10.

Zatgcznik do Uchwaty Nr 133/2020-2024

Senatu Akademickiego PP z dnia 26 kwietnia 2023 r.

PROGRAM STUDIOW

Ogodlna charakterystyka studiow

Nazwa kierunku studiow:

Automatyka i robotyka

specjalnos¢: Inteligentne systemy automatyki i robotyki (ISAR)
specjalnos¢: Inteligentne systemy automatyki (ISA)
specjalno$¢: Roboty i systemy autonomiczne (RiSA)
specjalnos¢: Systemy sterowania i robotyki (SSIR)
specjalnosc¢: Systemy wizyjne (SW)

Poziom studiow:

Studia drugiego stopnia

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikaciji:

siodmy

Forma studiéw:

Studia niestacjonarne

Profil studiow:
ogolnoakademicki

Tytut zawodowy nadawany absolwentom:
magister inzynier

Dziedzina nauki/sztuki oraz dyscyplina naukowalartystyczna:

N . Procentowy udziat Dyscyplina
Nazwa dziedzin Nazwa dyscyplin \ .
y yscypiiny punktow ECTS (%) wiodaca
0,
nauki inzynieryjno- automatyka, elektronika, 100%
techniczne e|ektl’0technika |
technologie kosmiczne

Klasyfikacja ISCED:
0714 - Elektronika i automatyka

Liczba semestrow:
4

Liczba punktéw ECTS wymagana do uzyskania kwalifikacji:

Tabela 1.1 Liczba punktow ECTS wymaganych do uzyskania kwalifikacji.

Punkty ECTS

Liczba punktéw ECTS Udziat procentowy




ISAR | ISA | RiSA | SSIR | SW | ISAR | ISA | RiSA | SSR | SW

Przewidziane w programie

studiow do uzyskania kwalifikacji 100 | 100 | 100 | 100 | 100
odpowiadajacej poziomowi % %0 %0 %0 %0 % % % % %
ksztatcenia.

Przyporzadkowane do zaje¢

dydaktycznych wymagajacych
bezposredniego udziatu 30 30 30 30 30 33’3 33’3 33’3 33’3 33’3
nauczycieli akademickich i 0 0 0 0 0

studentow.

Przyporzadkowane modutom
zaje€ zwigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w
dzie,d.zinit.e/dziec'iz.inach nauki 667 | 66,7 | 66,7 | 66.7 | 667
wiasciwej / wiasciwych dla 60 60 60 60 60 o o 9 9 o
ocenianego kierunku studiow, 0 0 0 0 0
stuzace zdobywaniu przez
studenta pogtebionej wiedzy oraz
umiejetnosci prowadzenia badan
naukowych.

Przyporzadkowane zajeciom z
obszaréw nauk humanistycznych
lub nauk spotecznych (w
przypadku kierunkéw studiow 56 | 56 | 56 | 56 | 56
przypisanych do obszaréw innych % % % % %
niz odpowiednio nauki
humanistyczne lub nauki

spoteczne).

Przyporzadkowane 42,2 | 42,2 | 42,2 | 42,2 | 422
przedmiotom/modutom zaje¢ do 38 | 38 | 38 | 38 | 38 o o o o o
wyboru. & & & & /0

Przyporzadkowane praktykom
zawodowym (jezeli program - - - - - - - - - -
studiéw przewiduje praktyki).

Uzyskane z wykorzystaniem

metod i technik ksztatcenia na
odlegtos¢ 0 0 0 0 0 0% | 0% | 0% | 0% | 0%

11. Jezyk ksztatcenia:
polski

12. W przypadku studiow prowadzonych wspdlnie:
¢ Instytucja, z ktorg zamierzamy prowadzi¢ studia wspolne:
nie dotyczy
o Jednostka organizacyjna instytucji, z ktéra zamierzamy prowadzi¢ studia wspoélne:
nie dotyczy
e Podmiot odpowiedzialny za wprowadzanie danych do systemu POLON i uprawniony



13.

14,

do otrzymania Srodkdw finansowych na ksztalcenie studentéow (instytucja
i jednostka):
nie dotyczy

Liczba godzin zaje¢ w programie studiow:
754 h

Efekty uczenia sie:

Efekty uczenia sie dla kierunku Automatyka i robotyka spetniajg wymogi opisane w Rozporzadzeniu Ministra
Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018 r. w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektéw
uczenia sie dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacji oraz w ustawie o Zintegrowanym
Systemie Kwalifikacji z dnia 22 grudnia 2015 r. (Dz. U. 2016 poz. 64).

Na kierunku Automatyka i robotyka (studia Il stopnia— PRK poziom 7) sformutowano 51 kierunkowych efektow
uczenia sie, w tym 18 z zakresu wiedzy, 27 umiejetnosci oraz 6 kompetencji spotecznych. Ponize;
przedstawiono tabele kierunkowych efektéw uczenia sie dla studiéw Il stopnia kierunku Automatyka i robotyka
(Tabela 1.2). Opracowany program studiéw umozliwia skuteczne osiggniecie efektdw uczenia sie zapisanych
w ustawie o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji oraz rozporzadzeniu w sprawie charakterystyk drugiego
stopnia efektéw uczenia sie dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacji, takze efektow
prowadzacych do uzyskania kompetencji inzynierskich (punkt 20 wniosku). Tabele pokrycia efektéw ogoinych
charakterystyk drugiego stopnia dla poziomu PRK 7 oraz efektéw inzynierskich efektami kierunkowymi, a
takze matryce pokrycia kierunkowych efektéw uczenia sie przez poszczegblne przedmioty zamieszczono w
zatacznikach (odpowiednich zaktadkach plikdw z planami studiow dla specjalnosci):

zal.Vll. 1a-plan_studiow-AiR_2st_niestac_ogolno_ISAR.xIsx

zal.VIl. 1b-plan_studiow-AiR_2st_niestac_ogolno_ISA.xIsx

zal.VIl. 1c-plan studiow-AiR_2st_niestac_ogolno_RiSA.xlsx

zal.VIl. 1d-plan_studiow-AiR_2st_niestac_ogolno_SSiR.xIsx

zal.Vll. 1e-plan_studiow-AiR_2st_niestac_ogolno_SW.xIsx.

Proces prowadzacy do uzyskania zaktadanych kierunkowych efekiéw uczenia sie uwzgledniajacych
charakterystyki pierwszego stopnia oraz charakterystyki drugiego stopnia opisany jest w powyzszych
zatacznikach. Zatgczniki te zawierajg kompletne programy ksztatcenia, przyporzadkowanie efektéw uczenia
sie do przedmiotow, tabele (,matryce”) pokrycia wszystkich efektéw uczenia si¢ (100%) oraz opis sposobu
uzyskania efektéw uczenia sie dla kwalifikacji umozliwiajacych uzyskanie kompetenciji inzynierskich (100%).
Programy, zawierajace plany studiow z podziatem na semestry z uwzglednieniem: modutdw zaje¢
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich i studentow, modutéw zaje¢ zwigzanych
z badaniami naukowymi oraz zaje¢ do wyboru, prezentowane w powyzszych zatgcznikach w przejrzysty
sposdb ukazujg akcenty poszczegoinych specjalnosci. Obok nazw przedmiotéw podano szereg informacii
je charakteryzujacych: czy przedmiot koriczy sie egzaminem (kolumna ,Egz”), liczbe godzin wykfadu (W),
¢wiczen (C), laboratorium (L), projektu (P), seminarium (S), liczbe punktéw ECTS przypisanych
do przedmiotu, czy przedmiot jest przedmiotem obieralnym (obi), czy przedmiot jest z zakresu nauk
podstawowych dla kierunku Automatyka i robotyka (Podst.), czy jest to przedmiot obejmujacy zajecia
o0 charakterze praktycznym zwigzane ze zdobywaniem przez studentdw umiejetnosci praktycznych
wiasciwych dla zakresu dziatalnosci zawodowej absolwenta (Prakt.), czy sq to zajecia stuzace zdobywaniu
pogtebionej wiedzy oraz umiejetnosci prowadzenia badan naukowych (Bad.). W ostatnich trzech kolumnach
prezentowane sg efekty uczenia sie w trzech kategoriach (Wiedza, Umiejetnosci, Kompetencje), wnoszone
przez przedmiot. U dotu arkusza znajduje sie¢ podsumowanie wszystkich semestréw oraz podsumowanie
catego programu ksztatcenia wraz ze skroconym opisem walidacji efektéw uczenia sie. Ponadto, statystyka
programu ksztatcenia zostata przedstawiona w jeszcze bardziej rozbudowanej postaci w zaktadce Statystyki
arkusza. Zaktadka Tabela_efektéw w omawianym arkuszu zawiera generowang automatycznie macierz
powigzan efektow uczenia sie i poszczegoinych przedmiotéw. Kolejne trzy zaktadki prezentujg kierunkowe
efekty uczenia sig dla danego poziomu studiow z podziatem na kategorie Wiedza, UmiejetnoSci
i Kompetencje. Zgodnie z wymogami charakterystyk drugiego stopnia w zaktadce Opis_efektow_inz mozna
znalez¢ opis efektéw uczenia sie dla kwalifikacji na poziomie 7 Polskiej Ramy Kwalifikacji prowadzacych do
uzyskania kompetencji inzynierskich. Zaktadka Kompetencje_inzynierskie zawiera opis realizacji efektéw
inzynierskich przez poszczegoine przedmioty.



Tabela 1.2 Tabela kierunkowych efektow uczenia sie dla studiéw Il stopnia kierunku Automatyka i robotyka.

Odniesienie
ymbo Efekty uczenia sie dla kierunku Automatyka i robotyka do kwalifikacji
SI PP na studiach niestacjonarnych drugiego stopnia. w ramach
Po ukonczeniu studiéw na kierunku Automatyka i robotyka absolwent: szkol. wyz. na
poz.7
WIEDZA
zna i rozumie w pogtebionym stopniu wybrane dziaty matematyki; ma poszerzona i
pogtebiong wiedze niezbedng do formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan z
K2_W1 - . N o Lo . P7S_WG
zakresu teorii sterowania, optymalizacji, modelowania, identyfikacji i przetwarzania
sygnatow;
K2 W2 ma uporzqd!(owanqi pogtebiong wied;elw zakrels.ie metod sztucznej inteligencii i ich P7S WG
zastosowania w systemach automatyki i robotyki;
K2 W3 ma speqahstygznq wiedze w za.kre.3|e.systen10w zdalnych, rozproszonych, systeméw P7S_WG
czasu rzeczywistego oraz technik sieciowych;
K2 W4 rozumiq metodykelprojektgwania specjalizowanych analogowych i cyfrowych P7S WG
systeméw elektronicznych;
K2 W5 ma upo,rza-tdkowanm pogtebiong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji P7S WG
systemow;
K2_ W6 ma szcgego%owq wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych P7S WG
systemdéw sensorycznych;
K2 W7 ma zaawansowana i pog’feblonq wiedze w zakresie metod analizy i projektowania P7S WG
systemow sterowania;
K2 W8 ma.uporzqdlfoyvana,. podbudovv'anqteoretycsze, szczegotowq wiedze w zakresie P7S WG
projektowania i analizy systemdw optymalnych;
K2_W9 | ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze z zakresu systeméw adaptacyjnych; P7S_WG
K2 WA0 ma upo.r'zqdkowanqi pogtebiong wiedze w ramach wybranych obszaréw automatyki i P7S WG
robotyki;
K2 W11 ma upor.zqdkowanql pggi@blon‘a} wiedze zwigzang z systemami sterowania i P7S WG
uktadami kontrolno-pomiarowymi;
K2 W12 ma wiedze o trendggh rozwo!quch i napstotmepzyph nowych osiggnieciach z P7S WG
zakresu automatyki i robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych
K2 W13 ma podstawowq WIedZQ. 0 cyklu zycia systeméw automatyki i robotyki oraz uktadow P7S_WG
kontrolno-pomiarowych;
ma wiedze niezbedng do rozumienia ekonomicznych, prawnych i spotecznych
K2_W14 P e o2 o , P7S_WK
aspektow dziatalno$ci inzynierskiej oraz mozliwosci zastosowania ich w praktyce;
K2 W15 ma w]edzg d.oltyczqoq prqwgdzemg .dZIa’fa|nOSCI gospodarczej, zarzadzania projektami P7S_WK
inzynierskimi i zarzadzania jakoscia;
zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wtasno$ci
K2_W16 | : . AN . - L - N P7S_WK
intelektualnej i prawa autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informaciji patentowe;j;
K2 W17 zna zasadyli procedHry tworzenia indywidualnej przedsiebiorczosci dotyczacej P7S_ WK
automatyki i robotyki;
ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze w zakresie specjalizowanych systeméw
K2_W18 | mikroprocesorowych przeznaczonych do uktadéw sterowania i uktadéw kontrolno- P7S_WG
pomiarowych;
UMIEJETNOSCI
K2_U1 | potrafi krytycznie korzysta¢ z informaciji literaturowych, baz danych i innych zrodet w P7S_UW
jezyku polskim i obcym;
K2_U2 | potrafi analizowac i interpretowa¢ projektowa dokumentacje techniczng oraz P7S_UW
wykorzystywac literature naukowa zwigzang z danym problemem;
K2_U3 | potrafi porozumiewac sie przy uzyciu réznych technik w $rodowisku zawodowym oraz P7S_UK
w innych $rodowiskach, takze w jezyku obcym;
K2_U4 | potrafi przygotowaé opracowanie naukowe w jezyku ojczystym i krotkie doniesienie P7S_UK
naukowe w jezyku angielskim, przedstawiajace wyniki wtasnych badan naukowych;
K2_U5 | potrafi przygotowac i przedstawi¢ w jezyku polskim i w jezyku obcym prezentacje P7S_UK
ustng, dotyczacy szczegétowych zagadnien z zakresu automatyki i robotyki;




K2_U6

posiada umiejetnosci samoksztatcenia w celu podnoszenia i aktualizacji kompetencii
zawodowych;

P7S_UU

K2_U7

ma umiejetnosci jezykowe w zakresie automatyki i robotyki, zgodne z wymaganiami
okre$lonymi dla poziomu B2+ Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia
Jezykowego;

P7S_UK

K2_U8

potrafi postugiwac sie technikami informacyjno-komunikacyjnymi;

P7S_UK

K2_U9

potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktadéw automatyki i
robotyki oraz zaplanowacé i przeprowadzi¢ weryfikacje eksperymentalng;

P7S_UW

K2_U10

potrafi wyznacza¢ modele prostych systemow i procesow, a takze wykorzystywac je
do celéw analizy i projektowania uktadéw automatyki i robotyki;

P7S_UW

K2_U11

potrafi korzysta¢ z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy sygnatéw w tym
sygnatu wizyjnego oraz ekstrahowac¢ informacje z analizowanych sygnatow;

P7S_UW

K2_U12

potrafi zintegrowac i zaprogramowac specjalizowane systemy zrobotyzowane;

P7S_UW

K2_U13

potrafi dobraé i zintegrowa¢ elementy specjalizowanego systemu pomiarowo-
sterujgcego w tym: jednostke sterujaca, uktad wykonawczy, uktad pomiarowy oraz
moduty peryferyjne i komunikacyjne;

P7S_UW

K2_U14

potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujacych projektowanie
uktadéw automatyki i robotyki dostrzega¢ ich aspekty pozatechniczne, w tym
$rodowiskowe, ekonomiczne i prawne;

P7S_UW

K2_U15

potrafi formutowac i weryfikowa¢ (symulacyjnie lub eksperymentalnie) hipotezy
zwigzane z zadaniami inzynierskimi i prostymi problemami badawczymi z zakresu
automatyki i robotyki;

P7S_UW

K2_U16

potrafi oceni¢ przydatno$¢ i mozliwo$¢ wykorzystania nowych osiggnie¢ (w tym
technik i technologii) w zakresie automatyki i robotyki;

P7S_UW

K2_U17

potrafi stosowac zasady bezpieczenstwa i higieny pracy wiasciwe dla stanowisk
automatyki i robotyki;

P7S_UO

K2_U18

potrafi dokona¢ wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan
inzynierskich;

P7S_UW

K2_U19

potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania systeméw sterowania i
systemoéw robotyki; posiada takze umiejetnos¢ doboru systeméw automatyki z
wykorzystaniem sterownikéw mikroprocesorowych;

P7S_UW

K2_U20

potrafi zaprojektowac ulepszenia (usprawnienia) istniejacych rozwigzan projektowych
elementéw i uktadéw automatyki i robotyki;

P7S_UW

K2_U21

potrafi dokona¢ identyfikacji elementow i uktadéw sterowania oraz sformutowac
specyfikacje projektowg ztozonego systemu sterowania z uwzglednieniem aspektow
pozatechnicznych;

P7S_UW

K2_U22

potrafi krytycznie oceni¢ i dobra¢ odpowiednie metody i narzedzia do rozwigzania
zadania z zakresu automatyki i robotyki; potrafi wykorzystaé narzedzia nowatorskie i
niekonwencjonalne z zakresu automatyki i robotyki;

P7S_UW

K2_U23

potrafi zaprojektowaé i zrealizowa¢ ztozone urzadzenie, obiekt lub system
uwzgledniajac aspekty pozatechniczne;

P7S_UW

K2_U24

potrafi kierowa¢ pracg zespotu; potrafi kierowa¢ zespotem i umie oszacowaé czas
potrzebny na realizacje zleconego zadania; potrafi opracowaé harmonogram prac i
zrealizowa¢ zadania zapewniajac dotrzymanie terminéw;

P7S_UO

K2_U25

potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania ztozonego i nietypowego zadania
inzynierskiego i prostego problemu badawczego oraz zaimplementowa,
przetestowaé i uruchomi¢ go w wybranym $rodowisku programistycznym dla
wybranych systemdw operacyjnych;

P7S_UW

K2_U26

potrafi skonstruowa¢ algorytm rozwigzania ztozonego i nietypowego zadania
pomiarowego i obliczeniowo-sterujacego oraz zaimplementowaé, przetestowac i
uruchomi¢ go w wybranym $rodowisku programistycznym na platformie
mikroprocesorowej;

P7S_UW

K2_u27

potrafi projektowac uktady sterowania dla ztozonych i nietypowych systemow
wielowymiarowych; potrafi Swiadomie wykorzystywac¢ standardowe bloki funkcjonalne
systemow automatyki oraz ksztattowaé wlasnosci dynamiczne toréw pomiarowych;

P7S_UW

KOMPETENCJE SPOLECZNE

K2_K1

rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie — podnoszenia
kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowaé i organizowac
proces uczenia sie innych 0séb;

P7S_KK




K2_K2

posiada $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci P7S_KR
inzynierskiej w tym jej wplyw na Srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialno$¢ za
podejmowane decyzje; jest gotdw do rozwijania dorobku zawodowego;

K2_K3

posiada Swiadomo$¢ odpowiedzialno$ci za prace wtasng oraz gotowo$¢ P7S_KR
podporzadkowania sie zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za
wspdlnie realizowane zadania; potrafi kierowa¢ zespotem, wyznacza¢ cele i okresla¢
priorytety prowadzace do realizacji zadania;

K2_K4

posiada $wiadomos$¢ konieczno$ci profesjonalnego podejscia do zagadnien P7S_KR
technicznych, skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjq oraz warunkami
Srodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i ich elementy moga funkcjonowac;

K2_K5

jest gotdw do myslenia i dziatania w sposéb przedsiebiorczy; P7S_KO

K2_K6

ma Swiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej oraz rozumie potrzebe P7S_KO
formutowania i przekazywania spoteczenstwu (w szczegolnosci poprzez srodki
masowego przekazu) informacii i opinii dotyczacych osiagnie¢ automatyki i robotyki w
zakresie prac badawczych i aplikacyjnych oraz innych aspektow dziatalno$ci
inzynierskiej; podejmuije starania, aby przekazywac takie informacje i opinie w sposéb
powszechnie zrozumiaty z uzasadnieniem réznych punktéw widzenia;

Jako kluczowe efekty uczenia sie uznano:
o W zakresie wiedzy:

@)

O

zna i rozumie w pogtebionym stopniu wybrane dziaty matematyki; ma poszerzong i pogtebiong
wiedze niezbedng do formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan z zakresu teorii sterowania,
optymalizacji, modelowania, identyfikacji i przetwarzania sygnatow (K2_W1),

ma uporzadkowana i pogtebiong wiedze w zakresie metod sztucznej inteligencii i ich zastosowania
w systemach automatyki i robotyki (K2_W2),

ma specjalistyczng wiedze w zakresie systemow zdalnych, rozproszonych, systeméw czasu
rzeczywistego oraz technik sieciowych (K2_W3),

ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji systemow
(K2_W5),

ma szczegdtowg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemow
sensorycznych (K2_W6),

ma zaawansowang i pogtebiong wiedzg w zakresie metod analizy i projektowania systemow
sterowania (K2_W7),

ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze z zakresu systemow adaptacyjnych (K2_W9),

ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze w ramach wybranych obszaréw automatyki i robotyki
(K2_W10),

ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze zwigzang z systemami sterowania i uktadami kontrolno-
pomiarowymi (K2_W11),

e W zakresie umiejetnosci:

O

potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktadéw automatyki i robotyki
oraz zaplanowac i przeprowadzi¢ weryfikacje eksperymentalng (K2_U9),

potrafi wyznacza¢ modele prostych systemdw i proceséw, a takze wykorzystywac je do celéw analizy
i projektowania uktadéw automatyki i robotyki (K2_U10),

potrafi korzysta¢ z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy sygnatbw w tym sygnatu
wizyjnego oraz ekstrahowac informacje z analizowanych sygnatow (K2_U11),

potrafi dobra¢ i zintegrowac elementy specjalizowanego systemu pomiarowo-sterujgcego w tym:
jednostke sterujaca, uktad wykonawczy, uktad pomiarowy oraz moduty peryferyjne i komunikacyjne
(K2_U13),

potrafi formutowaC i weryfikowa¢ (symulacyjnie lub eksperymentalnie) hipotezy zwigzane
z zadaniami inzynierskimi i prostymi problemami badawczymi z zakresu automatyki i robotyki
(K2_U15),

potrafi dokonaé krytycznej analizy sposobu funkcjonowania systeméw sterowania i systeméw
robotyki; posiada takze umiejetno$¢ doboru systeméw automatyki z wykorzystaniem sterownikdw
mikroprocesorowych (K2_U19),
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o potrafi krytycznie oceni¢ i dobra¢ odpowiednie metody i narzedzia do rozwigzania zadania z zakresu
automatyki i robotyki; potrafi wykorzysta¢ narzedzia nowatorskie i niekonwencjonalne z zakresu
automatyki i robotyki (K2_U22),

o potrafi skonstruowa¢ algorytm rozwigzania zlozonego i nietypowego zadania inzynierskiego
i prostego problemu badawczego oraz zaimplementowac, przetestowaé i uruchomi¢ go w wybranym
Srodowisku programistycznym dla wybranych systemow operacyjnych (K2_U25),

e w zakresie kompetencji spotecznych:

o posiada $wiadomoS¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami $rodowiskowymi, w ktdrych
urzadzenia i ich elementy moga funkcjonowac (K2_K4),

o ma $wiadomo$c roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej oraz rozumie potrzebe formutowania
i przekazywania spoteczenstwu (w szczegdlnosci poprzez srodki masowego przekazu) informacii i
opinii dotyczacych osiagnie¢ automatyki i robotyki w zakresie prac badawczych i aplikacyjnych oraz
innych aspektow dziatalno$ci inzynierskiej; podejmuje starania, aby przekazywac takie informacje i
opinie w sposob powszechnie zrozumiaty z uzasadnieniem roznych punktow widzenia (K2_K6).

Kierunek Automatyka i robotyka ma charakter interdyscyplinarny i z tego powodu wtasciwe potozenie akcentu
wymaga duzego stopnia szczegétowosci (wiele efektdw w kazdej kategorii charakterystyki kwalifikacii).
Metody dydaktyczne stosowane w celu osiggniecia zatozonych efektéw uczenia sig, wykorzystywane w toku
ksztatcenia na kierunku Automatyka i robotyka, sg zroznicowane idostosowane do specyfiki zaje¢
oraz indywidualnych potrzeb studentéw — metody te sg zorientowane na studenta. Ponizej wymieniono
niektére z nich:

1. metody problemowe:

o wyktad konwersatoryjny (rozmowa wyktadowcy ze studentem, podczas ktérej wyktadowca zadaje
pytania i przedstawia okre$lone tresci, a studenci na nie odpowiadajg);

e wykfad z wykorzystaniem technik multimedialnych;

o wykitad problemowy (wykladowca przedstawia konkretny problem, omawia go ze studentami
i wskazuje na okreslone sposoby rozwigzania);

2. metody aktywizujace:

e metoda case study (metoda polegajaca na analizie, a nastepnie dyskusji nad przedstawionym przez
nauczyciela przypadkiem);

o metoda sytuacyjna (analiza, a nastepnie dyskusja nad przedstawionym ciggiem zdarzen; analiza
dokonywana jest przez studenta z odpowiednim wyprzedzeniem, po czym prowadzona jest dyskusja
nad zawartymi w opisie problemami);

o dyskusja dydaktyczna w réznych wariantach, w tym ,burza mézgéw” i dyskusja panelowa
(zorganizowana wymiana mysli i pogladéw uczestnikdw na dany temat; akcentowanie sposobu
budowania wypowiedzi i argumentacji);

e udziat studentéw w pracach badawczych.

Prezentowane w tabeli efekty uczenia sie w ogélnoSci stuzg zdobywaniu przez studenta pogtebionej wiedzy,
umiejetno$ci badawczych i kompetencji spotecznych niezbednych w dziatalnosci badawczej, na rynku pracy
oraz w dalszej edukaciji (wiedza o charakterze pogtebiony, ktéra moze by¢ wykorzystywana w prowadzeniu
badan naukowych z zakresu automatyki i robotyki).

Sposoby weryfikacji i oceny efektow uczenia sie:

Ogdlne zasady sprawdzania i oceniania stopnia osiggniecia efektdw uczenia sie okresla Regulamin Studiow
Politechniki Poznanskiej (Regulamin studiéw pierwszego i drugiego stopnia - Uchwata Senatu Akademickiego
Politechniki Poznanskiej Nr 42/2020-2024 z dnia 31 maja 2021). Zgodnie z jego zapisami poszczegdlnym
modutom zaje¢ przyporzadkowana jest odpowiednia liczba punktéw ECTS, ktéra podana jest w karcie ECTS
modutu. Liczba punktéw przyporzadkowana modutom w kazdym semestrze wynosi od 18 do 27. Dla



uzyskania dyplomu ukoriczenia studiow na studiach niestacjonarnych konieczne jest, poza spetnieniem
wymagan programowych, zdobycie wymaganej w programie ksztatcenia liczby punktéw ECTS. Student, ktdry
nie zaliczyt wszystkich zajeC przewidzianych w programie studiow danego semestru, zostaje warunkowo
wpisany na kolejny semestr studiow, jezeli taczna liczba punktow ECTS przypisanych do niezaliczonych zajeé
nie przekracza 14 punktow ECTS, a opdznienie zaliczenia nie jest wieksze niz dwa semestry. Warunkiem
zaliczenia semestru jest uzyskanie oceny co najmniej dostatecznej ze wszystkich zaje¢ przewidzianych w
programie studidw oraz zaliczenie wymaganych szkolen.

Sprawdzanie i ocenianie stopnia osigganych efektow uczenia sie przez studentéw odbywa sie zaréwno
na etapie procesu ksztatcenia, np. podczas:

* roznych form prac etapowych — egzaminy, kolokwia, projekty, referaty czy sprawdziany wejéciowe,

* oceny prac dyplomowych,

jak réwniez po zakonczeniu procesu ksztatcenia, np. poprzez:

* ocene pracodawcow,

+ monitorowanie loséw absolwentow,

* ocene rynku pracy.

System weryfikacji efektéw uczenia sie jest kompleksowy i uwzglednia zasady zaliczef oraz egzaminéw

w terminach podstawowych i poprawkowych, dla odpowiednich form zajec.

Stosowane szerokie spekirum metod weryfikacji efektéw uczenia sie jest prezentowane w arkuszu

z programem ksztatcenia z podziatem na ocene formujacq oraz podsumowuijaca.

Ocena formujgca (inaczej, formatywna), tj. ocena wspomagajgca proces uczenia sie:

a) w zakresie wykfadow:

* na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczace materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach,

b) w zakresie laboratoriow / éwiczen:

* na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan,

Ocena podsumowujgca (inaczej sumatywna), tj. ocena podsumowujgca stopien osiggania przez studenta

zaktadanych efektéw uczenia sie:

a) w zakresie wyktadéw weryfikowanie zatozonych efektdw uczenia sie realizowane jest przez:

+ ocene wiedzy i umiejetnodci wykazanych na egzaminie pisemnym o charakterze problemowym
(w przypadku niektorych przedmiotéw student moze korzysta¢ z dowolnych materiatow dydaktycznych)
lub w formie testu wielokrotnego wyboru lub w formie kolokwium zaliczeniowego;

« oméwienie wynikow egzaminu / kolokwium;

b) w zakresie laboratoriow / ¢wiczen weryfikowanie zatozonych efektow uczenia sie realizowane jest przez:
* oceng przygotowania studenta do poszczegdlnych ses;ji zaje¢ laboratoryjnych (sprawdzian ,wejsciowy")
oraz oceng umiejetno$ci zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych,

* ocenianie ciagte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne) — premiowanie przyrostu umiejetnosci
postugiwania sie poznanymi zasadami i metodami,

* ocene sprawozdania przygotowywanego czesciowo w trakcie zaje¢, a cze$ciowo po ich zakoAczeniu;
ocena ta obejmuje takze umiejetnos¢ pracy w zespole,

* ocene wiedzy i umiejetno$ci zwigzanych z realizacjq zadan projektowych / laboratoryjnych poprzez 1 lub
2 kolokwia w semestrze,

* ocene i ,obrong” przez studenta sprawozdania z realizacji projektu,

Uzyskiwanie punktow dodatkowych za aktywno$¢ podczas zajec, a szczegolnie za:

+ omowienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

« efektywno$¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

* umiejetnoS¢ wspotpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegoGtowe
w laboratorium,

* uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatdw dydaktycznych,

* wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentow umozliwiajgce biezace doskonalenie procesu
dydaktycznego.

Szczegbtowe zasady prowadzenia zaliczen i egzaminéw dla poszczegoinych przedmiotéw i form zaje¢

definiujq prowadzacy te przedmioty. Doktadny opis metod weryfikacji (sposoboéw sprawdzenia, czy

zamierzone efekty uczenia si¢ zostaty osiagniete) dla poszczegoinych przedmiotéw znajduje sie na kartach

ECTS oraz jest omawiany ze studentami na pierwszych zajeciach. Sylabusy sa dostepne na stronie

Politechniki Poznanskiej pod adresem https./www.put.poznan.pl/karty-ects. Do zaliczenia danego

przedmiotu konieczne jest osiggniecie wszystkich zaktadanych efektow uczenia sig. Sposéb weryfikacji

efektow jest dopasowany do specyfiki przedmiotdéw oraz ich formy. Stosowana skala ocen jest zgodna z §19

Regulaminu studiéw (Regulamin studiéw pierwszego i drugiego stopnia - Uchwata Senatu Akademickiego



Politechniki Poznarskiej Nr 42/2020-2024 z dnia 31 maja 2021) i zawiera: niedostateczny (2,0), dostateczny
(3,0), dostateczny plus (3,5), dobry (4,0), dobry plus (4,5), bardzo dobry (5,0).

Wiekszo$¢ metod sprawdzania efektéw uczenia si¢ jest realizowana poprzez prace pisemne. Stosuje sie
prace etapowe, zazwyczaj w postaci projektow, raportow i sprawozdan lub kolokwiéw oraz prace
egzaminacyjne. Do$¢ czesto stosuje sie forme zamknietego testu wyboru, czasem uzupetianego pytaniami
otwartymi, umozliwiajgcymi sprawdzenie umiejetnosci analizy danego zagadnienia przez studenta. W ramach
stosowanych metod weryfikacji efektéw uczenia sie coraz czesciej stosowane sg mozliwosci
specjalistycznych platform elektronicznych (powszechnie stosowanym na Politechnice Poznanskiej jest
system eKursy). Rozszerza to mozliwosci weryfikacji efektow uczenia sie przede wszystkim przez
wprowadzanie zrdznicowanych form rozwigzywanych przez studentow probleméow. Czes¢ zaliczer odbywa
sie z zastosowaniem testow o zréznicowanych typach pytan: jednokrotnego i wielokrotnego wyboru,
uzupetianie tekstu, krétkie zadania obliczeniowe, dopasowanie elementéw itd. na platformie eKursy
lub w innych systemach, zaleznie od preferencji nauczyciela akademickiego lub na wypadek zarzadzonej
nauki zdalnej.

W celu zweryfikowania umiejetno$ci inzynierskich stosuje sie dodatkowo prezentacje opracowanych
projektow. Zasady formalne przygotowania i oceniania projektéw okresla prowadzacy i sg one zrdznicowane
w zalezno$ci od typu przedmiotu, np. w przypadku tematoéw o charakterze podstawowym opis jest zwiezly,
natomiast w wypadku przedmiotéw o charakterze badawczym zakres projektu daje studentom mozliwosé
odniesienia sie do nowych pozycji literaturowych, a takze gtebszej analizy zagadnienia. Tematyka prac
etapowych, egzaminacyjnych oraz projektowych jest $ciSle zwigzana z tematykg poszczegoinych modutéw.
Prowadzacy sq Swiadomi konieczno$ci dokumentowania testéw, kolokwiow, egzamindw, a takze innych prac,
np. projektdw czy sprawozdar z wykonanych ¢wiczen laboratoryjnych, zgodnie z przepisami Uczelnianego
Systemu Zapewnienia Jakosci Ksztafcenia.

Ostateczng metodg sprawdzenia efektéw uczenia sie jest przygotowanie pracy magisterskiej. Proces

dyplomowania okre$lono szczegdtowo w Regulaminie Studiéw. Wybor tematdw prac dyplomowych, wybér

opiekundw i recenzentow oraz przeprowadzenie egzamindw dyplomowych przebiegajg pod nadzorem

Dziekana i Dyrektoréw Instytutdbw w oparciu o zasady przyjete w ramach catego Wydziatu Automatyki,

Robotyki i Elektrotechniki. Proces wydawania tematdw prac dyplomowych realizowany jest w nastepujacych

krokach:

e propozycje tematow prac zgtaszane przez nauczycieli akademickich ze stopniem co najmniej doktora,
przygotowane na odpowiednich formularzach, sg weryfikowane pod katem spemienia
wyszczegblnionych nizej wymagan stawianych pracom dyplomowym w celu zapewnienia zgodnosci
kwalifikacji potencjalnych promotoréw z proponowanymi tematami,

e propozycje tematdw prac dyplomowych sg udostepnione studentom do wgladu,

e liczba zgtoszonych propozycji prac jest wigksza niz liczba studentéw o ok. 25% (nadmiar umozliwia
dopasowanie tematow do zainteresowan studentéw),

e W porozumieniu ze studentem, promotor uzgadnia ostateczne brzmienie tematu pracy dyplomowej
i przygotowuije karte tematu pracy dyplomowej w systemie USOS APD

e zgtoszenie tematu pracy dyplomowej (wniosek promotora) zatwierdzane jest przez powotang komisje w
uczelnianym systemie informatycznym APD.

Wymagania stawiane pracom dyplomowym magisterskim:

e nacisk ktadziony jest na aspekt badawczy i tworczy — prace powinny by¢ powigzane z badaniami;
zakres takiej pracy obejmuje zazwyczaj przeprowadzenie studiow literaturowych, analize
teoretyczng zagadnienia (state of the art), zaproponowanie nowych, wiasnych rozwigzan itp., a
w przypadku prac o charakterze implementacyjnym, ocene funkcjonalnosci i wydajno$ci
przygotowanego Srodowiska lub aplikacji. Na kierunku Automatyka i robotyka preferowane sg
dwa rodzaje prac dyplomowych: praca o charakterze teoretyczno-symulacyjnym oraz praca,
ktora faczy teorig z praktyka i implementacjg w warunkach laboratoryjnych lub przemystowych.
W przypadku osiggniecia przez dyplomanta istotnych wynikéw opracowywana jest publikacja
naukowa.

Student sktada prace dyplomowg w wersji elektronicznej za posrednictwem systemu USOS, ktorej przyjecie
promotor potwierdza po akceptacji raportu z systemu antyplagiatowego (JSA - jednolity system
antyplagiatowy). Towarzyszy temu przygotowanie stosownej dokumentacji, ktérej wykaz znajduje sie
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na stronie internetowej Wydziatu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki. Przewodniczacym komisji egzaminu
dyplomowego moze by¢ dziekan, prodziekan, profesor, profesor uczelni lub doktor habilitowany zatrudniony
w Uczelni. Egzamin dyplomowy sktada sie z prezentacji pracy dyplomowej, dyskusji nad pracg oraz
sprawdzenia wiedzy i umiejetnosci z programu studiéw na podstawie odpowiedzi na minimum trzy pytania
zadane przez czlonkoéw komisji, a podczas egzaminu wylosowanych przez studenta ze zbioru zagadnien
egzaminacyjnych. Kazde z zadanych w ramach wylosowanych zagadnien pytan jest oceniane osobno,
zgodnie z przyjeta w Regulaminie studiow skalg ocen (Regulamin studiow pierwszego i drugiego stopnia -
Uchwata Senatu Akademickiego Politechniki Poznarskiej Nr 42/2020-2024 z dnia 31 maja 2021). Komisja
egzaminu dyplomowego ocenia nie tylko merytoryczng poprawno$¢ odpowiedzi, ale takze umiejetno$é
reagowania dyplomanta na dodatkowe pytania i uwagi, a takze ptynnos¢ odpowiedzi oraz poprawno$é
i zakres wykorzystywanego stownictwa specjalistycznego. Wynik ogdlny ukonczenia studiow oblicza sie
zgodnie z formutg o nastepujacych sktadnikach: $rednia arytmetyczna ze wszystkich przedmiotéw z waga
0,6; ocena pracy dyplomowe;] ustalona przez komisje na podstawie opinii promotora i recenzenta z wagg 0,2
oraz $rednia z ocen uzyskanych na egzaminie koricowym z waga 0,2.

16. Praktyki zawodowe:
nie dotyczy
17. Jezyk obcy:
Na kierunku Automatyka i robotyka jezyk obcy realizowany jest na semestrach 1 i 2 w tgcznym wymiarze
40 godzin (4 pkt ECTS) i koficzy sie zaliczeniem na poziomie B2+ Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia
Jezykowego. Zajecia w ramach nauki jezyka obcego prowadzone sg przez kadre wyspecjalizowanej jednostki
miedzywydziatowej — Centrum Jezykdw i Komunikacii.
Tabela 1.3. Przedmioty uwzgledniajace efekty uczenia sie w zakresie znajomosci jezyka obcego
(zastosowane oznaczenia: O — ogétem, W — wykfad, C — éwiczenia, L — laboratorium, P — projekt,
S — seminarium, ECTS - liczba punktéw ECTS)
. Liczba godzin
Sem. Nazwa przedmiotu 0 W c L P 3 ECTS
1| Jezyk obcy 20 0 20 0 0 0 2
2 | Jezyk obcy 20 0 20 0 0 0 2
Razem 40 4
18. Zajecia z wychowania fizycznego:
nie dotyczy
19. Przedmioty obieralne:
Tabela 1.4 Wykaz przedmiotow obieralnych na kierunku Automatyk i Robotyka
(zastosowane oznaczenia: O — ogotem, W — wykfad, C — ¢wiczenia, L — laboratorium, P — projekt,
S — seminarium, ECTS - liczba punktéw ECTS)
Specjalno$¢ Inteligentne systemy automatyki i robotyki (ISAR)
Liczba godzin ECTS
Sem. Nazwa przedmiotu
o | W C L P S
1 | Jezyk obcy 20 20 2
Przedmiot obieralny 1 30 | 10 20 3
2 | a) Grafika 3D i wizualizacja komputerowa
b) Rozszerzona rzeczywistos¢ w automatyce




Przedmiot obie. spoteczno-humanistyczny 1: | 20 | 10 | 10 3

a) Zarzadzanie strategiczne

2 | b) Zintegrowane systemy zarzadzania

c) Organizacja i zarzadzanie matych

przedsiebiorstw
2 | Jezyk obcy 20 20 2
3 | Pracownia badawczo-rozwojowa 20 2
Przedmiot obieralny 2 30 | 10 20 3

3 | a) Roboty latajace

b) Robotyka mobilna

Przedmiot obieralny 3 30 | 10 20 3

3 | a) Programowanie mikrokontrolerow

b) Programowanie procesorow sygnatowych

4 | Przygotowanie pracy magisterskiej 20 20 20
Razem: | 170 38
Specjalnos¢ Inteligentne systemy automatyki (ISA)
Liczba godzin ECTS
Sem. Nazwa przedmiotu
0 W C L P S

1| Jezyk obcy 20 20 2
Przedmiot obie. spoteczno-humanistyczny1 | 20 | 10 10 3

a) Zarzadzanie strategiczne

2 | b) Zintegrowane systemy zarzadzania

¢) Organizacja i zarzadzanie matych
przedsiebiorstw

Przedmiot obieralny 1 30 | 10 20 3

a) Sterowanie procesami nieliniowymi

b) Zaawansowane metody identyfikacji
systemdw automatyki

2 | Jezyk obcy 20 20 2

Przedmiot obieralny 2 40 | 20 20 4

a) Wybrane zastosowania sterownikdw
3 | programowalnych

b) Projektowanie zaawansowanych
interfejsow HMI i M2M

3 | Pracownia badawczo-rozwojowa 20 20 2

Przedmiot obieralny 3 20 | 10 10 2

a) Precyzyjne sterowanie ruchem uktadéw
4 | elektromechanicznych

b) Modelowanie systemdw w jezyku UML

c) Modelowanie procesow biznesowych

4 | Przygotowanie pracy magisterskiej 20 20 20
Razem: 190 38
Specjalno$¢ Roboty i systemy autonomiczne (RISA)
Liczba godzin ECTS
Sem. Nazwa przedmiotu
O | W C L P S

1| Jezyk obcy 20 20 2
Przedmiot obieralny 1 30 | 10 20 3

2 | a) Eksploracyjna analiza danych

b) Komputerowe systemy sterowania

Przedmiot obie. spoteczno-humanistyczny 1 20 |10 10 3

2 | a) Zarzadzanie strategiczne

b) Zintegrowane systemy zarzadzania




c) Organizacja i zarzadzanie matych

przedsiebiorstw
2 | Jezyk obcy 20 20 2
Przedmiot obieralny 2 30 | 10 20 3

a) Wybrane zagadnienia grafiki 3D i
2 | wizualizacji komputerowe;

b) Systemy zrobotyzowane i przemyst 4.0

c) Modelowanie proceséw biznesowych

3 Pracownia badawcza 30 30 2

Przedmiot obieralny 3 30 | 10 20 3

a) Interfejsy cztowiek-maszyna i sygnaty
biologiczne w robotyce

4 b) Systemy wbudowanie i przetwarzanie
brzegowe
c) Modelowanie systemow w jezyku UML
4 | Przygotowanie pracy magisterskiej 20 20 20
Razem: 200 38
Specjalnos¢ Systemy sterowania i robotyki (SSIR)
Liczba godzin ECTS
Sem. Nazwa przedmiotu
0 W C L P S
1| Jezyk obcy 20 20 2
Przedmiot obieralny 1 30 | 10 20 3

2 | a) Systemy automatyki budynkéw

b) Systemy automatyki przemystowej

Przedmiot obie. spoteczno-humanistyczny 1 20 |10 10 3

a) Zarzadzanie strategiczne

2 | b) Zintegrowane systemy zarzadzania

c) Organizacja i zarzadzanie matych

przedsiebiorstw
2 | Jezyk obcy 20 20 2
3 | Pracownia badawczo-problemowa 30 30 2
Przedmiot obieralny 2 30 | 10 20 3

3 | a) Zastosowania robotyki w medycynie

b) Robotyka kooperatywna

Przedmiot obieralny 3 30 | 10 20 3

3 | a) Sterowanie uktadow wieloagentowych

b) Systemy teleoperacyjne

4 | Przygotowanie pracy magisterskiej 20 20
Razem: 200 38
Specjalnos¢ Systemy wizyjne (SW)
Sem ' Liczba godzin ECTS
Nazwa przedmiotu
0 W C L P S

1 | Jezyk obcy 20 20 2
Przedmiot obie. spoteczno-humanistyczny 1 30 | 15 | 15 3
a) Zarzadzanie strategiczne

2 | b) Zintegrowane systemy zarzadzania
c) Organizacja i zarzadzanie matych
przedsigbiorstw

2 | Jezyk obcy 30 30 2
Przedmiot obieralny 1 50 | 20 10 | 20 5

3 | a) Programowalne systemy automatyki
przemystowej




b) Systemy automatyki ze sprzezeniem
wizyjnym
Pracownia badawczo-problemowa 30 30 2
Przedmiot obieralny 2 40 | 20 10 | 10 4
a) Systemy i ustugi telekomunikacyjne
b) Elektronika praktyczna

4 | Przygotowanie pracy magisterskiej 20 20 20

Razem: 220 38

20.
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W ramach kazdego z modutéw obieralnych, oprécz pracowni badawczo-problemowej i przygotowania pracy
dyplomowej, student ma do wyboru co najmniej dwa przedmioty.

taczna liczba punktéw ECTS zwigzanych z przedmiotami obieralnymi wynosi 38, co stanowi 42,2%
wszystkich punktéw ECTS wymaganych do uzyskania kwalifikacji na poziomie 7 PRK przy minimum
wynoszacym 30%.

Kompetencje inzynierskie:

W tabeli 1.5 zamieszczono wykaz kierunkowych efektéw uczenia sie umozliwiajacych uzyskanie kompetencii
inzynierskich zawartych w rozporzadzeniu w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektow uczenia sie dla
kwallifikacji na poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacii.

Tabela 1.5. Wykaz kierunkowych efektéw uczenia sie umozliwiajgcych uzyskanie kompetencji inzynierskich

Charakterystyki drugiego stopnia
efektow uczenia sie dla

Symbol

Kategoria PRK kwalifikacji na poziomie 7 Kierunkowe efekty uczenia si¢ efektu
umozliwiajacych uzyskanie
kompetenciji inzynierskich
Eoﬁztiwggiém;;:z Z(i?g?%ﬁ?e Y| ma podstawowa wiedze o cyklu zycia
system)c/')w techar}iczn ’ch systemow automatyki i robotyki oraz K2_W13
y y uktaddéw kontrolno-pomiarowych;
_ (P7S_WG)
Wiedza:
absolwent
Znalrozumie | nodstawowe zasady tworzenia i . .
rozwoju réznych form indywidualnej Zna zasady | procedury tworzenia
o . indywidualnej przedsigbiorczosci K2_W17
przedsiebiorczosci dotyczacej automatyki i robotyki;
(P7S_WK)
potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize
dziatania ztozonych uktadéw automatyki K2 U9
oraz zaplanowac i przeprowadzi¢ -
weryfikacje eksperymentalng;
planowac i przeprowadzac
Umiejetnosc: eksperymenty, w tym pomiary i potrafi korzysta¢ z zaawansowanych metod
absolwent ' symulacje komputerowe, przetwarzania i analizy sygnatéw w tym K2 U11
potrafi interpretowac uzyskane wyniki i sygnatu wizyjnego oraz ekstrahowac -
wycigga¢ wnioski informacje z analizowanych sygnatow;
(P7S_UW) potrafi wyznaczaé modele prostych
systeméw i proceséw, a takze
wykorzystywac je do celow analizy i K2_U10

projektowania uktadéw automatyki i
robotyki;




przy identyfikacji i formutowaniu

potrafi dokona¢ wstepnej analizy

uwzgledniajgc aspekty pozatechniczne;

specyfikacji zadari inzynierskich ekonomicznej podejmowanych dziafan K2_U18

oraz ich rozwigzywaniu: inzynierskich;

- wykorzystaC metody analityczne,

symulacyjne i eksperymentalne,

- dostrzegac ich aspekty . o . ]

systemowe i pozatechniczne, w tym potraf| przy for.mu’fowanull | rozwigzywaniu

aspekty etyczne zadan’ obejmujacych projektowanie ,

- dokona¢ wstepnej oceny gk%adow automatyki i rpbotykl dostrzegac K2_U14

ekonomicznej proponowanych ich aspekty pozatechniczne, w tym

rozwiazan i podejmowanych dziatan $rodowiskowe, ekonomiczne i prawne;

inzynierskich

(P7S_UW)
potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu
funkcjonowania systemoéw sterowania i

dokonywat krytycznej analizy sysltgmow’r,obotykl; p05|ada’takze _ K2 U19

sposobu funkcjonowania umiejetnosé .doboru systgmow automatyki z

istniejacych rozwiazan wytorzystamem sterr1<?wn|kow

technicznych i ocenic te mikroprocesorowycn,

rozwigzania potrafi zaprojektowaé ulepszenia

(P7S_UW) (usprawnienia) istniejacych rozwigzan K2 U20
projektowych elementéw i uktadéw -
automatyki i robotyki;
potrafi zintegrowaé i zaprogramowac K2 U12
specjalizowane systemy zrobotyzowane; -

projektowaé — zgodnie z zadang

Specyﬂkach.‘ oraz wykonac potrafi dobra¢ i zintegrowac elementy

typowe dl.a k|er.unku studiow proste specjalizowanego systemu pomiarowo-

urza@zenla: obiekty, SY,StemY lub sterujacego w tym: jednostke sterujaca, K2_U13

z;e;(lﬁ?g:ji?opgggfsz;/gﬁmggg uktad wykonawczy, uktad pomiarowy oraz

technik, narzedzi i materiatow moduly peryferyjne i komunikacyjne;

(P7S_UW) potrafi zaprojektowac i zrealizowa¢ ztozone
urzadzenie, obiekt lub system K2_U23

21. Zajecia z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spotecznych:
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Tabela 1.6. Wykaz przedmiotow z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spofecznych na kierunku

Automatyka i robotyka (zastosowane oznaczenia: O — ogétem, W— wykiad, C — cwiczenia, L — laboratorium,

P - projekt,
ECTS - liczba punktéw ECTS)
Liczba godzin ECTS
Sem. Nazwa przedmiotu
O |WwWjC|L|P
2 Przedmiot obieralny spoteczno-humanistyczny 1 20 |10 | 10 3
a) Zarzadzanie strategiczne
b) Zintegrowane systemy zarzgdzania
c¢) Organizacja i zarzgdzanie matych przedsiebiorstw
4 Przedmiot spoteczno-humanistyczny 2 20 | 10 10 2
Organizacja i finansowanie badah naukowych
oraz prac badawczo-rozwojowych
Razem: | 40 5
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22. Zajecia zwigzane z prowadzona w uczelni dziatalnoscia naukowa:

W tabelach 1.7a — 1.7e wyszczegdlniono przedmioty zwigzane z prowadzong w uczelni dziatalnoscig,
naukowa. Na kierunku Automatyka i robotyka, w ramach kazdej specjalnosci, przedmioty zwigzane
z dziatalno$cig naukowa obejmujg wymiar 60 punktow ECTS, czyli 66.7% wszystkich punktow
wymaganych do uzyskania kwalifikacji na poziomie 7 PRK. Wéréd tych przedmiotéw oznaczono te
(TAK w tabelach), w ramach ktorych studenci finalizujg czynno$ci badawcze dziatajac w pracowni
badawczo-rozwojowej i redagujac prace dyplomowa. Finalizacja czynnosci badawczych stanowi
bezposrednig kontynuacje aktywnosci naukowej zapoczatkowanej podczas udziatu w pozostatych
przedmiotach wykazanych w ponizszych tabelach.

Tabela 1.7a. Zajecia na specjalnosci Inteligentne systemy automatyki i robotyki zwigzane z prowadzong
w uczelni dziatalno$cig naukowq

Udziat
Nazwa przedmiotu ECTS | w badaniach Opis dziatalnosci naukowe;

naukowych

Teoria i metody optymalizacji 4 - Analiza zagadnien sterowania
wymagajacych poszukiwania
rozwigzania optymalnego
uwzgledniajacego ograniczenia

Sterowanie adaptacyjne i odporne 4 - Analiza, projektowanie i implementacja
algorytmdw sterowania adaptacyjnego i
odpornego w uktadach automatyki

Metody inteligencji maszynowej 3 - Rozwoj metod i zastosowan
wykorzystujacych inteligencje
maszynowg usprawniajacych uktady
automatyki

Systemy biometryczne 2 Analiza, projektowanie i zastosowanie
systeméw biometrycznych lub
interfejsow cztowiek-robot w
urzadzeniach z kontrolg dostepu lub
sterowanych przez operatora.

Cyfrowe przetwarzanie sygnalow 3 - Badania, analiza, projektowanie i rozwd;
zastosowan algorytméw cyfrowego
przetwarzania sygnatéw wystepujacych
w uktadach automatyki

Napedy elektryczne w aplikacjach 3 - Badania i rozwdj zastosowar napedéw
przemyslowych umozliwiajacych oczekiwanie
sterowanie ruchem w maszynach,
urzadzeniach i robotach

Systemy wizyjne 3 - Badanie i rozw6j zastosowan metod
przetwarzania obrazow wystepujacych
w zagadnieniach sterowania,
rozpoznawanie wzorcow i ledzenie
obiektéw w ruchu.

Pracownia badawczo-rozwojowa 2 TAK Badanie zagadnien z zakresu
automatyki, robotyki i elektroniki
przemystowej, w tym badania




laboratoryjne wybranych algorytmow i
metod sterowania na obiektach
rzeczywistych, uktady sterowania i
pomiaréw oraz ich implementacja z
wykorzystaniem mikrokontroleréw,
procesoréw sygnatowych, FPGA i
sterownikéw PLC. Badanie zagadnien
stosowania inteligencji maszynowe;j.

Zarzadzanie energig i sterowanie
energooszczedne

Badanie metod sterowania
uwzgledniajgcego zarzadzanie energig,
w budynkach, obiektach przemystowych
i pojazdach elektrycznych.

Przedmiot obieralny 2:
a) Roboty latajace

b) Robotyka mobilna

Badanie modelowania dynamiki
wielowirnikowych robotow latajacych,
sterowania wielowirnikowych UAV,
zaawansowanych uktadow regulacii
pozycji i orientacji oraz algorytmow
planowanie $ciezek i unikania kolizji
UAV.

Migkka robotyka

Badanie wysoce elastycznych
materiatéw stosowanych do konstrukcji
robotow przeznaczonych do chwytania
obiektéw miegkkich lub odksztatconych,
wykorzystania czujnikdw miekkich.

Technologie inteligentnego sterowania

Rozwdj metod inteligentnego sterowania
wykorzystujgcego zaawansowane
techniki diagnostyki i monitorowania,
analizowanie sygnatéw pomiarowych w
dziedzinie czasu i czestotliwo$ci oraz ich
klasyfikacje.

Inteligentne systemy pomiaru
i sterowania

Badanie i rozwdj zastosowar architektur
zaawansowanych systeméw kontrolno-
pomiarowych, i ich wspétpracy z
otoczeniem.

Seminarium dyplomowe

TAK

Projektowanie i wykonywanie
elementéw, uktaddw i systemow
automatyki, robotyki i elektroniki
przemystowej, w tym uktadow
sterowania systemami
elektromechanicznymi. Badanie
zagadnien z zakresu automatyki,
robotyki i elektroniki przemystowej, w
tym badania laboratoryjne wybranych
algorytméw i metod sterowania na
obiektach rzeczywistych, uktadéw
sterowania i pomiaréw oraz ich
implementacji z wykorzystaniem
mikrokontroleréw, procesoréw
sygnatowych i PLC.

Przygotowanie pracy magisterskiej

20

TAK

Projektowanie i wykonywanie
elementéw, uktadéw i systemow
automatyki, robotyki i elektroniki
przemystowej, w tym uktadow
sterowania systemami
elektromechanicznymi. Badanie
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zagadnien z zakresu automatyki,
robotyki i elektroniki przemystowej, w
tym badania laboratoryjne wybranych
algorytmdw i metod sterowania na
obiektach rzeczywistych, uktadow
sterowania i pomiaréw oraz ich
implementacji z wykorzystaniem
mikrokontroleréw, procesorow
sygnatowych i PLC.

Tabela 1.7b. Zajecia na specjalnosci Inteligentne systemy automatyki zwigzane z prowadzong w uczelni

dziatalnoScig naukowg

Nazwa przedmiotu

ECTS

Udziat
w badaniach

naukowych

Opis dziatalnosci naukowe;

Systemy bezczujnikowe

Analiza, projektowanie i implementacja
bezczujnikowych algorytmow
sterowania, zwtaszcza w zakresie
uktadow elektromechanicznych

Napedy w procesach, maszynach,
urzadzeniach i robotach

Analiza i projektowanie uktadow
napedowych o polepszonych
wiasciwos$ciach niezawodno$ciowych,
energetycznych i dynamicznych

Metody obliczeniowe optymalizacii

Rozwdj, analiza i zastosowania metod
optymalizacyjnych w zagadnieniach
zwigzanych ze sterowaniem, strojeniem
i szukaniem optimow.

Metody inteligencji maszynowej w automatyce

Analiza i implementacja uktadow
sterowania z wykorzystaniem metod
inteligencji maszynowej, zwtaszcza
sztucznych sieci neuronowych oraz
whnioskowania rozmytego

Zaawansowane systemy diagnostyki i
monitorowania

Analiza i implementacja algorytméw
diagnostyki, detekgii i izolacji awarii,
zwlaszcza w zakresie uktadéw
elektromechanicznych

Przedmiot obieralny 1:
a) Sterowanie procesami nieliniowymi

b) Zaawansowane metody identyfikacii
systemdw automatyki

Analiza dynamiki uktadéw nieliniowych,
projektowanie algorytméw sterowania
dla takich obiektéw, w szczegélno$ci w
oparciu o linearyzacje przez sprzgzenie
zwrotne oraz sterowanie predykcyjne z
wykorzystaniem modelu nieliniowego.

Uwzglednienie modeli otrzymywanych
metodami identyfikacji systeméw w
projektowanych uktadach sterowania
predykcyjnego.

Systemy wizyjne i spekiralne w automatyzacii

Oprogramowanie i testowanie systemow
wizyjnych do identyfikacji w systemach

17



automatyki budynkowej oraz do
sterowania robotami mobilnymi

Inteligentne systemy pomiaru i sterowania

Analiza i weryfikacja laboratoryjna
mikroprocesorowych uktadow
sterowania

Zarzadzanie energiq i sterowanie
energooszczedne

Projektowanie, wykonywanie i
weryfikacja uktadow i elektroniki
przemystowej, w tym energoelektroniki,
dla systeméw mobilnych oraz
inteligentnych budynkow.

Implementacja algorytméw sterowania w
ukfadach FPGA

Projektowanie, wykonywanie i
weryfikacja laboratoryjna uktadow
sterowania dla obiektdw o wysokich
wymaganiach czasu rzeczywistego

Pracownia badawczo-rozwojowa

TAK

Zagadnienia z zakresu automatyki i
elektroniki przemystowej, w tym badania
laboratoryjne wybranych algorytmow i
metod sterowania na obiektach
rzeczywistych, uktady sterowania i
pomiaréw oraz ich implementacja z
wykorzystaniem mikrokontroleréw, i
procesoréw sygnatowych i FPGA.

Systemy sterowania tolerujace uszkodzenia

Projektowanie, wykonywanie i
weryfikacja laboratoryjna uktadéw
sterowania systemoéw
elektromechanicznych odpornychna
wybrane kategorie uszkodzen

Przygotowanie pracy magisterskie

20

TAK

Projektowanie i wykonywanie
elementdw, uktadéw i systemow
automatyki i elektroniki przemystowej, w
tym ukfady sterowania systeméw
elektromechanicznych. Zagadnienia z
zakresu automatyki i elektroniki
przemystowej, w tym badania
laboratoryjne wybranych algorytmow i
metod sterowania na obiektach
rzeczywistych, uktady sterowania i
pomiaréw oraz ich implementacja z
wykorzystaniem mikrokontroleréw,
procesoréw sygnatowych i FPGA.

Seminarium dyplomowe

TAK

Projektowanie i wykonywanie
elementéw, uktaddw i systemow
automatyki i elektroniki przemystowej, w
tym ukfady sterowania systemoéw
elektromechanicznych. Zagadnienia z
zakresu automatyki i elektroniki
przemystowej, w tym badania
laboratoryjne wybranych algorytmow i
metod sterowania na obiektach
rzeczywistych, uktady sterowania i
pomiaréw oraz ich implementacja z
wykorzystaniem mikrokontroleréw,
procesoréw sygnatowych i FPGA.
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Tabela 1.7c. Zajecia na specjalnosci Roboty i systemy autonomiczne zwigzane z prowadzong w uczelni
dziatalnoscig naukowg

Nazwa przedmiotu

ECTS

Udziat
w badaniach

naukowych

Opis dziatalnosci naukowe;

Sztuczna inteligencja w robotyce

Badania dotyczace zastosowan metod
sztucznej inteligenciji w robotyce
(autonomiczne pojazdy, roboty
przemystowe) oraz nowe algorytmy Al
dostosowane do potrzeb robotyki.

Wybrane zagadnienia uczenia maszynowego

Badania dotyczace zastosowan metod
uczenia maszynowego w robotyce
(autonomiczne pojazdy, roboty
przemystowe, latajace) oraz nowe
algorytmy ML/DL dostosowane do
potrzeb robotyki.

Autonomiczne roboty mobilne

Badania dotyczace oprogramowania i
zastosowan robotéw mobilnych oraz
autonomicznych pojazdéw, nawigacji
autonomicznej, SLAM i systeméw
inteligentnych. Aplikacje przemystowe,
ustugowe, w rolnictwie, gomictwie.

Autonomiczne roboty latajace

Algorytmy nawigacji, tworzenia modelu
otoczenia i planowania ruchu dla
robotow latajacych. Integracja
programowo-sprzetowa robotow
latajacych

Zaawansowane przetwarzanie obrazow

Badania w zakresie przetwarzania
obrazéw w pojazdach autonomicznych,
robotyce przemystowej, rolnictwie,
medycynie. Opracowywanie nowych
algorytmdw i metody analizy i
rozumienia obrazéw opartych na
uczeniu maszynowym i algorytmach
sztucznej inteligencii.

Przedmiot obieralny 1:
a) Eksploracyjna analiza danych

b) Komputerowe systemy sterowania

Metody analizy danych z wielu zrodet,
BigData, statystyczne systemy uczace
sie, wizualizacja danych naukowych.
Zastosowania medyczne i przemystowe.

Nowoczesne sensory w robotyce

Badania w zakresie przetwarzania
danych z wielu sensoréw w pojazdach
autonomicznych, robotyce przemystowe;
i rolnictwie. Opracowywanie nowych
algorytméw taczenia danych i kalibracii.
Nowe zastosowania sensoréw (np.
nawigacja osobista).

Autonomiczne samochody

Metody i algorytmy nawigacji
autonomicznej, inzynieria
oprogramowania w pojazdach
autonomicznych (system Autoware),
metody planowania ruchu i metody
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uczenia maszynowego w autonomii
pojazdow.

Metody i algorytmy planowania ruchu

Zastosowania zaawansowanych metod
planowania ruchu dla wszystkich klas
robotéw, manipulatory mobilne, roboty
kroczace.

Zaawansowane narzedzia i metody

programowania robotéw autonomicznych

Badania dotyczace oprogramowania i
zastosowan robotéw mobilnych,
kooperacyjnych i przemystowych.
Aplikacje przemystowe, ustugowe i w
zakresie bezpieczenstwa. Inzynieria
oprogramowania w robotyce.

Pracownia badawcza

TAK

Zagadnienia z zakresu robotyki
ustugowej i przemystowej, w tym
badania laboratoryjne wybranych
algorytmoéw i metod przetwarzania
danych, uczenia maszynowego i
podejmowania decyzji na obiektach
rzeczywistych.

Przygotowanie pracy magisterskie;

20

TAK

Projektowanie oraz implementacja
elementéw, uktadéw i systemow
robotdw i sensoréw oraz
oprogramowania przetwarzajacego
dane sensoryczne i wspomagajacego
podejmowanie decyzji.

Seminarium dyplomowe

TAK

Projektowanie oraz implementacja
elementéw, uktadéw i systemow
robotdw i sensoréw oraz
oprogramowania przetwarzajacego
dane sensoryczne i wspomagajacego
podejmowanie decyzji.

20

Tabela 1.7d. Zajecia na specjalnosci Systemy sterowania i robotyki zwigzane z prowadzong w uczelni
dziatalnoscig naukowg

Udziat
Nazwa przedmiotu ECTS | w badaniach Opis dziatalnosci naukowe;
naukowych

Sterowanie adaptacyjne 4 - projektowanie i zastosowania
algorytméw sterowania
adaptacyjnego/odpornego w robotyce
mobilnej

Nieliniowa teoria sterowania 4 - Opis matematyczny z uzyciem

elementéw geometrii rozniczkowej,
zastosowania linearyzacji z uzyciem
przeksztatcenia stanu i wejscia do
zadan sterowania i estymaciji,
projektowanie metod sterowania
nieliniowego




Teoria i metody optymalizacji

Zastosowania metod optymalizacji do
zadan sterowania w horyzoncie
skonczonym i nieskonczonym

Sztuczne sieci neuronowe

Implementacje sieci neuronowych,
dobér architektury sieci w zalezno$ci od
zastosowan; optymalizacja struktur sieci

Sterowanie robotéw mobilnych

Algorytmy sterowania ruchem robotow
mobilnych; algorytmizacja zadan ruchu
robotéw mobilnych; modelowanie
kotowych pojazddw wieloczionowych

Sterowanie robotéw manipulacyjnych

Identyfikacja modelu dynamiki
manipulatora; synteza algorytméw
precyzyjnego sterowania pozycyjnego z
wykorzystaniem algorytmow odpornych

Sterowanie neurorozmyte

Identyfikacja procesow sterowania;
zastosowanie metod uczenia ze
wzmocnieniem

Nawigacja i planowanie ruchu robotow

Projektowanie metod planowania ruchu
dla robotéw nieholonomicznych i
niedosterowanych; integracja metod
planowania ruchu i sterowania w petli
zamknigtej w robotyce mobilnej i
manipulacyjne;

Pracownia badawczo-problemowa

TAK

Symulacja i modelowanie uktadow
nieliniowych; identyfikacja i analiza
danych; przetwarzanie sygnatéw jedno i
wielowymiarowych; synteza algorytméw
sterowania i estymacii; rozwigzywanie
probleméw zakresie teorii sterowania,
robotyki i automatyki przemystowej;

Przedmiot obieralny 2:
a) Zastosowanie robotyki w medycynie

b) Robotyka kooperatywna

Metody sterowania sitowego i unikania
kolizji; projektowanie systeméw
zrobotyzowanych w medycynie i
rehabilitacji

Sterowanie predykcyjne

Rozwoj metod sterowania optymalnego
dla uktadéw nieliniowych w automatyce i
robotyce; zastosowania sterowania
predykcyjnego do zadan nawigacii

Przedmiot obieralny 3:
a) Sterowanie uktadéw wieloagentowych

b) Systemy teleoperacyjne

Zastosowanie pdl wektorowych
(potencjalnych i niepotencjalnych) do
planowania ruchu i sterowania; formacje
robotdw i aplikacje wieloagentowe;
systemy rozproszone; stabilno$¢
systemdw rozproszonych

Przygotowanie pracy magisterskie;
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TAK

Analiza i synteza algorytmoéw sterowania
uktadami w automatyce i robotyce;
zastosowania metod optymalizacji
wielokryterialnej; zastosowania robotyki
w medycynie i rehabilitacji; metody
planowania ruchu, lokalizacji i nawigacji;
zaawansowana automatyka procesowa;
zastosowania metod uczenia
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maszynowego w zadaniach sterowania i
analizy sygnatéw (w tym obrazu oraz
percepcji);

Seminarium dyplomowe

TAK

Analiza i synteza ukfadéw sterowania;
zastosowania geometrii rzniczkowej w
sterowaniu; metody sterowania
adaptacyjnego i odpornego;
optymalizacja uktadéw sterowania;
algorytmizacja zadan sterowania
ruchem; projektowanie uktadéw
mechatronicznych w automatyce i
robotyce; zastosowania robotyki w
medycynie i rehabilitacji
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Tabela 1.7e. Zajecia na specjalno$ci Systemy wizyjne zwigzane z prowadzong w uczelni dziatalno$cig

naukowg

Nazwa przedmiotu

ECTS

Udziat
w badaniach

naukowych

Opis dziatalnosci naukowe;

Programowalne uktady cyfrowe i procesory

sygnatowe

Projektowanie systemow przetwarzania
sygnatdéw z wykorzystaniem procesorow
sygnatowych i cyfrowych uktadéw
programowalnych, implementacja
wydajnych algorytmoéw przetwarzania
sygnatow w systemach audio i wideo

Przetwarzanie obrazéw i sygnatoéw audio

Przetwarzanie obrazéw w systemach
wizyjnych, w monitoringu, przetwarzanie
obrazéw medycznych, przetwarzanie
sygnatéw audio: rozpoznawanie mowy i
mowcy, wykrywanie patologii gtosu

Nieliniowa teoria sterowania

Opis matematyczny z uzyciem
elementéw geometrii rozniczkowej,
zastosowania linearyzacji z uzyciem
przeksztatcenia stanu i wejscia do
zadan sterowania i estymaciji,
projektowanie metod sterowania
nieliniowego

Akustyka techniczna

badania i poprawa zrozumiatosci mowy,
modelowanie mowy i méwcy,
rozpoznawanie mowy i mowcy,
psychoakustyka, rozpoznawanie uwagi
stuchowej, zaawansowane badania
stuchu

Inteligentne systemy wizyjne

Projektowanie i testowanie systemow
wizyjnych do wykrywania pieszych w
systemach monitoringu miejskiego oraz
w pojazdach, , inteligentne systemy
OCT do automatycznej oceny patologii
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wzroku, automatyczne rozpoznawanie i
zliczanie 0sob w systemach monitoringu

Pojazdy autonomiczne 2 - Budowa systemdw wbudowanych do
pozyskiwania, kompres;ji i analizy
sygnatow wideo w robotach i pojazdach
autonomicznych.

Teoria i metody optymalizacji 4 - Wykorzystanie teorii i metod
optymalizacji w systemach
rozpoznawania obrazu i dzwieku.

Uczenie maszynowe w systemach wizyjnych 4 - Opracowanie oprogramowania
realizujgcego procesy automatycznej
identyfikacji na podstawie zbioru
obrazéw lub sekwencji wizyjnych.

Sztuczna inteligencja i biometria 4 - Projektowanie systemow biometrii, w
tym rozpoznawanie twarzy, teczéwki,
odciskow palcow, méwey i mowy

Sieci neuronowe i algorytmy genetyczne 4 - Wykorzystanie gtebokich sieci
neuronowych do rozpoznawania
obiektéw w obrazach, analizy obrazéw
medycznych

Pracownia badawczo-problemowa 2 TAK zagadnienia z zakresu automatyki i
robotyki, w tym algorytmy i systemy
sterowania robotow i ich zastosowanie,
badania laboratoryjne wybranych
algorytmdw i metod sterowania na
obiektach rzeczywistych, uktady
kontrolne i pomiarowe wykorzystywane
w automatyce i robotyce w tym réwniez
uktady wizyjne oraz ich implementacja z
wykorzystaniem mikrokontrolerow i
procesoréw sygnatowych

Przygotowanie pracy magisterskie 20 TAK Projektowanie i wykonywanie
elementéw, uktaddw i systemow
automatyki i robotyki ze szczegoinym
uwzglednieniem systeméw wizyjnych

Seminarium dyplomowe 2 TAK Projektowanie i wykonywanie
elementéw, uktadéw i systemow
automatyki i robotyki ze szczegdlnym
uwzglednieniem systeméw wizyjnych

23. Zajecia ksztattujace umiejetnosci praktyczne:
Wykazac zajecia ksztaftujgce umiejetnoSci praktyczne w wymiarze wiekszym niz 50% liczby punktow
ECTS. Dotyczy wyfacznie studiow o profilu praktycznym.
nie dotyczy

24, Standardy ksztatcenia:
Wykazac¢ przedmioty spetniajagce ich wymogi. Dotyczy wylacznie programoéw studiow
przygotowujacych do wykonywania zawodow architekta oraz nauczyciela.
nie dotyczy
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Koncepcija ksztatcenia oraz zgodnos$¢ efektow uczenia sie z potrzebami rynku pracy

W koncepcji ksztatcenia na kierunku Automatyka i robotyka uwzgledniono misje i wizje Politechniki
Poznanskiej, ktéra w skrécie sprowadza sie do ksztatcenie wysokokwalifikowanych kadr, w $cistym zwigzku
z badaniami naukowymi, rozwojem technologii i innowacji, we wspdtpracy z otoczeniem spoteczno-
gospodarczym. Celem Uczelni jest stworzenie wiodacego w kraju uniwersytetu technicznego, z aspiracjami
do bycia partnerem uczelni europejskich pod wzgledem jako$ci ksztatcenia, poziomu badan naukowych
i osiggnie¢ wdrozeniowych. Koncepcja ksztatcenia na kierunku Automatyka i robotyka uwzglednia trendy
w rozwoju nauki oraz wyniki badan wiasnych, a takze aktualne zapotrzebowanie i tendencje obserwowane
na rynku pracy. Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki realizuje dziatania zwigzane ze strategig
rozwoju Politechniki Poznanskiej na lata 2021-2030 poprzez przygotowywanie kadr na trzech stopniach
ksztatcenia w obszarze szeroko rozumianej automatyki, robotyki oraz inzynierii elektrycznej, w oparciu
o0 potencjat wynikajacy z prowadzonych badan naukowych i wspétpracy z gospodarkg, z uwzglednieniem
potrzeb regionalnych, krajowych i miedzynarodowych. Zadaniem Wydziatu jest wspoétuczestniczenie
w ksztattowaniu pozycji Politechniki Poznanskiej jako czotowego w kraju uniwersytetu technicznego, dobrze
rozpoznawalnego w Europie, liczacego sie i poszukiwanego partnera uczelni zagranicznych, gwarantujacego
wysoki poziom jako$ci ksztatcenia oraz prac naukowych i badawczo-rozwojowych prowadzacych do poprawy
efektywnosci ekologicznej, ekonomicznej i energetycznej rozwigzan technicznych w obszarze automatyki,
robotyki i elektrotechniki.

Program studiow drugiego stopnia na kierunku Automatyka i robotyka jest zgodny z przyjeta strategig Uczelni
okreslong w “Strategii rozwoju Politechniki Poznanskiej 2021-2030". Gwarantem wysokiego poziomu i jako$ci
ksztatcenia, nowoczesno$ci oraz innowacyjnosci opracowanego programu oraz warunkow, w jakich proces
ten bedzie realizowany, jest Wydziatowy System Zapewnienia Jakosci Ksztatcenia (WSZJK). Nowoczesnos¢
oraz innowacyjnos¢ programu sg wynikiem wykorzystania dos$wiadczenia interesariuszy wewnetrznych
(pracownikdw, studentdw), zewnetrznych (wspdtpraca dydaktyczna Wydziatu z pracodawcami, szczegolnie z
obszaru automatyki) oraz wykorzystania wynikéw prac naukowo-badawczych prowadzonych w Instytucie
Automatyki i Robotyki oraz Instytucie Robotyki i Inteligencji Maszynowe;j.

Przyjete efekty uczenia sie i program studiow, jako element koncepciji ksztatcenia sa kompletne z punktu
widzenia charakterystyk drugiego stopnia, w szczegdIno$ci charakterystyk wtasciwych dla nauk inzynieryjno-
technicznych i charakterystyk dla kwalifikacji obejmujacych kompetencje inzynierskie zdefiniowanych w
Rozporzadzeniu Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018 r. w sprawie charakterystyk
drugiego stopnia efektow uczenia sig¢ dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacji (Dz. U. z
2018r. poz. 2218). Politechnika Poznanska przywiazuje duza wage do uwzgledniania wzorcow i doswiadczen,
przede wszystkim miedzynarodowych w koncepcji ksztatcenia — efekty uczenia sie i programy ksztatcenia sg,
analizowane pod katem spetnienia oczekiwan studentdw i pracodawcdw oraz sq okresowo poréwnywane do
realizowanych na innych uczelniach w naszym kraju i zagranica. Koncepcja ksztatcenia oraz efekty uczenia
sie sq uzgadniane w trakcie spotkan z przedstawicielami firm. Na wybor przedmiotéw znajdujacych sie w
programie studiow miaty wptyw konsultacje z podmiotami zewnetrznymi. Zapotrzebowanie rynku na
automatykdw i specjalistow z obszaru robotyki w wojewddztwie wielkopolskim z roku na rok staje sie coraz
wieksze migdzy innymi z uwagi na dynamicznie rozwijajacy sie przemyst motoryzacyjny i transportowy w
naszym regionie.

Efekty uczenia sie uwzgledniajg rowniez zdobywanie przez studenta pogtebionej wiedzy, umiejetnosci
badawczych i kompetenciji spotecznych niezbednych zaréwno w dziatalnosci badawczej jak i na rynku pracy.
Stosowane metody ksztatcenia przygotowujq studentéw do prowadzenia badan, a tym samym do podjecia
studiéw Il stopnia. Przyjeta koncepcja ksztatcenia zaktada powigzanie przedmiotéw kierunkowych i
specjalnosciowych z tematykg badan naukowych i prac badawczo-rozwojowych pracownikow Wydziatu.
Wiele z nich wynika z potrzeb otoczenia spoteczno-gospodarczego, w tym duzych podmiotéw regionu.
Przygotowaniu do prowadzenia badahn naukowych i/lub udziatowi w tych badaniach po$wigcona jest
wiekszos¢ zaje¢ prowadzonych na specjalnosciach a w szczegolno$ci Pracownia badawczo-problemowa i
przedmioty zwigzane z dziatalnoScig naukowg pracownikéw. Celom tym stuzy réwniez proces
przygotowywania prac magisterskich, ktorych tematy wigza sie z realizowanymi badaniami naukowymi w
dyscyplinie automatyka, elektronika i elektrotechnika. Praktycznie kazda praca dyplomowa magisterska
zawiera odpowiedni watek badawczy. Wyrdzniajacy sie studenci zapraszani sg do prezentacji wynikow
swoich prac dyplomowych w referatach podczas seminariéw naukowych, konferencji i miedzynarodowych
warsztatow oraz wspotuczestnicza w przygotowywaniu publikacji naukowych. Tak wiec, przygotowanie do
prowadzenia badan, udziat w badaniach, stanowig integralny element koncepcji ksztatcenia na kierunku



25

Automatyka i robotyka — element o kluczowym znaczeniu dla osiggniecia przez studentéw zaktadanych
efektow uczenia sie.

W trakcie studiéw zapewnia sie studentom dostep do bogato wyposazonych laboratoriéw w celu wykonywania
zadan wynikajacych z programu studiéw oraz udziatu w badaniach naukowych, np. w ramach przedmiotéw
zwigzanych z dziatalnoscig naukowa kadry. Wykorzystanie wynikéw badar i nabyta w trakcie badan wiedza
sukcesywnie przenika do procesu dydaktycznego i jest nieustannie aktualizowana. Kompetencje naukowo-
badawcze sg ksztattowane u studentéw w ramach przedmiotéw oznaczonych w programach studidéw jako
,Bad” (od Badawczy) — sq to zajecia stuzace zdobywaniu pogtebionej wiedzy oraz umiejetnosci prowadzenia
badan naukowych.

Posiadane kwalifikacje zawodowe stanowig podstawe do zatrudnienia absolwenta studiow Il stopnia
w organizacjach stosujgcych nowoczesne technologie, w rozmaitych dziatach produkcji przemystowej,
transporcie, telekomunikacji, energetyce, ochronie zdrowia, itd. Studia drugiego stopnia na kierunku
Automatyka i robotyka majg charakter interdyscyplinamy, taczacy wiedze z takich dyscyplin jak teoria
sterowania, regulacja automatyczna, robotyka, analiza sygnatéw, optymalizacja i wspomaganie decyzji,
informatyka, elektronika, mechanika oraz bioinzynieria. Absolwenci tego kierunku otrzymujg bardzo dobre
przygotowanie, nie tylko w obszarze teoretycznym, ale takze praktycznym, zwigzanym ze znajomoscig
nowych technologii i tworzeniem nowoczesnych rozwigzan. Ksztatcenie na tym kierunku kfadzie nacisk na
wiedze i umiejetnosci w zakresie nauk podstawowych i stosowanych, a w szczegdlnoci na synergie
w aspekcie integracji oprogramowania ze sprzetem. Tak jak w przypadku studidéw | stopnia, w trakcie tych
studidw, stosujac odpowiednie metody ksztatcenia, rozwijane sg tzw. kompetencje miekkie absolwentéw,
umiejetno$¢ zastosowania wiedzy i formutowania opinii, dyskusji ze specjalistami i niespecjalistami (w tym
w jezyku obcym na poziomie standardu B2+), umiejetnos¢ pracy w matych zespotach i profesjonalne
podejscie do realizacji postawionych zadarn. Absolwenci sq takze przygotowani do uczenia sie przez cate
zycie.

Absolwent tych studiéw posiada kwalifikacje, tj. wiedze, umiejetnoSci i kompetencje zdefiniowane
w kierunkowych efektach ksztalcenia, pozwalajace na modelowanie systemow rzeczywistych,
na projektowanie, uruchamianie oraz eksploatacje systeméw automatyki przemystowej oraz robotyki
przemystowej, ustugowej i medycznej, specjalistycznych urzadzer mikroprocesorowych, systemow
pomiarowo-kontrolnych i diagnostycznych, systemdw automatyki budynkdw. Absolwent zdobywa umiejetnos¢
korzystania ze sprzetu komputerowego w ramach uzytkowania profesjonalnego oprogramowania
inzynierskiego, jak i umiejetno$¢ projektowania wtasnych aplikacji wykorzystujacych systemy
mikroprocesorowe oraz sterowniki PLC. Wyksztatcenie absolwenta tego kierunku obejmuje nie tylko
rozszerzong wiedze w zakresie wymienionych wyZzej specjalnosci technicznych. Uzyskuje on réwniez
niezwykle przydatne w praktyce umiejetnodci komplementarne niezbedne do dziatania skutecznego,
kreatywnego i gospodarczo efektywnego. Zakres tych umiejetnosci dotyczy analizy, projektowania,
konstrukcji uktadow i systemow automatyki, sterowania i oprogramowania systemow robotyki przemystowo-
ustugowej oraz projektowania i eksploatacji systeméw wspomagania decyzji. Absolwenci studidéw Il stopnia
kierunku Automatyka i robotyka otrzymujq tytut zawodowy magistra inzyniera. Absolwenci tych studiow sg
przygotowani do pracy naukowo-badawczej i projektowej z zakresu automatyki, robotyki, systemoéw
wizyjnych, systemdw autonomicznych i inzynierii komputerowej oraz do kierowania zespotami ludzkimi w
jednostkach przemystowych i projektowych. Wiedza i umiejetnosci absolwenta pozwalajg mu podja¢ prace w
organizacjach stosujacych nowoczesne technologie i dziatajacych w obszarze produkciji, transportu lub ustug.
Absolwent posiada umiejetnosci rozwigzywania interdyscyplinarnych probleméw z dziedziny szeroko
rozumianej automatyki i robotyki z wykorzystaniem sterownikow PLC i systemow mikroprocesorowych oraz
zaawansowanych systemow sensorycznych. Waznym atrybutem absolwenta jest umiejetnos¢ i nawyk
samoksztatcenia.

Ogdlnopolski system monitorowania Ekonomicznych Loséw Absolwentéw, ktory wykorzystuje dane z Zaktadu
Ubezpieczen Spotecznych i systemu POL-on wskazuje, ze w latach 2017 - 2020 absolwentéw kierunku
Automatyka i Robotyka nie dotykato bezrobocie — tabela 2.1. W latach tych absolwenci poszukiwali swojego
zatrudnienia ktorej niz jeden miesiac, a po zatrudnieniu uzyskiwali wynagrodzenie wyzsze niz Srednie zarobki
w ich miejscu zamieszkania.

Tabela 2.1. Dostepne wyniki monitorowania Ekonomicznych Losow Absolwentéw (ela.nauka.gov.pl) — dane
dotyczg okresu w ktdrym kierunek Automatyka i robotyka wystepowat w ramach nieistniejacego juz Wydziatu
Informatyki (WI) i Wydziatu Elektrycznego (WE).
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Rok 2015 2016 2017 2018 2019 2020
Czas 0.5 mies. brak 0 mies. 0.07 mies. 0.05 mies. 0 mies.
poszukiwania (W) danych (WI) (WI) (WI) (WE)
pracy etatowe; 0.6 mies.

(WE)
Wzgledny 1.73 1.65 1.52 1.31 (WI) 1.36
Wskaznik (WI) (WI) (WI) 1.23(WE) (WE)
Zarobkow
Bezrobocie 2.38% 0% 0% 0% 0%
Wzgledny 0.31 0 0 0 0
Wskaznik
Bezrobocia

Opis dziatan na rzecz doskonalenia programu studiow oraz zapewniania jakosci
ksztatcenia

Dziatania na rzecz doskonalenia programu studiow oraz zapewniania wysokiego poziomu jakosci ksztatcenia
na Wydziale Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki (WARIE) zawarte sg Wydziatowym Systemie Zarzadzania
Jakoscig Ksztatcenia (WSZJK) wdrozonym w ramach Uczelnianego Systemu Zapewnienia Jakosci
Ksztatcenia funkcjonujacego na podstawie Uchwaty nr 45/2020-2024 Senatu Akademickiego Politechniki
Poznanskiej z dnia 31 maja 2021 r. w sprawie Uczelnianego Systemu Zapewnienia Jako$ci Ksztatcenia oraz
Zarzadzenia nr 21 Rektora Politechniki Poznanskiej z dnia 2 czerwca 2021 r. w sprawie zasiegania opinii
studentow, doktorantéw i absolwentéw na temat procesu ksztatcenia oraz hospitacji zaje¢ dydaktycznych.
Podstawowymi zadaniami WSZJK sa;

o state doskonalenie programéw studidw i jakosci procesu dydaktycznego,

o biezace dostosowanie programoéw studidw do realiéw rynku pracy i oczekiwan interesariuszy
zewnetrznych,

e zapewnienie odpowiedniej jako$ci kadry dydaktycznej i prowadzenie transparentnej polityki
kadrowej (zgodnej z Zasadami polityki kadrowej obowiazujgcymi na Politechnice Poznanskiej,
patrz Zarzadzenie Rektora nr 66 z dnia 20 listopada 2020 r.),

e zapewnienie odpowiedniej infrastruktury technicznej niezbednej do prawidtowego prowadzenia
procesu dydaktycznego poprzez systematyczne oceny i ankiety,

e prowadzenie czytelnej polityki informacyjnej i promocyjnej,
e umiedzynarodowienie procesu dydaktycznego,
o budowanie kultury jakosci ksztatcenia.

Kluczowe tresci ksztatcenia realizowane na kierunku sg powigzane z badaniami prowadzonymi przez kadre
uczacy, co zapewnia doskonate potgczenie nowych trendow rozwojowych z prowadzong, dydaktyka, gdyz
nastepuje bezposredni transfer nowych osiggnie¢ badawczych do procesu nauczania. W programie
ksztatcenia duzo uwagi poswiecono wyksztatceniu u przyszlych inzynierow umiejetnosci praktycznych. Duzy
udziat zaje¢ laboratoryjnych oznacza wysokg kosztochtonnos¢, jednak dla studentéw jest unikalng
sposobnoscig do pracy z réznymi systemami (do poréwnan i odniesien), a w efekcie do wszechstronnego
rozwoju. Kadra zaangazowana w proces dydaktyczny wykazuje sie bardzo duzg aktywnoscig w zdobywaniu
$rodkow do unowoczesniania bazy laboratoryjnej.

Szeroki wybor przedmiotow obieralnych uwzglednia najnowsze trendy i zmiany zachodzace w dyscyplinie —
przedmioty te sg zorientowane na potrzeby otoczenia spoteczno-gospodarczego. Kontakty z interesariuszami
zewnetrznymi (pracodawcami) przyspieszajg proces wprowadzania nowych przedmiotéw i/lub pozwalajg na
ewolucyjne dostosowanie efektow uczenia sie do potrzeb rynku.

Analiza wynikéw nauczania jest przeprowadzana po kazdej sesji egzaminacyjnej przy uzyciu systemu
informatycznego Uczelni gromadzacego wyniki nauczania dla poszczegélnych przedmiotéw i prowadzacych
na wszystkich stopniach i formach studiéw. Analiza dotyczy skutecznosci studiowania i osigganych wynikéw.
Analizy te sq wykorzystywane w doskonaleniu procesu ksztatcenia.
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Ponadto w doskonaleniu programu studiéw uwzgledniane sa uwagi i sugestie zgtaszane przez studentéw.
Ankietowanie zajeC przez prowadzacych przedmioty pozwala skorygowaC drobne niedociagniecia
niewymagajace zmian w programie studiow. Na spotkaniach z Komisjg ds. Jako$ci Ksztatcenia na kierunku
Automatyka i robotyka przedstawiciele samorzadu studenckiego zgtaszajg uwagi, ktdre sg uwzglednione
w ewentualnych zmianach programu studiow. Zmiany takie sg rowniez inicjowane przez samych pracownikéw,
ktérzy mogg przedstawi¢ stosowne sugestie na cyklicznych spotkaniach wiw Komisji.

Wydziatowy System Zarzadzania Jakoscig Ksztatcenia funkcjonuje w oparciu o nastepujace procedury
wydziatowe:

e P01) Monitorowanie karier zawodowych absolwentéw WARIE,
e P02) Ocena jakosci ksztatcenia na podstawie danych z systemu eAnkieta,

e P03) Ocena jakosci ksztatcenia na Wydziale w oparciu o coroczne anonimowe ankiety
studenckie,

o P04) Ocena jakoSci obstugi studentow Wydziatu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki
Politechniki Poznanskiej przez pracownikéw administracyjnych dziekanatu,

o P05) Przeprowadzanie egzaminu ustnego na Wydziale Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki
Politechniki Poznanskiej,

o P06) Przebieg egzaminéw dyplomowych,

e P07) Ocena programéw ksztatcenia i istotnych zmian w programach ksztatcenia przez Samorzad
Studentow,

e P08) Opiniowanie i zgtaszanie zmian w programach ksztatcenia przez przedstawicieli
Rady Interesariuszy Zewnetrznych,

e P09) Przeprowadzanie zaje¢ terenowych dla studentéw Wydziatu Automatyki, Robotyki
i Elektrotechniki Politechniki Poznanskiej,

e P10) Rozwigzywanie sytuaciji konfliktowych na studiach I, Il i lll stopnia,

e P11) Zglaszanie potrzeby wprowadzenia zmian, ktdre sg na biezaco uaktualniane, a ich baza
rozszerzana w oparciu o zidentyfikowane potrzeby Wydziatu.

e P12) Przeciwdziatanie dyskryminacji, zachowaniom rasistowskim, molestowaniu seksualnemu,
mobbingowi oraz stalkingowi.

W kazdej kadencji sg powotywani przez Dziekana i zatwierdzani przez Rade Wydziatu cztonkowie Wydziatowe;
Komisji ds. Jakosci Ksztatcenia (WKJK), ktérym kieruje petnomocnik Dziekana ds. jakoSci ksztatcenia
(Prodziekan ds. ewaluacji naukowej i jakosci ksztatcenia). Komisja spotyka sie $rednio dwa razy do roku w
celu oceny i identyfikaciji potrzebnych dziatan, w postaci np. proponowania projektow uchwat Rady Wydziatu,
wstepnej analizy ankiet wydziatowych, czy oméwienia tresci przekazywanych na posiedzeniach Uczelnianej
Komisji ds. Jako$ci Ksztafcenia.

W celu wzmocnienia efektéw dziatania WSZJK Dziekan powotat Rade Interesariuszy Zewnetrznych, w ktore;
sktad wchodzg przedstawiciele kilkunastu firm, oswiaty i wtadz lokalnych regionu Wielkopolski. Jej celem jest
wspotpraca pomiedzy Wydziatem a przedsigbiorstwami i instytucjami oraz jej efektywny rozwdj.
Najwazniejszymi zadaniami rady sg dostosowanie programow studiow do potrzeb otoczenia spoteczno-
gospodarczego oraz ukierunkowanie dziatalnosci naukowej na potrzeby gospodarki regionu.

Dziatanie Wydziatowego Systemu Zapewnienia Jakosci Ksztatcenia polega na cyklicznym (corocznym)
procesie monitorowania, analizowania i doskonalenia procesu ksztatcenia obejmujacym:

e oceng realizacji programu studiéw (monitorowany przez hospitacje zaje¢ dydaktycznych, ocene
zaje¢ dydaktycznych dokonywang przez studentow w systemie eAnkieta, ankiete koricowg
na Il stopniu studiéw dotyczacg opinii studentéw o programie zakoriczonego poziomu ksztatcenia,
okresowg oceng nauczycieli akademickich, czy anonimowe ankiety wydziatowe),

e ocene i analize programu studidw (ocena stopnia realizacji zaktadanych efektdw uczenia sie,
opinie i sugestie nauczycieli akademickich oraz samorzadu studenckiego dotyczace procesu
ksztafcenia, opinie i sugestie interesariuszy zewnetrznych dotyczace efektéw uczenia si¢ oraz
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tresci programowych, sledzenie loséw absolwentéw, ocena i analiza dostepnej na Wydziale
infrastruktury technicznej w ramach ankiet wydziatowych, ocena pracy dziekanatu),

e propozycje zmian (wnioski dotyczace korekty zaktadanych efektdw uczenia sie i pozostatych
elementéw programu studiow — szczegdlnie przedmiotéw i treSci programowych, wnioski
dotyczace jakosci ksztatcenia, wnioski dotyczace jakosci kadry dydaktycznej, wnioski dotyczace
rozbudowy i uzupetnienia istniejacej infrastruktury technicznej wyciggane na podstawie raportow
z analizy wielostopniowych ankiet studenckich, na poziomie instytutéw, a takze publikowane
w zanonimizowany sposéb na stronie WARIE),

¢ hospitacje nauczycieli akademickich (przede wszystkim doktorantéw i mtodszych pracownikoéw
naukowo-dydaktycznych oraz tych nauczycieli i tych zaje¢, ktére zostaly nisko ocenione w
ankietach wypetnionych przez studentéw. Hospitacje sgq prowadzone przez do$wiadczonych
nauczycieli akademickich, w tym dyrektoréw instytutow i kierownikow zaktadow).

Wyniki koicowe z corocznego procesu ankietyzacji, wraz z opracowanymi wynikami ankiety, przedstawiane
sq Dziekanowi przez Prodziekana ds. ewaluacji naukowej i jako$ci ksztatcenia oraz omawiane w trakcie jednej
z Rad Wydziatéw. Stanowig one podstawe do podjecia przez Dziekana oraz WKJK dziatan wyrdzniajacych
pracownikdw najwyzej ocenionych, jak i do analizy przyczyn ocen najnizej ocenionych pracownikow
dydaktycznych na Wydziale, inicjowania zmian w programach studiow lub/i tresciach programowych.
Indywidualne wyniki ankiet dostarczane sg do Dyrektoréw Instytutow. Dodatkowo kazdy pracownik ma dostep
do wynikow ankiety studenckiej w zakresie prowadzonych przez siebie zaje€.

Zgodnos¢ programdw studiéw w ramach wszystkich kierunkéw realizowanych na Wydziale z obowigzujgcymi
przepisami, szczegdlnie rozporzadzeniem w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektéw uczenia sie dia
kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacji oraz rozporzadzeniem w sprawie studiéw jest
okresowo kontrolowana przez Gtéwnego specjaliste ds. organizacji procesu dydaktycznego, a wnioski z takich
kontroli - przekazywane sg Dziekanowi. Weryfikacja tresci przedmiotéw odbywa sie na podstawie opisow
przedmiotéw zawartych w kartach ECTS tych przedmiotéw w ramach kolegiow instytutowych oraz zebran
zaktaddw.

Dodatkowo w ramach dziatan w zakresie jakosSci ksztatcenia prowadzone jest miedzyprzedmiotowe
koordynowanie tre$ci programowych, inicjowane zazwyczaj przez instytuty odpowiedzialne za kierunki. Kazdy
odpowiedzialny za przedmiot corocznie przeglada jego program i modyfikuje tresci programowe, w sposob
pozwalajgcy dostosowac sie do potrzeb rynku pracy, aktualnych tematdéw badan naukowych oraz najnowszych
trendow w dyscyplinie.

Duzg uwage zwraca sie takze na dostepnosé informacji na temat oferty ksztatcenia na Wydziale — strona
internetowa Wydziatu, kanat Facebook, informacje dostepne z poziomu strony Uczelni. W ramach Wydziatu
analizowane sg i w konsekwenciji stale rozwijane oraz doskonalone formy informowania o ofercie dydaktycznej.
Informacje te oraz o jako$ci ksztatcenia i poziomie wyksztatcenia absolwentéw kierowane sg do wszystkich
zainteresowanych, w szczegolnosci do ucznidw szkét Srednich.

. Opis prowadzonej dziatalnosci naukowej w dyscyplinie lub dyscyplinach

Kierunek Automatyka i robotyka w pemni jest przyporzadkowany dyscyplinie automatyka, elektronika,
elektrotechnika i technologie kosmiczne, tj. wiodacej dyscyplinie na Wydziale Automatyki, Robotyki
i Elektrotechniki (WARIE). Dziatalno$¢ naukowa prowadzona na Wydziale realizowana jest w trzech
instytutach, j. Instytucie Automatyki i Robotyki, Instytucie Robotyki i Inteligencji Maszynowej oraz Instytucie
Elektrotechniki i Elektroniki Przemystowej. Prowadzone w wyzej wymienionych Instytutach badania naukowe
zwigzane sg m.in. z:

e metodami i algorytmami sztucznej inteligencji, szczegdlnie stosowanymi w uktadach fizycznych
e nawigacjg autonomiczng, lokalizacjq pojazdéw i robotéw oraz jednoczesna lokalizacjg i budowg

mapy
e integracja systeméw wielosensorycznych, metodami ich kalibracji oraz efektywnego
przetwarzania strumieni danych w czasie rzeczywistym

o metodami i algorytmami uczenia maszynowego w przetwarzaniu obrazow i danych z wielu
sensorow

e nowymi metodami uczenia maszynowego w planowaniu ruchu i percepcii
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e sterowaniem odpornym uktaddw elektromechanicznych o ztozonej strukturze, z uwzglednieniem
efektéw luzu oraz tarcia
o sterowaniem bezczujnikowym uktaddw elektromechanicznych, w tym zwtaszcza koncepcje
eliminacji czujnikéw mechanicznych, oraz efektywnymi metod fuzji danych z czujnikow
rzeczywistych i wirtualnych
o projektowaniem metod sterowania tolerujacego uszkodzenia dla uktadéw elektroniki
przemystowej, zwlaszcza uktadéw elektromechanicznych
o zastosowaniem metod analizy sygnatow oraz metod inteligencji maszynowej w diagnostyce i
sterowaniu uktadéw elektromechanicznych
e  zastosowaniami robotyki do autonomizacji systemow obserwacji optycznych
e projektowaniem, badaniem i uzytkowaniem elektrycznych uktadéw napedowych o polepszonych
wiasciwosciach niezawodno$ciowych, energetycznych i dynamicznych
e systemami sterowania oraz kontroli procesami wytwérczymi i technologicznymi,
e automatyka przemystowa,
e projektowaniem systemow inteligencji maszynowej,
e systemami sterowania i kontroli bezzatogowymi statkami powietrznymi,
o metodami modelowania, estymaciji i sterowania autonomicznych pojazdow,
o systemami wytwarzania, przetwarzania oraz konwersji energii elektrycznej,
e projektowaniem, badaniem i eksploatacjg Odnawialnych Zrédet Energii (OZE),
o projektowaniem, badaniem oraz uzytkowaniem systemoéw energoelektronicznych,
o projektowaniem, badaniem oraz uzytkowaniem systeméw transferu mocy za pomocg pola
elektromagnetycznego wyzszych czestotliwosci,
o analizg niezawodno$ci dostaw energii elektrycznej z systemdw generacyjnych wykorzystujacych
systemy OZE wspotpracujace z systemami elektroenergetycznymi,
o modelowaniem ogniw i baterii elektrochemicznych oraz superkondensatoréw,
o systemami pomiaru wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych,
e szeroko rozumiang technikg $wieting oraz elektrotermia.
Prowadzone na Wydziale Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki badania naukowe realizowane sg zaréwno na
obszarze lokalnym, krajowym jak i na arenie miedzynarodowej. W ostatnich 4 latach, pracownicy Wydziatu
uczestniczyli lub uczestnicza w 4 projektach realizowanych w ramach $rodkéw przyznanych na badania przez
Komisje Europejska, 16 projektach finansowanych przez instytucje centralne wspierajace nauke (NCBIR,
NCN, MNiSW), a takze w duzej liczbie projektow realizowanych we wspdtpracy z i dla przemystu: zaréwno firm
krajowych, tj. Solaris Bus&Coach, Metrolog, Philips Lighting Polska czy ENERGA Wytwarzanie SA, jak i firm
zagranicznych, tj. Otis Elevator Company, United Technologies Research Center, Carrier Corporation, Clipper
Windpower czy Volkswagen. Na WARIE prowadzi sie takze wspétprace badawczg z duzg liczbg o$rodkéw
naukowych zaréwno w kraju, m.in.. z Politechnikg Opolska, Politechnikg Warszawska, Politechnikg
Wroctawska, Politechnika Slaska, czy Siecig Badawcza tukasiewicz — Instytut Elektrotechniki; jak i osrodkami
zagranicznymi, 1j.: Universitdt Dortmund, Fakultat fir Elektrotechnik und Informationstechnik, Rheinisch-
Westfalischen Technischen Hochschule RWTH-Aachen, Institut fiir Elektrische Maschinen, Louisiana State
University Department of Electrical and Computer Engineering czy Katholieke Universiteit Leuven, University
of Southampton i in. W wyniku zrealizowanych w okresie 4 ostatnich lat prac uzyskanych zostato 11 patentow,
w tym 10 patentéw o zasiggu miedzynarodowym. Ponadto, wyniki otrzymanych badan opublikowane zostaty
w licznych renomowanych czasopismach naukowych posiadajacych wspotczynnik wptywu JCR. Laczna liczba
publikacji za okresie 2017 — 2020 stanowi 700 publikacji, ktére opublikowano w dyscyplinie automatyka,
elektronika i elektrotechnika. Instytut Automatyki i Robotyki organizuje cyklicznie dwie miedzynarodowe
konferencje: Robot Motion and Control RoMoCo (od 1999 11 edycji) oraz coroczng IEEE Signal Processing
SPA.

Do najwazniejszych projektow naukowo-badawczych realizowanych na Wydziale w ostatnich 4 latach nalezy
zaliczyc:

e projekt p.t. “Scadvance (SCAda Advance) - opracowanie metod i rozwigzan zwigkszajacych
bezpieczenstwo sieci przemystowej dla firm sektora elektroenergetycznego”, wspdffinansowany ze
Srodkow Europejskiego Funduszu Rozwoju Regionalnego

e projekt p.t. “ACATAM - Zaprojektowanie i budowa prototypu jachtu autonomicznego typu
katamaran dla 0sdb o ograniczonych umiejetno$ciach zeglowania oraz stabowidzacych i
niewidomych” finansowany przez Narodowe Centrum Badarn i Rozwoju
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e projekt pt. ,subTerranean Haptic INvestiGator”, o nr 780883 finansowany przez Komisje
Europejska w ramach programu Horizon 2020,

e projekt pt. REMODEL - Robotic technologies for the manipulation of complex deformable linear
objects”, o nr 870133 finansowany przez Komisje Europejskg w ramach programu Horizon 2020,

e projekt pt. ,Smart4All - Selfsustained cross border customized cyberhysical system experiments
for capacity building among European stakeholders™ o nr 872614 finansowany przez Komisje
Europejska w ramach programu Horizon 2020,

e projekt pt. ,Badanie sterowania adaptacyjnego dla elektroaktywnych polimeréw” o nr 2017/26/D
IST7/00092 finansowany przez NCN w ramach programu Sonatina 13,

e projekt pt. ,Algorytmizacja sterowania bezdryfowymi systemami nieholonomicznymi z
ograniczeniami stanu i wejs¢ sterujacych w kontek$cie ztozonych zadar ruchu robotéw mobilnych”
o nr 2016/21/B/ST7/02259 finansowany przez NCN w ramach programu Opus 11,

e projekt pt. ,Zaawansowany system wsparcia precyzyjnych manewréw dla kierowcdw autobuséw
miejskich jednosegmentowych i przegubowych” o nr POIR.04.01.02-00-0081/17 finansowany przez
NCBIR,

e projekt pt. ,Nowe metody sterowania zrobotyzowanym montazem teleskopu astronomicznego klasy
0,5-m”, NCN Opus 8, 2014/15/B/ST7/00429,

e projekt pt. ,Opracowanie metody sterowania minimalnoenergetycznego opartego na uczeniu
emocjonalnym mdzgu w kontek$cie mierzalnej poprawy jakosci lotu bezzatogowego statku
powietrznego” finansowany przez NCN w ramach konkursu MINIATURA 4,

e projekt pt. ,Badania i rozwdj nowych systeméw chtodzenia bazujgcych na materiatach
magnetokalorycznych” finansowany przez Carrier Corporation w ramach $rodkéw firmy
przeznaczonych na badania naukowe,

e projekt pt. ,Badania i rozwoj silnikow napedowych do drzwi systemu windowego” finansowany
przez Otis Elevator Company w ramach srodkéw firmy przeznaczonych na badania naukowe,

e projekt pt. ,Studium wykonalnosci symulatora ,El-pot” ruchu windy” finansowany przez Otis
Elevator Company w ramach $rodkéw firmy przeznaczonych na badania naukowe.

e projekt pt. “Opracowanie i implementacja nowych metod lokalizacji, budowy mapy oraz planowania
ruchu z uzyciem czujnikéw RGB-D w zrobotyzowanych systemach elastycznej produkcji”
finansowany przez NCBR w ramach programu Lider

e projekt pt. “Percepcja robotéw z wykorzystaniem gtebokich sieci neuronowych” finansowany przez
NCN w ramach programu Sonata

e projekt pt. “THING -The subTerranean Haptic INvestiGator” finansowany przez Komisje
Europejska w ramach programu Horizon 2020

e projekt pt. “TAILOR - Foundations of Trustworthy Al - Integrating Reasoning, Learning and
Optimization”, finansowany przez Komisje Europejska w ramach programu Horizon 2020

e projekt pt. “TERRINet - The European Robotics Research Infrastructure Network”, finansowany
kaskadowo: Structure-level Multi-sensor Indoor Localization Experiment (SMILE), finansowany
przez Komisje Europejskg w ramach programu Horizon 2020

e projekt pt. "Innolot" - Opracowanie systemu awioniki poktadowej wielowirnikowej platformy latajacej
z podsystemem nawigacji wizyjnej, finansowany przez Narodowe Centrum Badan i Rozwoju

e projekt pt."Percepcija i sterowanie w zadaniu robotycznej manipulacji obiektami elastycznymi”,
finansowany przez Narodowe Centrum Badan i Rozwoju, w ramach programu Lider

e projekt pt."Percepcja robotdéw z wykorzystaniem gtebokich sieci neuronowych”, finansowany przez
NCN w ramach programu Sonata

e projekt pt."Nowa metoda fuzji danych iloSciowych i jakoSciowych wykorzystujaca optymalizacje
grafu ograniczen w problemie jednoczesnej lokalizacji i budowy mapy”, finansowany przez NCN
w ramach programu Preludium

e projekt pt.” Nowa, oparta na danych metoda opisu geometrii sceny do lokalizacji agenta”,
finansowany przez NCN w ramach programu Preludium

Ksztatcenie na kierunku Automatyka i robotyka jest powigzane z nastepujgcymi obszarami badan naukowych
w dyscyplinie automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne prowadzonych przez Instytut
Automatyki i Robotyki i Instytut Robotyki i Inteligencji Maszynowej:
e nawigacji autonomicznej
e sztucznej inteligencji stosowanej w robotyce, w tym zaawansowanych algorytméw uczenia
maszynowego w percepcji i planowaniu ruchu robotow mobilnych i manipulacyjnych
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e metodach sztucznej inteligencji i uczenia maszynowego w uktadach przetwarzania brzegowego
w robotyce i monitoringu

e projektowanie, analiza i zastosowania nowych algorytméw sterowania dla liniowych i nieliniowych
systeméw dynamicznych, w tym ztozonych systeméw mechanicznych i uktadéw
nieholonomicznych

e algorytmizacja ruchu robotdw mobilnych (kotowych i przegubowych, latajacych, kroczacych) i

pojazdow inteligentnych

systemy wieloagentowe ztozone z robotéw mobilnych (zagadnienia sterowania oraz komunikacii)

zastosowanie robotyki w medycynie oraz rehabilitacji

biometria multimodalna

przetwarzanie obrazéw medycznych (w tym OCT)

obliczenia GPGPU w przetwarzaniu sygnatow

systemy inteligentnego monitoringu

systemy wizyjne

separacja sygnatow

sztuczna inteligencja

wspomaganie 0séb niewidomych i stabo widzacych

metody sterowania optymalnego uktaddéw wykonawczych

modele o parametrach roztozonych obiektéw elektromagnetycznych i elektromechanicznych

projektowanie i analiza elektroniki sterujacej napeddw elektromagnetycznych

sterowaniem odpornym ukfaddw elektromechanicznych o ztozonej strukturze,

sterowaniem bezczujnikowym uktadéw elektromechanicznych oraz metodami fuzji danych

z czujnikdw rzeczywistych i wirtualnych

e projektowaniem metod sterowania tolerujgcego uszkodzenia dla uktadow elektroniki przemystowe;,
zwlaszcza uktadow elektromechanicznych

e zastosowaniem metod analizy sygnatow oraz metod inteligencji maszynowej w diagnostyce
i sterowaniu ukladéw elektromechanicznych

e projektowaniem, badaniem i uzytkowaniem elektrycznych uktadéw napedowych o polepszonych
wiasciwosciach niezawodnosciowych, energetycznych i dynamicznych

Zagadnienia zwigzane z wyzej wymienionymi obszarami badan charakteryzuje réznorodno$¢ i aktualno$c¢
problematyki — sg one ujete w programie ksztatcenia, jak rowniez w tematyce prac dyplomowych. Wyniki
prowadzonych badan sg podstawg do wprowadzania nowych przedmiotéw obieralnych oraz sg
wykorzystywane przez wyktadowcdw do uatrakcyjnienia tresci prezentowanych na zajeciach.

Opis kompetencji oczekiwanych od kandydata ubiegajacego sie o przyjecie na studia
Opisac¢ wymogi stawiane kandydatom przy rekrutacji na studia.

Od kandydatéw ubiegajacych si¢ na kierunek Automatyka i robotyka oczekuje sie zainteresowania
zagadnieniami technicznymi, szczegdlnie zwigzanymi z robotami, sterowaniem, sztuczng inteligencja,
zaangazowania we wszystkich wymaganych programem studiow dziataniach, pomystowosci i otwartosci na
nowe technologie, a takze aktywnosci w innych obszarach Zycia studenckiego (w kotach naukowych
rozwijajacych indywidualne zainteresowania, predyspozycje oraz zdolno$ci studenta, a takze w organizacjach
studenckich).

Kandydat na te studia musi posiada¢ kompetencje inzynierskie (tzn. tytut zawodowy inzyniera) oraz
kwalifikacje, tj. wiedze, umiejetnosci i kompetencje zdefiniowane w  kierunkowych efektach uczenia sie
zgodnych z PRK 6 dla studiow prowadzonych na kierunku Automatyka i robotyka na Politechnice Poznanskiej,
ze szczego6lnym uwzglednieniem efektow uczenia sig z | stopnia studiow tego kierunku, ktore s weryfikowane
w procedurze rekrutacyjnej.

Rekrutacja kandydatéw na studia odbywa sie wedtug wspdlnych zasad obowigzujacych w Politechnice
Poznanskiej, na podstawie wiasciwej uchwaty Senatu Akademickiego, w sprawie warunkéw i trybu
przyjmowania na | rok studiébw w danym roku akademickim. W uchwale okreSlone jest: postepowanie
kwalifikacyjne, przepisy i wzory, limity rekrutacyjne, wymagane dokumenty, wzory dokumentéw,
harmonogram rekrutacji oraz najczesciej zadawane pytania przez kandydatéw i zasady potwierdzania
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efektow uczenia. Rekrutacja na studia |l stopnia realizowana jest droga elektroniczng przez Centralng Komisje
Rekrutacyjng Politechniki Poznanskie;.

O przyjecie na kierunek Automatyka i robotyka studia niestacjonarne Il stopnia mogq sie ubiegac kandydaci,
ktdrych pierwszy stopien studiéw zakonczyt sie nadaniem tytutu zawodowego inzyniera i w trakcie ktérych
kandydat przyswoit sobie efekty uczenia. Weryfikacja efektéw ksztatcenia wymaganych do podjecia studiéw
Il stopnia realizowana jest poprzez rozmowe kwalifikacyjng, ktéra sprawdza przygotowanie kandydata,
natomiast wiedza, umiejetnosci i kompetencje sq dodatkowo potwierdzane przez Srednig ocen uzyskang w
toku studiéw. Studenci w procesie rekrutacji sktadajg preferencje wyboru specjalnosci. O przyjeciu na dang
specjalnos$¢ na studia niestacjonarne Il stopnia decyduje, w ramach ustalonego limitu, pozycja kandydata na
liscie rankingowej, sporzadzonej na podstawie wynikdw rozmowy kwalifikacyjnej (70% punktéw) i $redniej
ocen ze studiow | stopnia (30% punktow).

Opis warunkow prowadzenia studiow oraz sposobu organizacji i realizacji procesu
prowadzacego do uzyskania efektow uczenia sie

Wykaz nauczycieli akademickich oraz innych osob, proponowanych do prowadzenia zajec:

Whiosek dotyczy zmian w programie studiéw, a nie nowego programu. Punktu VI. 1 nie opracowano na
podstawie decyzji o dopuszczeniu wnioskow nie zawierajacych tego punktu.

Planowany przydziat i wymiar zajeé¢ dla nauczycieli akademickich oraz innych oséb, propono -
wanych do prowadzenia zajec:

Whiosek dotyczy zmian w programie studiéw, a nie nowego programu. Punktu VI. 2 nie opracowano na
podstawie decyzji o dopuszczeniu wnioskdw nie zawierajgcych tego punktu.

Informacje na temat infrastruktury, w tym opis laboratoriow, pracowni, sprzetu i wyposazenia,
niezbednych do prowadzenia ksztatcenia.

Zataczono jako:  zal.VI.3 Infrastruktutra.pdf

Informacje na temat zapewnienia mozliwosci korzystania z zasobow bibliotecznych oraz
z elektronicznych zasobow wiedzy, w szczegdlnosci z Wirtualnej Biblioteki Nauki i Cyfrowej
Wypozyczalni Publikacji Naukowych Academica.

Zatgczono jako:  zal.VIIl.4 Zasoby_biblioteczne_Automatyka i robotyka.pdf
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VIl. Wykaz zatacznikow niezbednych przy tworzeniu kierunku studiow

1. Przewidywany harmonogram realizacji programu studiéw w poszczegdinych semestrach
i latach cyklu ksztatcenia.
(zastosowane oznaczenia: O — ogotem, W — wykfad, C — cwiczenia, L — laboratorium, P — projekt,
S-seminarium, ECTS - liczba punktéw ECTS)

Specjalno$¢ Inteligentne systemy automatyki i robotyki

Lp. Nazwa przedmiotu Liczba godzin ECTS | E
of(w|C|L|[P]S
SEMESTR |
1 | Zaawansowana automatyka procesowa 40 | 20 10 | 10 3
2 | Teoria i metody optymalizacji 30 | 20 10 4 E
3 | Sterowanie adaptacyjne i odporne 30 | 20 10 4 E
4 | Programowanie robotéw przemystowych 30 | 10 20 3
5 | Metody inteligencji maszynowej 30 | 20 10 3 E
6 | Systemy biometryczne 30 | 10 10 | 10 2
7 | Podstawowe szkolenie z zakresu BHP 4 4 0
8 | Jezyk obcy 2 20 2

Razem w semestrze I[ 214 | 104 [ 20 | 70 | 20 | O 21

SEMESTRII
1 | Cyfrowe przetwarzanie sygnatow 30 | 10 20 3 E
2 | Napedy elektryczne w aplikacjach przemystowych | 30 | 20 10 3 E
3 | Wybrane zastosowania sterownikdw 30 | 10 20 2
programowalnych
4 | Systemy wizyjne 40 | 20 20 3 E
5 | Przedmiot obieralny 1: 30 | 10 20 3

5a | Grafika 3D i wizualizacja komputerowa

5b | Rozszerzona rzeczywisto$¢ w automatyce

6 | Przemystowe systemy baz danych 20 | 10 10 2

7 | Przedmiot obieralny spoteczno-humanistyczny 1: 20 | 10 [ 10 3

7a | Zarzadzanie strategiczne

7b | Zintegrowane systemy zarzadzania

7c | Organizacja i zarzadzanie matych przedsiebiorstw

8 | Jezyk obcy 20 20 2
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Razem w semestrze Il | 220 | 90 | 30 | 100 | O 0 21
SEMESTRIII
1 | Pracownia badawczo-rozwojowa 20 20 2
2 | Zarzadzanie energiq i sterowanie 20 | 10 10 2
energooszczedne
3 | Przedmiot obieralny 2: 30 | 10 20 3
3a | Roboty latajace
3b | Robotyka mobilna
4 | Miekka robotyka 30 |10 20 3 E
5 | Technologie inteligentnego sterowania 40 |20 20 4 E
6 | Przedmiot obieralny 3: 30 |10 20 3
6a | Programowanie mikrokontrolerow
6b | Programowanie procesoréw sygnatowych
7 | Prototypowanie uktadéw wbudowanych 30 |10 10 |10 2
8 | Zaawansowane systemy diagnostyki 30 |10 20 3
i monitorowania
Razem w semestrze Ill | 230 { 80 | 0 (120 30 [ O 22
SEMESTR IV
1 | Inteligentne systemy pomiaru i sterowania 30 (10 20 2
2 | Przedmiot spoteczno humanistyczny 2: 20 (10 10 2
Organizacja i finansowanie badar naukowych oraz
prac badawczo-rozwojowych
2 | Seminarium dyplomowe 20 20 |2
4 | Przygotowanie pracy magisterskiej 20 20 20
Razem w semestrze IV |90 (20 |0 20 [30 |20 |26
Wszystkie semestry razem | 754 [ 294 | 50 (310 | 80 | 20 920
Specjalnos¢ Inteligentne systemy automatyki
Lp. Nazwa przedmiotu Liczba godzin ECTS | E
o|lw(|cfL|P]|]S
SEMESTRI
1| Systemy bezczujnikowe 40 | 20 20 3
9 Napedy w procesach, maszynach, urzagdzeniach 40 | 20 20 4 E
i robotach
3 | Metody obliczeniowe optymalizacii 40 | 20 | 20 5
4 | Metody inteligencji maszynowej w automatyce 40 | 20 20 4
5 ertualpe prototypowanie w automatyzacji 40 | 20 20 4
procesow
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Podstawowe szkolenie z zakresu BHP 4 4 0
Jezyk obcy 20 20 2
Razem w semestrze | [ 224 | 104 ] 40 | 80 | O 0 22
SEMESTR Il
1 | Sterowanie adaptacyjne i odporne 40 | 20 20 4 E
9 iZ;ivr\:ﬁgfs\x/v:nr:Z systemy diagnostyki 40 | 20 20 4 E
3 | Technologie mobilne i chmurowe 40 | 20 20 4 E
4 Przedmiot obieralny spoteczno-humanistyczny 1: | 20 | 10 | 10 3
43 | Zarzadzanie strategiczne
4b | Zintegrowane systemy zarzadzania
4¢ | Organizacja i zarzadzanie matych przedsiebiorstw
5 | Przedmiot obieralny 1: 30 | 10 20 3
5a | Sterowanie procesami nieliniowymi
5h Zaawansoyvane metody identyfikacji systemow
automatyki
6 Systemy wizyjne i spektralne w automatyzacji 30 | 10 20 2
7 | Jezyk obcy 20 20 2
Razem w semestrze Il | 220 [ 90 [ 30 | 100 | O 0 22
SEMESTRIII
1 | Technologie inteligentnego sterowania 40 | 20 20 3 E
2 | Inteligentne systemy pomiaru i sterowania 40 | 20 20 4 E
o | B g sroen w|n| |= :
4 Implementacja algorytméw sterowania w uktadach 30 | 10 20 9
FPGA
5 | Przedmiot obieralny 2: 40 | 20 20 4
5a Wybrane zastosowania sterownikéw
programowalnych
Projektowanie zaawansowanych interfejsow HMI
%1 m2u
6 | Pracownia badawczo-rozwojowa 20 20 2
7 | Systemy sterowania tolerujgce uszkodzenia 30 | 10 20 3 E
Razemw semestrze Ill {2301 90 | 0 | 120 20 [ O 20
SEMESTR IV
Przedmiot spoteczno humanistyczny 2: 20 | 10 10 2
1 | Organizacja i finansowanie badan naukowych oraz
prac badawczo-rozwojowych
2 | Przedmiot obieralny 3: 20 | 10 10 2
Precyzyjne sterowanie ruchem uktadéw
2 elektromechanicznych
2b | Modelowanie systemow w jezyku UML
2¢ | Modelowanie proceséw biznesowych
3 | Przygotowanie pracy magisterskiej 20 20 20
4 | Seminarium dyplomowe 20 20 2
Razem w semestrze IV | 80 20 0] 101 30f 20 26
Wszystkie semestry razem | 754 | 304 ( 70 | 310 | 50 [ 20 | 90

Specjalno$¢ Roboty i systemy autonomiczne
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Lp. Nazwa przedmiotu Liczba godzin ECTS | E
oOo|w|fC]|L]|P
SEMESTR |
1 | Systemy wizyjne 40 | 20 20 4 E
2 | Sztuczna inteligencja w robotyce 40 | 20 20 4 E
3 | Wybrane zagadnienia uczenia maszynowego 40 | 20 20 4
4 Podstgwowe narzgdzia i metody programowania 40 | 20 20 4
robotéw autonomicznych
5 | Teoria sterowania w robotyce 40 | 20 20 4 E
6 | Podstawowe szkolenie z zakresu BHP 4 4 0
7 | Jezyk obcy 20 20 2
Razem w semestrze || 224 | 104 [ 20 | 80 | 20 22
SEMESTRI
1| Autonomiczne roboty mobilne 40 | 20 20 4 E
2 | Autonomiczne roboty latajace 30 | 10 20 3 E
3 | Zaawansowane przetwarzanie obrazéw 40 | 20 20 4 E
4 | Przedmiot obieralny 1: 30 | 10 20 3
4a | Eksploracyjna analiza danych
4h | Komputerowe systemy sterowania
5 | Nowoczesne sensory w robotyce 40 | 20 20 4
6 Przedmiot obieralny spoteczno-humanistyczny 1: | 20 | 10 | 10 3
6a | Zarzadzanie strategiczne
6b | Zintegrowane systemy zarzadzania
6¢ | Organizacja i zarzadzanie matych przedsiebiorstw
7 | Jezyk obcy 20 20 2
Razem w semestrze Il 220 | 90 | 30 [ 80 | 20 23
SEMESTRI I
1 | Autonomiczne samochody 40 | 20 20 3 E
2 | Metody i algorytmy planowania ruchu 40 | 20 20 4 E
o | Zemarorre ity rgmoiEmarons | g |z || s e
4 rZOaba(;/;/er\;s:l\JAt/g:s n:iirzzn(?(izhia i metody programowania 40 | 20 20 3
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5 | Przedmiot obieralny 2: 30 [ 10 20 3
5a Wybrane zagadnienia grafiki 3D i wizualizacji
komputerowe;
5b | Systemy zrobotyzowane i przemyst 4.0
5¢ | Modelowanie procesdw biznesowych
6 | Pracownia badawcza 30 30 2
Razem w semestrze I1l} 220 [ 90 | 0 | 80 [ 50 | O 18
SEMESTR IV
1 | Przedmiot obieralny 3: 30 [ 10 20 3
1a | Interfejsy czlowiek-maszyna i sygnaty biologiczne
w robotyce
1b | Systemy wbudowanie i przetwarzanie brzegowe
1c | Modelowanie systeméw w jezyku UML
2 | Przedmiot spoteczno humanistyczny 2: 20 | 10 10 2
Organizacja i finansowanie badan naukowych oraz
prac badawczo-rozwojowych
3 | Przygotowanie pracy magisterskiej 20 20 20
4 | Seminarium dyplomowe 20 2
Razem w semestrze IV 90 | 20 | 0 | 20 | 30 | 20 27
Wszystkie semestry razem| 754 | 304 | 50 | 260 [ 120 | 20 90
Specjalnos¢ Systemy sterowania i robotyki
Lp. Nazwa przedmiotu Liczba godzin ECTS | E
oOo|wjCc|L]|P]|S
SEMESTR |
1 | Przetwarzanie obrazow i systemy wizyjne 40 | 20 20 3
2 | Systemy pomiarowe w automatyce i robotyce 40 | 20 10 | 10 3
3 | Zaawansowana automatyka procesowa 40 | 20 10 | 10 4 E
4 | Sterowanie adaptacyjne 40 | 20 20 4
5 | Nieliniowa teoria sterowania 40 | 20 10 | 10 4 E
6 | Inzynieria oprogramowania w robotyce 30 | 10 20 3
7 | Podstawowe szkolenie z zakresu BHP 4 4 0
8 [ Jezyk obcy 20 20 2
Razem w semestrze | 254 114120 | 90 | 30 [ O 23
SEMESTR II
1 | Przedmiot obieralny 1: 30 | 10 20 3
1a | Systemy automatyki budynkéw
1b | Systemy automatyki przemystowe;
2 | Teoria i metody optymalizacii 30 | 10 20 3
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3 | Sztuczne sieci neuronowe 30 [ 10 20 3
4 | Sterowanie robotéw mobilnych 40 | 20 20 4 E
5 | Sterowanie robotéw manipulacyjnych 40 | 20 20 4 E
6 | Przedmiot obieralny spoteczno-humanistyczny 1: 20 [ 10 | 10 3
6a | Zarzadzanie strategiczne
6b | Zintegrowane systemy zarzadzania
6¢c | Organizacja i zarzadzanie matych przedsiebiorstw
7 | Jezyk obcy 20 20 2
Razem w semestrze Il [ 210 | 80 | 30 | 100 O 0 22
SEMESTRIII
1 | Sterowanie neurorozmyte 30 | 10 20 3
2 | Przemystowe systemy baz danych 20 | 10 10 2
3 | Integracja systemow automatyki 30 | 10 10 | 10 3
4 | Nawigacja i planowanie ruchu robotéw 40 | 20 20 3
5 | Pracownia badawczo-problemowa 30 30 2
6 | Przedmiot obieralny 2: 30 | 10 20 3
6a | Zastosowania robotyki w medycynie
6b | Robotyka kooperatywna
7 | Sterowanie predykcyjne 20 | 10 10 2 E
Przedmiot obieralny 3: 30 | 10 20 3 E
8a | Sterowanie uktadéw wieloagentowych
8b | Systemy teleoperacyjne
Razem w semestrze Ill {230 | 80 | 0 | 20 |130] O 21
SEMESTR IV
Przedmiot spoteczno humanistyczny 2: 20 1 10 10 2
1 | Organizacja i finansowanie badan naukowych oraz
prac badawczo-rozwojowych
2 | Przygotowanie pracy magisterskiej 20 20 20
3 | Seminarium dyplomowe 20 20 2
Razem w semestrze IV | 60 | 10 [ O 0 130 (20| 24
Wszystkie semestry razem | 754 | 284 | 50 | 210 | 190 | 20 | 90
Specjalnos¢ Systemy wizyjne
. Liczba godzin ECTS| E
Lp. Nazwa przedmiotu olwlec L p S
SEMESTRI
1 | Kompresja i kodowanie sygnatow 40 | 20 | 20 4 E
2 | Interfejsy cztowiek-robot 40 | 10 10 | 20 4 E
3 ggg;?ngzvalne ukfady cyfrowe i procesory 50 | 20 10 | 20 4
4 | Przetwarzanie obrazdw i sygnatéw audio 40 | 10 20 | 10 3
5 | Nieliniowa teoria sterowania 40 | 20 10 | 10 4 E
6 | Podstawowe szkolenie z zakresu BHP 4 4 0
7 | Jezykobcy 20 20 2
Razemw semestrze || 234 | 84 | 40 | 50 | 60 | O 21

SEMESTRII
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1 | Akustyka techniczna 40 | 20 20 4
2 | Inteligentne systemy wizyjne 30 | 20 10 3
3 | Pojazdy autonomiczne 30 | 10 10 | 10 2
4 | Teoria i metody optymalizacii 40 | 20 | 20 4
5 | Uczenie maszynowe w systemach wizyjnych 40 | 20 20 4
6 | Przedmiot obieralny spoteczno-humanistyczny 1: 20 [ 10 | 10 3
6a | Zarzadzanie strategiczne
6b | Zintegrowane systemy zarzadzania
6¢c | Organizacja i zarzadzanie matych przedsiebiorstw
7 | Jezyk obcy 20 20 2
Razem w semestrze 11} 220 [ 100 | 50 | 40 [ 30 [ O 22
SEMESTRIII
1 | Sztuczna inteligencja i biometria 40 | 20 10 | 10 4
2 | Sieci neuronowe i algorytmy genetyczne 40 | 20 10 | 10 4 E
1 e L C B L R R E
4 | Przedmiot obieralny 1: 50 | 20 10 | 20 5 E
43 | Programowalne systemy automatyki przemystowej
4b | Systemy automatyki ze sprzezeniem wizyjnym
5 | Pracownia badawczo-problemowa 30 30
Przedmiot obieralny 2: 40 | 20 10 | 10
6a | Systemy i ustugi telekomunikacyjne
6b | Elektronika praktyczna
Razem w semestrze Ill| 220 | 90 | 10 | 40 | 80 22
SEMESTR IV
Przedmiot spoteczno humanistyczny 2: 20 | 10 10 2
1 [Organizacja i finansowanie badar naukowych oraz
prac badawczo-rozwojowych
Przygotowanie pracy magisterskiej 20 20 20
Seminarium dyplomowe 20 20 2
Razem w semestrze IV[ 60 | 10 [ O 0 [ 30|20 | 24
Wszystkie semestry razem( 754 | 294 | 90 (140 ( 210 | 20 [ 90

Karty opisu przedmiotéw (karty ECTS) — komplet kart w jezyku polskim i angielskim.

Kopia opinii odpowiedniej Rady Wydziatu.

Kopie Uchwaty Rady Wydziatu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki nr 6/2022-2023, z dnia

14 marca 2023 r., zataczono jako Uchwata nr 6_2022-2023.pdf.

Kopia opinii samorzadu studenckiego dotyczaca programu studiow.

Kopie opinii Wydziatowej Rady Samorzadu Studentdw, z dnia 14 marca 2023 r. zatgczono jako
Opinia WRSS WARIE PP w sprawie zmian na kierunku AiR st. niest. Il st..pdf.

Kopia deklaracji nauczycieli akademickich o terminie zatrudnienia w uczelni i wymiarze czasu
pracy, ze wskazaniem, czy uczelnia bedzie stanowi¢ podstawowe miejsce pracy, a w przypadku
innych 0oséb proponowanych do prowadzenia zaje¢ — o terminie rozpoczecia prowadzenia zajec.
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Punktu VII.4 nie opracowano na podstawie decyzji o0 dopuszczeniu wnioskdw nie zawierajacych tego punktu.
Kopie deklaracji nauczycieli akademickich znajdujg sie w Dziale Spraw Pracowniczych Politechniki
Poznanskiej.

6. Kopie porozumien z pracodawcami albo deklaracji pracodawcow w sprawie przyjecia okreslonej
liczby studentdéw na praktyki. - nie dotyczy

VIIl. Dodatkowe zataczniki niezbedne przy tworzeniu kierunku studiow w przypadku
wystepowania o pozwolenie do Ministerstwa:

1. Kopia aktu wydanego przez rektora w sprawie utworzenia studiéw na okreslonym kierunku,
poziomie i profilu.

2. Kopia uchwaly senatu w sprawie ustalenia programu studiéw wraz z tym programem studiow.

3. Kopie dokumentacji potwierdzajacej dysponowanie infrastruktura niezbedng do prowadzenia
ksztatcenia w zakresie przewidzianym w programie studiow od dnia rozpoczecia prowadzenia zajec.

4. Opis zasobow bibliotecznych oraz elektronicznych zasobow wiedzy obejmujacych literature
zalecang na kierunku studidw, do ktérych uczelnia zapewni dostep.

Zataczono jako:  zal.VIIl.4 Zasoby_biblioteczne_Automatyka i robotyka.pdf

5. Oswiadczenia rektora o niewystapieniu okoliczno$ci, o ktdrych mowa w: art. 53 ust. 10 ustawy oraz
art. 55 ust. 1 pkt 1 lit. b i d ustawy.



