiązywania zadań inżynierskich metody 
analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne 

K_U05 

T1P_U10 
potrafi — przy formułowaniu i rozwiązywaniu zadań inżynierskich — dostrzegać ich 
aspekty systemowe i pozatechniczne 

K_U19 

T1P_U11 
ma umiejętności niezbędne do pracy w środowisku przemysłowym 
oraz zna i stosuje zasady bezpieczeństwa związanez tą pracą 

K_U13 K_U20 

T1P_U12 potrafi dokonać wstępnej analizy ekonomicznej podejmowanych działań inżynierskich K_U19 

T1P_U13 

potrafi dokonać krytycznej analizy sposobu funkcjonowania i ocenić — zwłaszcza w 
powiązaniu ze studiowanym kierunkiem studiów — istniejące rozwiązania techniczne, w 
szczególności urządzenia, obiekty, systemy, procesy, usługi 

K_U06 

T1P_U14 
potrafi dokonać identyfikacji i sformułować specyfikację prostych zadań inżynierskich o 
charakterze praktycznym, charakterystycznych dla studiowanego kierunku studiów 

K_U07  K_U08 K_U09 
K_U13 K_U17 K_U18 

K_U22 

T1P_U15 

potrafi ocenić przydatność rutynowych metod i narzędzi służących do rozwiązania 
prostego zadania inżynierskiego o charakterze praktycznym, charakterystycznego dla 
studiowanego kierunku studiów oraz wybrać i zastosować właściwą metodę 
(procedurę) i narzędzia 

K_U12 K_U18  K_U21 

T1P_U16 
potrafi — zgodnie z zadaną specyfikacją — zaprojektować oraz zrealizować proste 
urządzenie, obiekt, system lub proces, typowe dla studiowanego kierunku studiów, 
używając właściwych metod, technik i narzędzi 

K_U07 K_U08 K_U09 
K_U12 K_U14 K_U15 

K_U16 K_U23 

T1P_U17 
ma doświadczenie związane z utrzymaniem urządzeń, obiektów i systemów 
technicznych typowych dla studiowanego kierunku studiów 

K_U05  K_U13    

T1P_U18 
ma doświadczenie związane z rozwiązywaniem praktycznych zadań inżynierskich, 
zdobyte w środowisku zajmującym się zawodowo 
działalnością inżynierską 

K_U22  K_U21 

T1P_U19 
ma umiejętność korzystania i doświadczenie w korzystaniu z norm i standardów 
związanych ze studiowanym kierunkiem studiów 

K_U02 K_U23 

  KOMPETECJE SPOŁECZNE   

T1P_K01 
rozumie potrzebę uczenia się przez całe życie; potrafi inspirować i organizować proces 
uczenia się innych osób 

K_K02 K_K03 

T1P_K02 
ma świadomość ważności i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki działalności 
inżynierskiej, w tym jej wpływu na środowisko, 
i związanej z tym odpowiedzialności za podejmowane decyzje 

K_K02 

T1P_K03 potrafi współdziałać i pracować w grupie, przyjmując w niej różne role K_K01 K_K06 

T1P_K04 
potrafi odpowiednio określić priorytety służące realizacji określonego przez siebie lub 
innych zadania 

K_K06 

T1P_K05 prawidłowo identyfikuje i rozstrzyga dylematy związane z wykonywaniem zawodu K_K05 

T1P_K06 potrafi myśleć i działać w sposób przedsiębiorczy K_K05 

T1P_K07 

ma świadomość roli społecznej absolwenta uczelni technicznej, a zwłaszcza rozumie 
potrzebę formułowania i przekazywania społeczeństwu, w szczególności poprzez środki 
masowego przekazu, informacji i opinii dotyczących osiągnięć techniki i innych 
aspektów działalności inżynierskiej, podejmuje starania, aby przekazać takie informacje 
i opinie w sposób powszechnie zrozumiały 

K_K04 
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Tab. 3. Tabela pokrycia efektów uczenia się prowadzącego do uzyskania kompetencji inżynierskich przez 

kierunkowe efekty uczenia się 

 

Kierunkowy efekt 
uczenia się 

prowadzących do 
uzyskania 

kompetencji 
inżynierskich 

 - symbol 

Tabela pokrycia EFEKTÓW UCZENIA SIĘ PROWADZĄCEGO DO UZYSKANIA 
KOMPETENCJI INŻYNIERSKICH przez kierunkowe efekty uczenia się 

Odniesienie do 
kierunkowych efektów 

uczenia się 

  WIEDZA   

InzP_W01 
ma podstawową wiedzę o cyklu życia urządzeń, obiektów i systemów technicznych K_W01 K_W06 K_W07 

K_W09 K_W10 K_W11 
K_W12 K_W15 K_W16  

InzP_W02 

zna podstawowe metody, techniki, narzędzia i materiały stosowane przy rozwiązywaniu 
złożonych zadań inżynierskich z zakresu studiowanego kierunku studiów 

K_W02  K_W03 K_W04 
K_W05 K_W06 K_W07 
K_W09 K_W10 K_W11 
K_W14 K_W15 K_W16 

K_W18  

InzP_W03 
ma podstawową wiedzę w zakresie utrzymania obiektów i systemów typowych dla 
studiowanego kierunku studiów 

K_W04 K_W08 K_W09 
K_W12 K_W16 K_W17  

InzP_W04 
ma podstawową wiedzę w zakresie standardów i norm technicznych w zakresie 
studiowanego kierunku studiów 

K_W09 K_W12 K_W13  
K_W14 K_W16 K_W19 

K_W22 

InzP_W05 
ma wiedzę niezbędną do rozumienia społecznych, ekonomicznych, prawnych i innych 
pozatechnicznych uwarunkowań działalności inżynierskiej oraz ich uwzględniania w 
działalności inżynierskiej. 

K_W05 K_W06 K_W16 
K_W18 K_W19 K_W21  

InzP_W06 
ma podstawową wiedzę dotyczącą zarządzania, w tym zarządzania jakością, i 
prowadzenia działalności gospodarczej 

K_W06 K_W16 K_W20 
K_W21  

  UMIEJĘTNOŚCI   

InzP_U01 
potrafi planować i przeprowadzać eksperymenty, w tym pomiary i symulacje 
komputerowe, interpretować uzyskane wyniki i wyciągać wnioski 

K_U01 K_U05 K_U06 
K_U10 K_U11 K_U18  

InzP_U02 
potrafi wykorzystać do formułowania i rozwiązywania zadań inżynierskich i prostych 
problemów badawczych metody analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne K_U05 K_U11 K_U18  

InzP_U03 

potrafi — przy formułowaniu i rozwiązywaniu zadań inżynierskich— integrować wiedzę 
z zakresu dziedzin nauki i dyscyplin naukowych, właściwych dla studiowanego kierunku 
studiów oraz zastosować podejście systemowe, uwzględniające także aspekty 
pozatechniczne 

K_U02 K_U03 K_U04 
K_U07 K_U11 K_U14 
K_U15 K_U17 K_U19 
K_U20 K_U22 K_U23 

InzP_U04 potrafi dokonać wstępnej analizy ekonomicznej podejmowanych działań inżynierskich K_U18 K_U19  K_U22  

InzP_U05 

potrafi dokonać krytycznej analizy sposobu funkcjonowania i ocenić — zwłaszcza w 
powiązaniu ze studiowanym kierunkiem 
studiów — istniejące rozwiązania techniczne, w szczególności urządzenia, obiekty, 
systemy, procesy, usługi 

K_U18  

InzP_U06 
potrafi dokonać identyfikacji i sformułować specyfikację złożonych zadań inżynierskich, 
charakterystycznych dla studiowanego kierunku studiów, w tym zadań nietypowych, 
uwzględniając ich aspekty pozatechniczne 

K_U06 K_U11 K_U12 
K_U13  

InzP_U07 

potrafi ocenić przydatność metod i narzędzi służących do rozwiązania zadania 
inżynierskiego, charakterystycznego dla studiowanego kierunku studiów, w tym 
dostrzec ograniczenia tych metod i narzędzi; potrafi — stosując także koncepcyjnie 
nowe metody — rozwiązywać złożone zadania inżynierskie, charakterystyczne dla 
studiowanego kierunku studiów, w tym zadania nietypowe oraz zadania zawierające 
komponent badawczy 

K_U06 K_U07 K_U18 
K_U23 

InzP_U08 

potrafi — zgodnie z zadaną specyfikacją, uwzględniającą aspekty pozatechniczne — 
zaprojektować złożone urządzenie, obiekt, system lub proces, związane z zakresem 
studiowanego kierunku studiów, oraz zrealizować ten projekt — co najmniej w części — 
używając właściwych metod, technik i narzędzi, w tym przystosowując do tego celu 
istniejące lub opracowując nowe narzędzia 

K_U07 K_U13 K_U23 
K_U21  

InzP_U09 

ma doświadczenie w rozwiązywaniu praktycznych zadań, zdobyte w środowisku 
zajmującym się zawodowo działalnością inżynierską oraz związane z wykorzystaniem 
materiałów i narzędzi odpowiednich dla studiowanego kierunku studiów 

K_U06 K_U12 K_U23 

InzP_U10 
ma doświadczenie związane z utrzymaniem obiektów i systemów typowych dla 
studiowanego kierunku studiów 

K_U07 K_U13  
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InzP_U11 
ma umiejętność korzystania i doświadczenie w korzystaniu z norm i standardów w 
zakresie studiowanego kierunku studiów 

K_U03 K_U08 K_U09 
K_U13 K_U16 K_U17 
K_U19 K_U20 K_U22 

InzP_U12 
ma doświadczenie związane ze stosowaniem technologii właściwych dla studiowanego 
kierunku studiów, zdobyte w środowiskach zajmujących się zawodowo działalnością 
inżynierską 

K_U08  K_U09 K_U16 
K_U17 K_U21 K_U22 

  KOMPETECJE SPOŁECZNE   

InzP_K01 
ma świadomość ważności i rozumie pozatechniczne aspekty skutki działalności 
inżynierskiej, w tym jej wpływu na środowisko, i związanej z tym odpowiedzialności za 
podejmowane decyzje 

K_K01 K_K03 
K_K05K_K06 

InzP_K02 
potrafi myśleć i działać w sposób kreatywny i przedsiębiorczy K_K01 K_K02  K_K03 

K_K04 K_K06 

 

METODY WERYFIKACJI OPISANYCH KIERUNKOWYCH EFEKTÓW UCZENIA SIĘ 

Metody weryfikacji opisanych kierunkowych efektów kształcenia są zgodne  

z wytycznymi Załącznika do Zarządzenia Rektora Państwowej Wyższej Szkoły Zawodowej  

w Głogowie nr 23/2016 z dnia 30 września 2016 r. w sprawie wprowadzenia systemu 

weryfikacji osiąganych efektów kształcenia w Państwowej Wyższej Szkole Zawodowej  

w Głogowie. 

FORMA STUDIÓW  

Kierunek kształcenia  Automatyka i Robotyka – zaliczany jest do dziedziny nauk inżynieryjno-

technicznych. 

Studia odbywają się w formie: studiów stacjonarnych w trybie dualnym 

Specjalności oferowane w ramach ww. kierunku studiów: Automatyzacja i Utrzymanie Ruchu 

LICZBA SEMESTRÓW I LICZBA PUNKTÓW ECTS KONIECZNA DO UZYSKANIA 

KWALIFIKACJI ODPOWIADAJĄCYCH POZIOMOWI KSZTAŁCENIA 

Studia trwają 7 semestrów. Minimalna liczba punktów ECTS wynosi 215 w całym cyklu 

kształcenia. 

Liczba godzin wynosi: dla studiów stacjonarnych – 1590  

Liczba godzin stażu zawodowego wynosi: dla studiów stacjonarnych – 2016  

ROZKŁAD ZAJĘĆ AUTOMATYKA I ROBOTYKA – PROFIL PRAKTYCZNY  

SPECJALNOŚĆ: AUTOMATYZACJA I UTRZYMANIE RUCHU 

STUDIA STACJONARNE 

STUDIA DUALNE 

Szczegółowy rozkład zajęć dla całego cyklu kształcenia ilustrują siatki stanowiące załącznik nr 1 

do niniejszego programu. 

LICZBA PUNKTÓW ECTS KONIECZNA DO UZYSKANIA KWALIFIKACJI 

ODPOWIADAJĄCYCH POZIOMOWI  

Minimalna liczba punktów ECTS w całym cyklu kształcenia wynosi 215 

1) łączna liczba punktów ECTS, którą student musi uzyskać w ramach zajęć: 

a) wymagających bezpośredniego udziału nauczycieli akademickich i studentów – 64; 



15 | S t r o n a  

 

b) z zakresu nauk podstawowych właściwych dla danego kierunku studiów, do których 

odnoszą się efekty kształcenia dla tego kierunku, poziomu i profilu kształcenia – 47;  

c) o charakterze praktycznym, w tym zajęć laboratoryjnych, warsztatowych 

i projektowych – 178;  

2) minimalna liczbę punktów ECTS, którą student musi uzyskać w ramach niezwiązanych 

z kierunkiem studiów zajęć ogólnouczelnianych lub zajęć na innym kierunku studiów – 24;  

3) liczba punktów ECTS, którą student musi uzyskać w ramach zajęć z obszarów nauk 

humanistycznych i nauk społecznych, nie mniejszą niż 5 punktów ECTS – 5;  

4) liczba punktów ECTS, którą student musi uzyskać w ramach zajęć z języka obcego – 8; 

5) liczba punktów ECTS, którą student musi uzyskać w ramach zajęć z wychowania 

fizycznego/ rekreacji – 0; 

6) liczba punktów ECTS, którą student musi uzyskać w ramach praktyk zawodowych – 18. 

WYMIAR, ZASADY I FORMA ODBYWANIA PRAKTYK ZAWODOWYCH  

Podstawowa jednostka organizacyjna uczelni prowadząca kształcenie na określonym 

kierunku studiów i poziomie kształcenia o profilu praktycznym jest obowiązana uwzględnić  

w programie kształcenia sześciomiesięczne praktyki zawodowe. 

Studia w Państwowej Wyższej Szkole Zawodowej w Głogowie  zwanej dalej Uczelnią 

obejmują praktyki zawodowe będące integralną częścią procesu kształcenia. Cele praktyk 

zawodowych oraz szczegółowe warunki ich organizacji, czas realizacji, zasady zaliczania, 

terminy oraz obowiązki studentów odbywających praktyki zawodowe określa „Regulamin 

odbywania i zaliczania studenckich praktyk zawodowych w Instytucie Politechnicznym” 

stanowiący załącznik do programu studiów. 

Praktyki zawodowe mają charakter obowiązkowy, wynikający z krajowych ram 

kwalifikacji, planów studiów i programów nauczania/kształcenia. Uczelnia sprawuje nadzór 

dydaktyczno-wychowawczy oraz organizacyjny nad przebiegiem praktyk zawodowych. Nad 

prawidłową realizacją praktyk zawodowych czuwa Opiekun Praktyk Zawodowych zwany dalej 

Opiekunem Praktyk. 

Praktyka zawodowa realizowana jest w ramach II, IV, VI semestru studiów i odbywa się  

w okresie letnie przerwy wakacyjnej. 

Łączna liczba punktów ECTS uzyskanych przez studenta  na kierunku  Automatyka  

i Robotyka w ramach praktyk zawodowych wynosi 18 pkt. ECTS  w całym cyklu kształcenia  

o profilu praktycznym w trybie dualnym. 
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MODUŁU KSZTAŁCENIA  

Studia realizowane będą w następujących modułach: 

Nazwa modułu 
Ilość godzin 

stacjonarne 
ECTS 

Moduł ogólny zawierający 4 przedmioty ogólnouczelniane 120 6 

Moduł językowy zawierający do wyboru dwa języki: angielski oraz 

niemiecki 

120 8 

Moduł podstawowy zawierający 8 przedmiotów 330 38 

Moduł kierunkowy zawierający 17 przedmiotów 615 51 

Moduł edycji pracy dyplomowej 60 20 

Moduł praktyk zawodowych zawierający sześciomiesięczne praktyki 

zawodowe realizowane w II, IV i VI semestrze oraz staż zawodowy  

- 54 

Moduł specjalności: Studia dualne zwierający 10 przedmiotów 345 38 

Razem 1590 215 

 

PROCENTOWY UDZIAŁ PRZEDMIOTÓW WYBIERALNYCH W CYKLU 

KSZTAŁCENIA SPOSOBY WERYFIKACJI ZAKŁADANYCH EFEKTÓW 

KSZTAŁCENIA OSIĄGANYCH PRZEZ STUDENTA 

 

 AiUR 

 Godz. 

studia st. 

ECTS 

Język obcy 120 8 

Rekreacja 60 - 

Seminarium 60 20 

Praktyka zawodowa 6 miesięcy 18 

Staż zawodowy 2016 36 

Suma 2256 82 

Udział procentowy 62,5% 39% 

 

Program studiów umożliwia studentowi wybór przedmiotów kształcenia, do których przypisuje 

się punkty ECTS w wymiarze 82, co stanowi 39% ogólnej liczby ECTS.   
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PROCENTOWY UDZIAŁ WYKŁADÓW ORAZ ZAJĘĆ PRAKTYCZNYCH W CYKLU 

KSZTAŁCENIA  

Profil praktyczny kierunku wymaga, aby zajęcia związane z praktycznym 

przygotowaniem do zawodu miały przypisane więcej niż 50% ECTS. W załączonym programie 

stanowią one  83,78%, a wymiar godzinowy zajęć praktycznych obrazuje poniższa tabela. 

 Wszystkie przedmioty 

 godz. studia st. % 

Wykłady 585 

 

16,22% 

Zajęcia praktyczne 

(C+L+STAŻ) 

3021 83,78% 

Razem 3606 

 

100% 

Punkty ECTS 212 

 

ZASADY REKRUTACJI 

Wymagania i zasady rekrutacji na kierunku kształcenia Automatyka i Robotyka są 

zgodne z Uchwałą nr 59/XII/18 Senatu Państwowej Wyższej Szkoły Zawodowej w Głogowie  

z dnia 14 grudnia 2018 r. w sprawie ustalenia warunków i trybu rekrutacji na studia w roku 

akademickim 2019/2020. Szczegółowe zasady rekrutacji określa załącznik do uchwały.  

OPIS ORGANIZACJI KSZTAŁCENIA W FORMIE DUALNEJ 

Prowadzenie studiów dualnych było możliwe dzięki wprowadzeniu pojęcia profilu 

praktycznego, które pojawiło się w treści ustawy z dnia 27 lipca 2005 r. Prawo o szkolnictwie 

wyższym (Dz. U. 2005, nr 164, poz. 1365 z późniejszymi zmianami). Co prawda program 

studiów dualnych realizowany na PWSZ w Głogowie znacznie wykracza poza wymogi ustawy, 

ale z formalnego punktu widzenia jest to profil praktyczny. Głównym założeniem dualnej formy 

kształcenia jest naprzemienne zdobywanie wiedzy teoretycznej na uczelni i umiejętności 

praktycznych w firmach na stażu zawodowym. Zasady organizacji studiów dualnych reguluje 

umowa trójstronna zawierana pomiędzy PWSZ w Głogowie, partnerami przemysłowymi oraz 

studentami. Pierwszy semestr nauki odbywa się tylko na uczelni, ponieważ w trakcie jego 

trwania zdobywana jest wiedza i umiejętności niezbędne do odbycia stażu. Od drugiego do 

siódmego semestru student naprzemiennie uczęszcza na zajęcia na uczelni i odbywa staż  

w firmie w cyklu: 1 miesiąc na uczelni – 1 miesiąc na stażu. W zależności od wypadających dni 

świątecznych i innych okoliczności uniemożliwiających zrealizowanie jednomiesięcznych cykli, 

mogą one zostać zmodyfikowane, jednak liczba zaplanowanych godzin musi się zgadzać.  

W całym okresie studiów na uczelni student realizuje 1590 godzin dydaktycznych, a na stażu  

u pracodawcy 2016 godzin zegarowych (w 2020 – 3 miesiące, w 2021 – 4 miesiące, w 2022 –  

4 miesiące, a w 2023 – 1 miesiąc). Ponadto obowiązuje obligatoryjna praktyka w wymiarze  

6 miesięcy w całym cyklu kształcenia, realizowana zgodnie z Regulaminem praktyk 
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obowiązującym na uczelni. Szczegółowy wymiar godzin realizowanych na uczelni oraz  

w ramach staży i obligatoryjnej praktyki przedstawia Rys. 1. 

 

 

 

 

 

 

 

Rys. 1. Organizacja zajęć w trybie studiów dualnych 

 

 

 

ZAŁĄCZNIKI  

1. PLAN STUDIÓW DLA KIERUNKU AUTOMATYKA I ROBOTYKA STUDIA DUALNE NA 

CYKL 2019 – 2023  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


