Dokumentacja programu studiéw II stopnia (magisterskie) na Kierunku Automatyka i
Robotyka prowadzonych na Wydziale Elektroniki i Technik Informacyjnych (WEiTI)
PW

Numeracja zgodna z §3 zalacznika nr 1 do uchwaty nr 366 /XLVII/2011Senatu PW z dnia 26
pazdziernika 2011 r. w sprawie wdrozenia w Politechnice Warszawskiej Krajowych Ram
Kwalifikacji

1. Ogoélna charakterystyka prowadzonych studiow
a) Nazwa kierunku studiéw: automatyka i robotyka.
b) Poziom ksztalcenia: studia II stopnia.

c) Profil ksztalcenia: ogélno-akademicki.

d) Forma studiéw: stacjonarne.

e) Tytut zawodowy uzyskiwany przez absolwenta oraz ogdlne informacje zwigzane z
programem ksztatcenia: magister inzynier

f) Przyporzadkowanie do obszaru lub obszaréw ksztalcenia: obszar ksztalcenia nauk
technicznych.

g) Wskazanie dziedzin nauki i1 dyscyplin naukowych do ktérych odnosza si¢ efekty
ksztatcenia: dziedzina — nauki techniczne, dyscyplina naukowa — automatyka i robotyka.







Wymaganiem wstepnym jest ukonczenie studiéw pierwszego stopnia oraz predyspozycje
do studiow technicznych. O przyjecie na studia drugiego stopnia moga ubiegac si¢:

¢ Absolwenci studiéw pierwszego stopnia (inzynierskich) automatyki i robotyki, ktérzy
chcg kontynuowac ksztatcenie w dotychczasowym kierunku, a tym samym podnies¢
swoje kwalifikacje.

e Absolwenci studidw pierwszego stopnia innych kierunkéw, na przykiad chemikéw,
elektronikéw, elektrykéw, fizykow, informatykéw czy mechanikow. Osoby takie beda
mogty uzyskac¢ dodatkowq, ciekawq i atrakcyjng na rynku pracy specjalizacje.

Kandydaci podejmujacy studia II stopnia, niezaleznie od kierunku ukonczonych studiéw I
stopnia, muszg posiada¢ pewien minimalny zbiér kompetencji zwigzanych z podejmowanymi
studiami II stopnia. Kandydat powinien posiada¢ kompetencje obejmujace w szczegdlnosci:

1) wiedze z zakresu fizyki i matematyki, umozliwiajacg zrozumienie podstaw fizycznych
automatyki i robotyki;

2) wiedze¢ i umiejetnosci z zakresu teorii obwodéw i sygnatéw elektrycznych, metrologii, a
takze elementéw, analogowych i cyfrowych ukladéw oraz systeméw elektronicznych
wykorzystywanych w aparaturze automatyki;

3) umiejetnos¢ wykorzystania metod analitycznych, symulacyjnych 1 eksperymentalnych do
formutowania i rozwigzywania zadan inzynierskich;

4) wiedz¢ 1 umiejetnosci z zakresu architektury 1 oprogramowania systemow
komputerowych;

5) wiedze¢ i umiejetnosci z zakresu metodyki i techniki programowania, umozliwiajace
sformutowanie algorytmu prostego problemu inzynierskiego i opracowanie oprogramowania
w wybranym jezyku wysokiego poziomu, z wykorzystaniem wtasciwych narzedzi
informatycznych;

6) umieje¢tnosci z zakresu interpretacji, prezentacji i dokumentacji wynikéw eksperymentu
oraz prezentacji i dokumentacji wynikéw zadania o charakterze projektowym,;

7) umiejetnosci z zakresu projektowania algorytméw regulacji typu PID oraz umiejetnosé
praktycznej implementacji tych algorytméw przy wykorzystaniu wspdlczesnej aparatury
automatyki.

Studia magisterskie na kierunku Automatyka i Robotyka uwzgledniajg wytyczne Senatu
PW, zgodnie z ktérymi studia drugiego stopnia powinny by¢ ,,otwarte dla kandydatéw o
réznym profilu dotychczasowego ksztalcenia” oraz ,,powinna by¢ zapewniona mozliwos¢
wyréwnania brakow programowych”. Wyréwnywanie ewentualnych brakéw programowych
odbywa si¢ w ciggu pierwszego semestru studiow.

Osoba, ktéora w wyniku ukonczenia studiéw pierwszego stopnia nie uzyskata czesci
wymienionych kompetencji, moze podjac¢ studia drugiego stopnia na kierunku automatyka i
robotyka, jezeli uzupetnienie brakéw kompetencyjnych moze by¢ zrealizowane przez
zaliczenie zaje¢ w wymiarze nieprzekraczajagcym 30 punktow ECTS.






1) r6znice w stosunku do innych programéw o podobnie zdefiniowanych celach i efektach
ksztatcenia prowadzonych w Uczelni:

Ksztalcenie w kierunku automatyki i robotyki na Wydziale Elektroniki i Technik
Informacyjnych prowadzone jest w sposéb systemowy. Absolwenci uzyskuja posiadaja
wiedze nie tylko z zakresu projektowania i konstrukcji systeméw automatyki i robotyki, ale
rOwniez z zakresu projektowania systemOéw wspomagania decyzji. Dzigki temu s3
przygotowani do rozwigzywania ztozonych interdyscyplinarnych problemow z zakresu
automatyki 1 robotyki. Ksztalcenie w kierunku automatyki i1 robotyki prowadzone na innych
wydziatach PW ukierunkowane jest gltéwnie na projektowanie typowych systemow
automatyki i robotyki.

2. Efekty ksztalcenia

a) zamierzone efekty ksztalcenia (ok. 50) w formie tabeli odniesien efektow kierunkowych do
efektow obszarowych (kierunek studiéw — obszar ksztalcenia)

W zwiazku z tym, Zze osoba podejmujgca studia drugiego stopnia na kierunku automatyka
i robotyka uzyskala w wyniku ukonczenia studiéw pierwszego stopnia odpowiednie
kompetencje do ich podjgcia lub — w przypadku braku niektérych z wymaganych
kompetencji — moze je uzupetni¢ w wyniku realizacji zaje¢ w wymiarze nieprzekraczajacym
30 punktéw ECTS, opis efektéw ksztalcenia dla studiéw drugiego stopnia nie musi odnosic¢
sie¢ do wszystkich efektow ksztalcenia wymienionych w opisie kwalifikacji drugiego stopnia
w obszarze ksztalcenia odpowiadajacym obszarowi nauk technicznych (opis kwalifikacji
drugiego stopnia obejmuje tgczne efekty ksztalcenia osiggnig¢te na studiach pierwszego i
drugiego stopnia). Opis efektow ksztalcenia dla studiéw drugiego stopnia na kierunku
automatyka i robotyka nie odnosi si¢ do nastepujacych efektow ksztalcenia wymienionych w
opisie kwalifikacji drugiego stopnia w obszarze ksztalcenia odpowiadajacym obszarowi nauk
technicznych:

wiedza: T2A_W06, T2A_W09, T2A_W11
umiejetnosci: T2A_U14



kompetencje spoteczne: T2A_KO1, T2A_K02, T2A_KO03, T2A_KO04, T2A_KO05

Objasnienie oznaczen:

K - kierunkowe efekty ksztalcenia

W - kategoria wiedzy

U - kategoria umiejetnosci

K (po podkreslniku) - kategoria kompetencji spotecznych
T2A_ — efekty ksztatcenia dla kwalifikacji II stopnia o profilu ogélnoakademickim w obszarze ksztatcenia
odpowiadajacym obszarowi nauk technicznych

01, 02, 03, ... — numer efektu ksztalcenia
Odniesienie
symbol Po ukonczeniu studiéw drugiego stopnia na kierunku automatykai| do efektow
robotyka absolwent ksztalcenia
dla obszaru
nauk
technicznych
WIEDZA
K_W01 ma rozszerzong i pogtebiong wiedze z zakresu wybranych dziatow T2A_WO01
matematyki i fizyki, przydatng do formutowania i rozwigzywania T2A_WO02
ztozonych zadan z zakresu automatyki i robotyki, w tym wiedzg T2A_WO07
niezbedng do:
— modelowania i symulacji komputerowej,
— identyfikacji,
— optymalizacji
K_W02 | ma ogdlnag wiedze w zakresie informatyki, w stopniu umozliwiajacym T2A_WO02
implementacjg programowg znanych i projektowanych algorytméw; T2A_W07
ma ogdlng wiedze w zakresie elektroniki, w stopniu umozliwiajacym
wybor platformy sprzetowej adekwatnej do projektowanych
algorytméw
K_W03 ma uporzadkowanga, podbudowang teoretycznie wiedze¢ T2A_WO01
0gblng obejmujaca kluczowe zagadnienia z zakresu automatyki i T2A_WO03
robotyki, w szczegdlnosci wiedz¢ niezbedng do projektowania i T2A_WO07
analizy wlasciwosci algorytméw regulacji ze sprzgzeniem zwrotnym,
w tym analizy stabilno$ci
K_Wo04 ma podbudowang teoretycznie szczegdtowa wiedz¢ zwigzang z T2A_WO01
wybranymi zagadnieniami z zakresu automatyki i robotyki, w tym T2A_WO03
wiedze z zakresu: T2A_W04
— teorii sygnatéw,
— systemOw czasu rzeczywistego,
— metod optymalizacji,
— badan operacyjnych,
— metod identyfikacji,
— teorii sterowania,
— siecii sterowania systemow,
— modelowania i symulacji komputerowych proceséw, w tym
robotéw,
— aparatury automatyki,
— sterowania i programowania robotow,
— systeméw rozmytych i sieci neuronowych
K_W05 ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych T2A_WO05




osiggnigciach z zakresu automatyki i robotyki, elektroniki oraz
informatyki

K_WO06 | zna podstawowe metody i techniki stosowane przy rozwigzywaniu T2A_WO07
ztozonych zadan inzynierskich z zakresu automatyki i robotyki oraz
narzedzia komputerowe wspomagajace projektowanie

K_W07 zna metody projektowania nastepujacych algorytmow T2A_WO01
zaawansowanych: T2A_WO03
— wielowymiarowych algorytméw regulacji PID (z odprzeganiem), T2A_WO04
— nieliniowych rozmytych algorytméw regulacji PID, T2A W07
— wielowymiarowych algorytméw regulacji predykcyjnej B

bazujacych na modelach liniowych i nieliniowych,

— algorytméw optymalizacji punktu pracy

K_WO08 zna metody diagnostyki, w tym autodiagnostyki elementéw T2A_WO03
wykonawczych i pomiarowych; diagnostyki z wykorzystaniem modeli T2A_ W04
procesOw oraz regulacji tolerujacej uszkodzenia. T2A W07

K_WO09 | zna techniki soft computing (w tym sieci neuronowe i systemy T2A_WO02
rozmyte) oraz mozliwosci ich zastosowania w modelowaniu i T2A_WO03
projektowaniu algorytmow regulacji T2A_W04

T2A_WO07

K_WI10 zna podstawowe klasy sprzetu stosowanego w systemach sterowania, a | T2A_WO02
mianowicie: T2A_WO03
— sterowniki programowalne, T2A_ W04
— regulatory proste i wielofunkcyjne, T2A W07
— rozproszone systemy sterowania (DCS); B
zna architekture warstwowg systemé6w DCS oraz rol¢ i zadania
systemdéw oprogramowania SCADA

K_WI11 ma wiedze¢ niezbedng do rozumienia spotecznych, ekonomicznych, T2A_WO08
prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci
inzynierskiej oraz ich uwzgledniania w praktyce inzynierskiej

K_W12 zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony T2A_W10

wtlasnos$ci przemystowej i prawa autorskiego oraz konieczno$¢
zarzadzania zasobami wtasno$ci intelektualnej; potrafi korzysta¢ z
zasobOw informacji patentowej

UMIEJETNOSCI

1) Umiejetnos$ci ogélne (niezwiazane z obszarem ksztalcenia inzynierskiego)

K_U01

potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych oraz innych
wlasciwie dobranych zrédet, takze w jezyku angielskim; potrafi
integrowa¢ uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji i
krytycznej oceny, a takze wyciaga¢ wnioski oraz formutowac i
wyczerpujgco uzasadnia¢ opinie

T2A_UO1

K_U02

potrafi porozumiewac si¢ przy uzyciu réznych technik w $rodowisku
zawodowym oraz w innych §rodowiskach, takze w jezyku angielskim

T2A_U02

K_U03

potrafi przygotowa¢ opracowanie naukowe w jezyku polskim i krétkie
doniesienie naukowe w jezyku angielskim, przedstawiajace wyniki
wlasnych badan naukowych

T2A_UO03

K _U04

potrafi przygotowal i przedstawi¢ w jezyku polskim i jezyku
angielskim prezentacje ustng, dotyczaca szczegdtowych zagadnien z
zakresu automatyKki i robotyki

T2A_U04

K_U05

potrafi okresli¢ kierunki dalszego uczenia si¢ i zrealizowaé proces
samoksztalcenia

T2A_UO05

K_U06

ma umiejetnosci jezykowe w zakresie dziedzin nauki i dyscyplin

T2A_U06




naukowych, witasciwych dla kierunku ,,Automatyka i Robotyka”,
zgodne z wymaganiami okre§lonymi dla poziomu B2+ Europejskiego
Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego

2) podstawowe umiejetnos$ci inzynierskie

K_U07

potrafi postugiwa¢ si¢ technikami i narzedziami informacyjno-
komunikacyjnymi wlasciwymi do realizacji zadah typowych dla
dziatalno$ci inzynierskiej w zakresie automatyki i robotyki

T2A_U07

K_U08

potrafi planowa¢ i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym pomiary i
symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane wyniki i wyciggac
wnioski

T2A_U08

K_U09

potrafi wykorzysta¢ do formulowania i rozwigzywania zadan
inzynierskich i prostych probleméw badawczych metody analityczne,
symulacyjne oraz eksperymentalne

T2A_U09

K_U10

potrafi — przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich —
integrowa¢ wiedze z zakresu dziedzin nauki i dyscyplin naukowych,
wlasciwych dla automatyki i robotyki oraz zastosowaé podejScie
systemowe, uwzgledniajace takze aspekty pozatechniczne, w tym
ekonomiczne

T2A_U10

K_Ul1

potrafi formutowaé i testowaé hipotezy zwigzane z problemami
inzynierskimi i prostymi problemami badawczymi

T2A_Ull

K UI12

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

T2A_U12

K UI3

ma przygotowanie niezbedne do pracy w $rodowisku przemystowym
oraz zna zasady bezpieczenstwa zwigzane z tg pracg

T2A_Ul3

3) Umiejetnosci bezposrednio zwigzane z rozwigzywaniem zadan inzynierskich

K U14

potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania i oceni¢
istniejace rozwigzania techniczne w zakresie automatyki i robotyki, w
szczeg6lnosci urzadzenia, obiekty, systemy, procesy, ustugi

T2A_Ul15

K_U15

potrafi  zaproponowa¢ ulepszenia (usprawnienia) istniejacych
rozwigzan technicznych w zakresie automatyki i robotyki

T2A_U16

K_Ul6

potrafi dokona¢ identyfikacji i sformutowac¢ specyfikacje zlozonych
zadan inzynierskich, charakterystycznych dla automatyki i robotyki, w
tym zadan nietypowych, uwzgledniajac wymagania poza-funkcjonalne

T2A_U17

K_U17

potrafi oceni¢ przydatno$¢ metod i narzedzi stuzacych do rozwigzania
zadania inzynierskiego z zakresu automatyki i robotyki, w tym
dostrzec ograniczenia tych metod i narzedzi;

potrafi — stosujac takze koncepcyjnie nowe metody — rozwigzywac
ztozone zadania inzynierskie z zakresu automatyki i robotyki, w tym

T2A_U18




zadania nietypowe oraz zadania zawierajace komponent badawczy

zwlaszcza rozumie potrzebe formutowania i przekazywania
spoleczenstwu, w szczegdlnosci poprzez srodki masowego przekazu,
informac;ji i opinii dotyczacych osiagniec¢ techniki 1 innych aspektow
dziatalnosci inzynierskiej; podejmuje starania, aby przekaza¢ takie
informacje i opinie w sposéb powszechnie zrozumiaty, z
uzasadnieniem réznych punktéw widzenia

K_UI8 potrafi — zgodnie z zadang specyfikacja, uwzgledniajagca wymagania | T2A_UI19
poza-funkcjonalne — zaprojektowaé zlozone urzadzenie, obiekt,
system lub proces, w zakresie automatyki i robotyki, oraz zrealizowac,
przetestowac i zainstalowaé ten projekt — co najmniej w czgsci —
uzywajac wlasciwych metod, technik i narzedzi, w tym
przystosowujagc do tego celu istniejagce lub opracowujac nowe
narzedzia
K_U19 potrafi opracowa¢ szczeg6étowa dokumentacj¢ zadania projektowego T2A_U02
lub badawczego z zakresu automatyki 1 robotyki, potrafi przygotowac T2A_UO03
opracowanie zawierajagce oméwienie tych wynikéw T2A_UO7
T2A_Ul1
T2A_U15
T2A_U16
T2A_U17
KOMPETENCJE SPOLECZNE
K_KO01 potrafi mysle¢ i dziala¢ w sposéb kreatywny i przedsigbiorczy T2A_KO06
K_K02 ma $wiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, a T2A_KO07

b) tabela pokrycia efektéw obszarowych przez efekty kierunkowe (obszar ksztatcenia —

kierunek studiéw) wraz z uzasadnieniem wyboru jednych i pomini¢ciem innych efektow

obszarowych

Objasnienie oznaczen:

T — obszar ksztalcenia inzynierskich zakresie nauk technicznych
2 — studia drugiego stopnia

A — profil ogélnoakademicki

W - kategoria wiedzy

U - kategoria umiejetnos$ci

K - kategoria kompetencji spotecznych

01, 02, 03 i kolejne — numer efektu ksztalcenia

symbol

Efekty ksztalcenia dla obszaru nauk technicznych
(studia II stopnia, profil ogélnoakademicki)

Odniesienie
do efektow
ksztalcenia

dla kierunku
automatyka i
robotyka

WIEDZA

T2A_WO01 |ma rozszerzona 1 poglebiona wiedz¢ z zakresu matematyki, fizyki,|

K_W01




chemii i innych obszaréw wlasciwych dla studiowanego kierunku K_Wo04
studiéw przydatng do formutowania i rozwiazywania ztozonych zadan
z zakresu studiowanego kierunku studiow
T2A_WO02 | ma szczegétowa wiedze w zakresie kierunkéw studiéw powiazanych ze K_W02
studiowanym kierunkiem studiow
T2A_WO03 |ma uporzadkowana, podbudowana teoretycznie wiedze K_W01
0g6lng obejmujaca kluczowe zagadnienia z zakresu studiowanego K_WO03
kierunku studiéw K_Wo4
T2A_W04 |ma podbudowanag teoretycznie szczegétowa wiedzg zwigzang z K_W03
wybranymi zagadnieniami z zakresu studiowanego kierunku studiéw K_Wo04
K_Wo07
K_WO08
K_W09
T2A_WO05 |ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych K_WO05
osiagnigciach z zakresu dziedzin nauki 1 dyscyplin naukowych, K_W07
wlasciwych dla studiowanego kierunku studiéw i pokrewnych E—vagg
dyscyplin naukowych K W10
T2A_WO06 |ma podstawowa wiedz¢ o cyklu zycia urzadzen, obiektow i systeméw -
technicznych
T2A_WO07 |zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane K_W02
przy rozwigzywaniu zlozonych zadan inzynierskich z zakresu K_WO03
studiowanego kierunku studiow K_Wo4
K_WO06
K_Wo07
K_WO08
K_W09
K W10
T2A_WO08 |ma wiedz¢ niezbedng do rozumienia spolecznych, ekonomicznych, K_WI11
prawnych 1 innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnoS$ci
inzynierskiej oraz ich uwzgledniania w praktyce inzynierskiej
T2A_WO09 |ma podstawowa wiedze¢ dotyczaca zarzadzania, w tym zarzadzania -
jakoscia, i prowadzenia dziatalno$ci gospodarczej
T2A_WI10 |zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony K_ W12
wlasno$ci przemystowej 1 prawa autorskiego oraz konieczno$¢
zarzadzania zasobami wtlasno$ci intelektualnej; potrafi korzysta¢ z
zasobOow informacji patentowe;j
T2A_WI11 |zna ogdlne zasady tworzenia i1 rozwoju form indywidualnej -

przedsigbiorczos$ci, wykorzystujacej wiedze z zakresu dziedzin nauki i
dyscyplin naukowych, wtasciwych dla studiowanego kierunku studiéw

UMIEJETNOSCI

2) Umiejetno$ci ogdlne (niezwigzane z obszarem ksztalcenia inzynierskiego)

T2A_UO1

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

K_U01

T2A_U02

potrafi porozumiewac si¢ przy uzyciu réznych technik w $rodowisku

K_U02




zawodowym oraz w innych Srodowiskach, takze w jezyku angielskim
lub innym jezyku obcym wuznawanym za jezyk komunikacji
mig¢dzynarodowej w zakresie studiowanego kierunku studiéw

T2A_UO3 | potrafi przygotowa¢ opracowanie naukowe w jezyku polskim i krétkie K_U01
doniesienie naukowe w jezyku obcym, uznawanym za podstawowy dla K_U02
dziedzin nauki i dyscyplin naukowych wiasciwych dla studiowanego K_U03
kierunku studiéw, przedstawiajace wyniki wtasnych badan naukowych

T2A_U04 | potrafi przygotowac i przedstawi¢ w jezyku polskim i jezyku obcym K_U02
prezentacje ustna, dotyczaca szczegélowych zagadnien z zakresu K_U04
studiowanego kierunku studiow

T2A_UO5 |potrafi okresli¢ kierunki dalszego uczenia si¢ i zrealizowaé proces K_U05
samoksztalcenia

T2A_U0O6 |ma umiej¢tnodci jezykowe w zakresie dziedzin nauki i dyscyplin K_U06
naukowych, wtasciwych dla studiowanego kierunku studiéw, zgodne z
wymaganiami okre$lonymi dla poziomu B2+ Europejskiego Systemu
Opisu Ksztatcenia Jezykowego

2) Podstawowe umiejetnos$ci inzynierskie

T2A_UO7 |potrafi postugiwa¢ si¢ technikami informacyjno-komunikacyjnymi K_U01
wlasciwymi do realizacji zadan typowych dla dziatalno$ci inzynierskiej E_ggg

T2A_UO8 |potrafi planowaé i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym pomiary i K_U08
symulacje komputerowe, interpretowa¢ uzyskane wyniki i wyciggaé K_U09
whioski K_U10

K _Ull

T2A_UQ9 |potrafi wykorzysta¢ do formulowania 1 rozwigzywania zadan K_U08
inzynierskich i prostych probleméw badawczych metody analityczne, E_g(l)(g)
symulacyjne oraz eksperymentalne K:Ull

T2A_UI10 |potrafi — przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich — K_U08
integrowa¢ wiedze z zakresu dziedzin nauki i dyscyplin naukowych, K_U09
wlasciwych dla studiowanego kierunku studiéw oraz zastosowac K_UI10
podejscie systemowe, uwzgledniajgce takze aspekty pozatechniczne K_Ull

T2A_Ul11 |potrafi formutowaé i testowad hipotezy zZwigzane K_U08
z problemami inzynierskimi i prostymi problemami badawczymi E_g(l)?

T2A_UI12 |potrafi oceni¢ przydatno§¢ i mozliwo$¢ wykorzystania nowych K_U12
osiagni¢¢ (technik i technologii) w zakresie studiowanego kierunku
studiow

T2A_U13 |ma przygotowanie niezbedne do pracy w srodowisku przemystowym K_U13
oraz zna zasady bezpieczefnstwa zwigzane z ta praca

T2A_Ul4 |potrafi dokona¢ wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych -
dziatan inzynierskich

3) Umiejetnos$ci bezposrednio zwiazane z rozwigzywaniem zadan inzynierskich

T2A_U1S | potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania i oceni¢ — K_Ul12
zwlaszcza w powigzaniu ze studiowanym kierunkiem studiéw - K_Ul4
istniejace rozwigzania techniczne, w szczegdlnos$ci urzadzenia, obiekty,
systemy, procesy, ustugi

T2A_U16 |potrafi zaproponowal ulepszenia (usprawnienia) istniejacych K_U12
rozwigzan technicznych K_UI15




T2A_U17 |potrafi dokonaé identyfikacji i sformutowa¢ specyfikacje zlozonych K_U08
zadan inzynierskich, charakterystycznych dla studiowanego kierunku K_U09

studiéow, w tym zadan nietypowych, uwzgledniajac ich aspekty poza- E_g}(l)

techniczne K:U 12

K _U16

T2A_U18 | potrafi oceni¢ przydatno$¢ metod i narzedzi stuzacych do rozwigzania K_U08
zadania inzynierskiego, charakterystycznego dla studiowanego K_U09

kierunku studiéw, w tym dostrzec ograniczenia tych metod 1 narze¢dzi; E_g}(l)

potrafi — stosujac takze koncepcyjnie nowe metody — rozwigzywac K UI2

ztozone zadania inzynierskie, charakterystyczne dla studiowanego K U17

kierunku studiéw, w tym zadania nietypowe oraz zadania zawierajace
komponent badawczy

T2A_U19 |potrafi — zgodnie z zadana specyfikacja, uwzgledniajaca aspekty K_U03
K_U09
K_U10

K _Ul1
zrealizowac ten projekt — co najmniej w czesci — uzywajac wlasciwych K UI2

pozatechniczne — zaprojektowac ztozone urzadzenie, obiekt, system lub
proces, zwigzane z zakresem studiowanego kierunku studiéw, oraz

metod, technik i narzedzi, w tym przystosowujac do tego celu istniejace K _U18
lub opracowujac nowe narzg¢dzia

KOMPETENCJE SPOLECZNE

T2A_KO1 |rozumie potrzebe uczenia si¢ przez cale zycie; potrafi inspirowaé i -
organizowac proces uczenia si¢ innych oséb

T2A_KO02 |ma $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki -
dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wptyw na Srodowisko, i zwigzana
z tym odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje

T2A_KO3 | potrafi wspétdziata¢ i pracowac w grupie, przyjmujac w niej rézne role -

T2A_KO04 |potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace realizacji okreslonego -
przez siebie lub innych zadania

T2A_KO05 |prawidlowo identyfikuje 1 rozstrzyga dylematy zwigzane z -
wykonywaniem zawodu

T2A_KO06 | potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob kreatywny i przedsigbiorczy K_KO01

T2A_KO07 |ma $wiadomo$¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, a K_KO02
zwlaszcza rozumie potrzeb¢ formutowania i przekazywania
spoteczenstwu, w szczegdlnosci poprzez Srodki masowego przekazu,
informacji i opinii dotyczacych osiagnie¢¢ techniki i innych aspektéw
dziatalnosci inzynierskiej; podejmuje starania, aby przekazaé takie
informacje i opinie w spos6b powszechnie zrozumialy, z uzasad-
nieniem réznych punktéw widzenia

c) tabela pokrycia efektéw ksztalcenia prowadzacych do uzyskania kompetencji inzynierskich
przez efekty kierunkowe wraz z komentarzami (niewymagana, jesli kierunek zostat
przyporzadkowany wytacznie do obszaru ksztatcenia w zakresie nauk technicznych, a efekty
kierunkowe pokrywaja wszystkie efekty obszarowe)

Objasnienie oznaczenh:
Inz — efekty ksztatcenia prowadzacego do uzyskania kompetencji inzynierskich




A — profil ogélnoakademicki

W - kategoria wiedzy

U - kategoria umiejetnosci

K - kategoria kompetencji spotecznych

01, 02, 03 i kolejne — numer efektu ksztalcenia

Odniesienie
symbol Efekty ksztalcenia prowadzacego do uzyskania kompetencji do efektéw
inzynierskich Kksztalcenia
(studia I i IT stopnia, profil ogélnoakademicki) dla kierunku
automatyka i
robotyka
WIEDZA
InzA_WO01 | ma podstawowa wiedz¢ o cyklu zycia urzadzen, obiektow i systeméw K_W04
technicznych
InzA_WO02 | zna podstawowe metody, techniki, narz¢dzia i materiaty stosowane przy K_WO06
rozwiazywaniu prostych zadan inzynierskich z zakresu studiowanego
kierunku studiéw
InzA_WO03 | ma podstawowa wiedz¢ niezbedng do rozumienia spolecznych, K_W11
ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan
dziatalnosci inzynierskiej
InzA_WO04 | ma podstawowa wiedz¢ dotyczacg zarzadzania, w tym zarzadzania Efekt
jakoscia i prowadzenia dziatalno$ci gospodarczej k.sztal.cenia
osiagniety na
studiach I
stopnia
InzA_WO05 | zna typowe technologie inzynierskie w zakresie studiowanego kierunku K_WO06
studiow K_WO07
K_Wo08
K_W09
K W10
UMIEJETNOSCI
InzA_UO1 potrafi planowac i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym pomiary i K_U08
symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane wyniki i wyciggaé
whnioski
InzA_UQ2 | potrafi wykorzysta¢ do formutowania i rozwigzywania zadan K_U09
inzynierskich metody analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne
InzA_UO03 potrafi — przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich — K_U10
dostrzegac¢ ich aspekty systemowe i pozatechniczne
InzA_UO0O4 | potrafi dokona¢ wstepnej oceny ekonomicznej podejmowanych dziatan Efekt
inzynierskich k.sztal.cenia
osiggniety na
studiach I
stopnia
InzA_UO0S5 potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania i oceni¢ — K _U14
zwlaszcza w powiazaniu ze studiowanym kierunkiem studiéw - istniejace
rozwiazania techniczne, w szczegdlnosci urzadzenia, obiekty, systemy,
procesy, ustugi
InzA_UO0O6 | potrafi dokona¢ identyfikacji i sformutowac specyfikacje prostych zadan K_Ul16

inzynierskich o charakterze praktycznym, charakterystycznych dla




studiowanego kierunku studiéw

InzA_UQ7 | potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do K_U17
rozwigzania prostego zadania inzynierskiego o charakterze praktycznym,
charakterystycznego dla studiowanego kierunku studiéw oraz wybra¢ i
zastosowaé wilasciwa metode i narzgdzia

InzA_UO08 potrafi - zgodnie z zadang specyfikacja - zaprojektowac oraz zrealizowac K_U18
proste urzadzenie, obiekt, system lub proces, typowe dla studiowanego
kierunku studiéw, uzywajac wtasciwych metod, technik i narzedzi

KOMPETENCJE SPOLECZNE

InzA_KO1 ma §wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki K_KO02
dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wptyw na srodowisko, i zwigzang z
tym odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje

InzA_KO2 | potrafi mysle¢ i dziata¢ w spos6b przedsiebiorczy K_KO01

3. Program studiow

a) Liczba punktéw ECTS konieczna dla uzyskania kwalifikacji (tytutu zawodowego): 120.
b) Liczba semestrow: 4

Program studiéw na kierunku: Automatyka i Robotyka (AiR) na WEIiTI PW obejmuje 4
semestry, przy czym przedmioty semestru pierwszego sg przedmiotami podstawowymi
realizowanymi typowo w ramach studiéw pierwszego stopnia tego kierunku. Absolwenci
studiéw pierwszego stopnia majag mozliwos¢ przepisania (transferu) przedmiotéw na
podstawie Czesci B dyplomu ukonczenia studiéw (Suplementu) albo stosownych innych
dokumentéw. Dla tych studentéw studia trwalyby tylko 3 semestry. W szczegdlnosci dotyczy
to absolwentow WEITI PW, ktérzy wszystkie przedmioty pierwszego semestru mogli
zaliczy¢ w trakcie studiéw I stopnia.

¢) Opis poszczegdlnych modutéw ksztalcenia: Zawarte w kartach przedmiotow
d) Wymiar, zasady i forma odbywania praktyk:

Wymiar, zasady i forma odbywania praktyk na studiach stacjonarnych
i niestacjonarnych pierwszego stopnia na Wydziale Elektroniki i Technik
Informacyjnych

1. Wymiar

Minimalny wymiar czasowy praktyk obowiazkowych wynosi 160 godzin, co odpowiada
czterem tygodniom pracy, po 8 godzin dziennie.

2. Formy

e Praktyka obowigzkowa — podstawowa forma zaliczania praktyki. Studenci odbywaja
praktyke obowigzkowa po ukonczeniu pigtego semestru studiéw inzynierskich, a przed
uzyskaniem absolutorium na studiach inzynierskich. W uzasadnionych przypadkach jest
dopuszczalne odbywanie praktyki obowigzkowej przed ukonczeniem pigtego semestru,
decyzje podejmuje Pelnomocnik Dziekana ds. Praktyk Studenckich. Student
samodzielnie znajduje miejsce odbywania praktyki. Program praktyki jest akceptowany,
ze strony Uczelni, przez Instytutowego Opiekuna Praktyk. Praktyka jest zaliczana przez
Instytutowego Opiekuna Praktyk na podstawie zaSwiadczenia z przedsigbiorstwa o



odbyciu praktyki i1 sporzadzonego przez studenta raportu zawierajagcego opini¢
przygotowang przez przedstawiciela przedsigbiorstwa.

e Staz dlugoterminowy - staze dlugoterminowe sg realizowane w ramach Programu
Rozwojowego Politechniki Warszawskiej. Staze trwaja od 3 do 6 miesigcy po minimum
20 godzin tygodniowo. Zasady organizacji i zaliczania sg takie same jak dla praktyk
obowiazkowych.

e Praktyka dobrowolna — praktyki dobrowolne s3 organizowane przez studentéw
samodzielnie na warunkach indywidualnie ustalanych przez studenta z
przedsigbiorstwem. Jezeli przedsigbiorstwo lub student oczekujg uczestnictwa Uczelni w
porozumieniu o praktyce, to wymagamy od studenta ubezpieczenia si¢ od
nieszczesliwych wypadkéw 1 ograniczenia czasu praktyki do maksimum sze$ciu
miesi¢cy. Praktyka dobrowolna jest zaliczana przez Instytutowego Opiekuna Praktyk
jako praktyka obowigzkowa na podstawie zaswiadczenia z przedsi¢biorstwa o odbyciu
praktyki i sporzadzonego przez studenta raportu zawierajgcego opini¢ przygotowang
przez przedstawiciela przedsigbiorstwa, jesli prace wykonywane przez studenta
odpowiadaja wymiarem czasowym 1 poziomem wymaganiom stawianym praktyce
obowigzkowej (praca na poziomie inzyniera).

e Praca — praktyka moze zosta¢ zaliczona na podstawie wykonywania przez studenta pracy
zarobkowej na dowolnych warunkach (etat, umowa zlecenie, umowa o dzieto). Praca
studenta jest zaliczana przez Instytutowego Opiekuna Praktyk  jako praktyka
obowigzkowa na podstawie zaswiadczenia o pracy z przedsigbiorstwa i sporzadzonego
przez studenta raportu zawierajgcego opini¢ przygotowang przez przedstawiciela
przedsigbiorstwa, jesli prace wykonywane przez studenta odpowiadaja wymiarem
czasowym 1 poziomem wymaganiom stawianym praktyce obowigzkowej (praca na
poziomie inzyniera).

3. Zasady

— Praktyki studenckie sg niezbednym uzupelnieniem procesu nauczania. Cele praktyk
studenckich sa nastgpujace:

e zastosowanie w praktyce wiedzy i umiejetnosci zdobytych w trakcie studidéw,
e zdobycie nowej wiedzy i umiejetnosci praktycznych,

® rozpoznanie potrzeb 1 wymagan pracodawcow dotyczacych nowych
pracownikow,

® poznanie systemu organizacji przedsi¢biorstwa oraz uwarunkowan i regul
obowiazujacych w srodowisku pracy,

e ksztattowanie wlasciwego stosunku do pracy: dbanie o jako$¢ pracy, terminowos¢
wykonywania zadan, prawidtowa wspétpraca z innymi osobami i komérkami w
przedsigbiorstwie, rozwdj wlasnej inicjatywy w S$rodowisku pracy, nabycie
umiejetnosci pracy w zespole.

— Studenci studiéw pierwszego stopnia odbywaja praktyki po ukonczeniu pigtego
semestru.  Praktyki obowigzkowe powinny by¢ zrealizowane przez studenta przed
ztozeniem pracy inzynierskie;j.

— Praktyka studencka moze si¢ odby¢ przed ukonczeniem przez studenta pigtego semestru,
decyzje w tej sprawie podejmuje Petnomocnik Dziekana ds. Praktyk.

— Minimalny wymiar czasowy praktyk studenckich wynosi 160 godzin.



Praktyki studenckie powinny odbywaé si¢ w przedsiebiorstwach, instytucjach lub
placowkach naukowo-badawczych na stanowiskach pracy o profilu zgodnym z
kierunkiem studiéw, lub w ramach prac naukowo-badawczych i projektéw technicznych
prowadzonych na Wydziale i Uczelni.

Miejsce odbywania praktyki student powinien znalez¢ samodzielnie.

W razie trudno$ci w samodzielnym znalezieniu miejsca odbywania praktyki, student
moze korzysta¢ z pomocy Opiekuna Praktyk lub Pelnomocnika Dziekana ds. Praktyk.
Miejsce odbywania praktyki oraz jej program powinny by¢ zaakceptowane przez
Opiekuna Praktyk.

Dowolna praktyka, w tym praktyka zagraniczna, moze réwniez zosta¢ zaliczona jako
praktyka studencka, jesli spelnita wymagania stawiane praktykom studenckim.

Praca zawodowa studenta, w tym praca za granicg, moze zosta¢ zaliczona jako praktyka
studencka, jesli spetnita wymagania stawiane praktykom studenckim.

Zaliczenie praktyki odbywa si¢ na podstawie zaswiadczenia z Podmiotu Zewngtrznego o
odbyciu praktyki i sporzagdzonego przez studenta raportu z praktyki, zawierajgcego opini¢
przedstawiciela Podmiotu Zewngtrznego.

e) Matryca efektow ksztalcenia (zamierzone efekty ksztatcenia dla programu - moduty
ksztalcenia, w ktérych osiggany jest efekt)

Matryca pokrycia efektow wiedzy

Kierunkowe efekty ksztalcenia (K_Wnr)

Modut ksztalcenia

) 01 102(03|04[05|06|07|08|09]|10]| 11|12
(przedmiot)

Przedmioty
ekonomiczno-
spoteczne

Jezyk obcy

Przedmioty
filozoficzne i X
socjologiczne (HES1)

Przedmioty prawne X
(HES2)

Przedmioty
podstawowe
kierunku AiR

Teoria sygnatéw i
informacji

Podstawy automatyki X X

Wstep do robotyki X X | X | X

Systemy czasu
rzeczywistego




Podstawy badan
operacyjnych

Podstawy
optymalizacji

Sterowanie procesOw

Zarzadzanie i
harmonogramowanie
procesow

Przedmioty
zaawansowane
kierunku AiR

Metody identyfikacji

Teoria sterowania

Aparatura automatyki

Modelowanie
robotéw

Sieci 1 sterowanie
systemami

Technika
automatyzacji
procesow

Sterowanie i
programowanie
robotow

Modelowanie i
symulacja
komputerowa

Przedmioty
zaawansowane
kierunku AiR
wzbogacajqce klase
przedmioty
zaawansowane
obieralne

Sztuczna inteligencja
W automatyce

Sieci neuronowe

Systemy adaptacyjne
1 uczace si¢

Rozpoznawanie




obrazéw i sygnatow
mowy

Dyplomowanie

Pracownia
problemowa X
magisterska

Pracownia
dyplomowa X
magisterska

Przygotowanie pracy
dyplomowe;j
magisterskiej

Seminarium
dyplomowe
magisterskie 1

Seminarium
dyplomowe
magisterskie 2

Redakcja i edycja
pracy dyplomowe;]
magisterskiej

Pokrycie 7141|6137 (121 ]1]|3] 4

Matryca pokrycia efektow umiejetnosci

Kierunkowe efekty ksztalcenia (K_Unr)

Modul ksztalcenia

) 01 {02(03|04|{05|/06|07|[08|09|10|11|12| 13| 14
(przedmiot)

Przedmioty
ekonomiczno-
spoteczne

Jezyk obcy X | X | X | X X

Przedmioty
filozoficzne i
socjologiczne (HES1)

Przedmioty prawne
(HES2)

Przedmioty
podstawowe
kierunku AiR




Teoria sygnatéw i
informacji

Podstawy automatyki

Wstep do robotyki

Systemy czasu
rzeczywistego

Podstawy badan
operacyjnych

Podstawy
optymalizacji

Sterowanie procesOw

Zarzadzanie i
harmonogramowanie
proceséw

Przedmioty
zaawansowane
kierunku AiR

Metody identyfikacji

Teoria sterowania

Aparatura automatyki

Modelowanie
robotow

Sieci i1 sterowanie
systemami

Technika
automatyzacji
proceséow

Sterowanie 1
programowanie
robotéw

Modelowanie i
symulacja
komputerowa

Przedmioty
zaawansowane
kierunku AiR
wzbogacajqgce klase
przedmioty
zaawansowane




obieralne

Sztuczna inteligencja X | x
W automatyce

Sieci neuronowe X | X

Systemy adaptacyjne
1uczace si¢

Rozpoznawanie
obrazéw i sygnaléw X | X | X X
mowy

Dyplomowanie

Pracownia
problemowa X X X X | X | X | X | X
magisterska

Pracownia
dyplomowa X X X X | X | X | X | X
magisterska

Przygotowanie pracy
dyplomowe;j X X
magisterskiej

Seminarium
dyplomowe X X
magisterskie 1

Seminarium
dyplomowe X X
magisterskie 2

Redakcja i edycja
pracy dyplomowej X | X
magisterskiej

Pokrycie 916 6|36 |2 |8 |17|18]6|4]|4]2

Matryca pokrycia efektow kompetencji spotecznych

Kierunkowe efekty ksztalcenia
(K_Knr)
Modut ksztz?lcema 01 02
(przedmiot)
Przedmioty
ekonomiczno-
spoleczne




Jezyk obcy

Przedmioty
filozoficzne i
socjologiczne (HES1)

Przedmioty prawne
(HES2)

Przedmioty
podstawowe
kierunku AiR

Teoria sygnaléw i
informacji

Podstawy automatyki

Wstep do robotyki

Systemy czasu
rzeczywistego

Podstawy badan
operacyjnych

Podstawy
optymalizacji

Sterowanie procesow

Zarzadzanie i
harmonogramowanie
proceséw

Przedmioty
zaawansowane
kierunku AiR

Metody identyfikacji

Teoria sterowania

Aparatura automatyki

Modelowanie
robotéw

Sieci 1 sterowanie
systemami

Technika
automatyzacji
proceséw

Sterowanie 1
programowanie




robotéw

Modelowanie i
symulacja
komputerowa

Przedmioty
zaawansowane
kierunku AiR
wzbogacajqce klase
przedmioty
zaawansowane
obieralne

Sztuczna inteligencja
W automatyce

Sieci neuronowe

Systemy adaptacyjne
1 uczace si¢

Rozpoznawanie
obrazéw i sygnatéw
mowy

Dyplomowanie

Pracownia
problemowa
magisterska

Pracownia
dyplomowa
magisterska

Przygotowanie pracy
dyplomowe;j
magisterskiej

Seminarium
dyplomowe
magisterskie 1

Seminarium
dyplomowe
magisterskie 2

Redakcja i edycja
pracy dyplomowej
magisterskiej

Pokrycie




f) Opis sposobu sprawdzenia wybranych efektéw ksztalcenia (dla programu) z odniesieniem
do konkretnych modutéw ksztalcenia (przedmiotéw), form zaje¢ 1 sprawdziandéw
realizowanych w ramach kazdej z tych form:

Przyktady dla dwoch kierunkowych efektow ksztatcenia:

Kierunkowy efekt ksztalcenia K_W10 (absolwent zna metody diagnostyki, w tym
autodiagnostyki elementéw wykonawczych i pomiarowych; diagnostyki z wykorzystaniem
modeli procesow oraz regulacji tolerujacej uszkodzenia): przedmiot Technika automatyzacji
procesow, formy zaje¢: wyktad i1 laboratorium, sprawdzenie efektu ksztalcenia: kolokwia i
sprawozdanie z zadania laboratoryjnego.

Kierunkowy efekt ksztatcenia K_W11 (absolwent zna techniki soft computing (w tym sieci
neuronowe 1 systemy rozmyte) oraz mozliwosci ich zastosowania w modelowaniu i
algorytmach regulacji, w tym w algorytmach regulacji predykcyjnej): przedmiot Sztuczna
inteligencja w automatyce, formy zaj¢¢: wyklad 1 projekt, sprawdzenie efektu ksztalcenia:

kolokwia i sprawozdanie z projektu.

g) Plan studiéw, z zaznaczeniem modutéw podlegajacych wyborowi przez studenta:

etap U
semestr 3
KLASA PROGRAMOWA lub Przedmiot JD ECTS| JD ECTS| JD ECTS| JD ECTS
Jezyk obcy — egzamin - -
PRZEDMIOTY EKONOMICZNO - SPOLECZNE 2 2 2 2
SVI:)%IE)MIOTY TECHNICZNE 24 30 2 28 14 18 4 6
PRZEDMIOTY PODSTAWOWE KIERUNKU AiR 24 30
PRZEDMIOTY ZAAWANSOWANE 2 28 14 18 4 6
w tym:
PRZEDMIOTY ZAAWANSOWANE KIERUNKU AiR 16 20 8 10
PRZEDMIOTY ZAAWANSOWANE OBIERALNE
. z . 6 8 6 8 4 6
w tym student musi wybra¢ przedmiot:
Sztuczna inteligencja w automatyce [ub Sieci neuronowe 4 5
oraz musi wybraé przedmiot:
Systemy adaptacyjne i uczace sie lub Rozpoznawanie 3 4
obrazdw i sygnaléw mowy
DYPLOMOWANIE 2 2 3 10 18 2
w tym:
Pracownia problemowa magisterska
Pracownia dyplomowa magisterska 6 8
Przygotowanie pracy dyplomowej magisterskiej 16 20
Seminarium dyplomowe magisterskie 1 2 2
Seminarium dyplomowe magisterskie 2 2 2
Redakcja i edycja pracy dyplomowej magisterskiej — —
Razem | 24 30 24 30 24 30 24 30

Oznaczenia:

U - etap studiéw drugiego stopnia, semestry (nominalnie) 1 — 4.

JD — liczba jednostek dydaktycznych zalecanych na danym semestrze

ECTS - liczba punktéw ECTS zalecanych na danym semestrze.




h) Struktura studiéw (specjalnosci itp.): brak wyréznionych specjalnosci.

D
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k2) sumaryczne wskazniki ilosciowe charakteryzujgce program studiéw:

a) taczna liczba punktéw ECTS, ktorg student musi uzyska¢ na zajeciach wymagajacych
bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich: 69 (61 ECTS przedmioty oraz 8 ECTS
dyplomowanie).

b) taczna liczba punktéw ECTS, ktérg student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ z zakresu nauk
podstawowych, do ktérych odnoszg si¢ efekty ksztalcenia dla okre§lonego kierunku, poziomu
1 profilu ksztatcenia: 36

¢) taczna liczba punktéw ECTS, ktérg student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ o charakterze
praktycznym, takich jak zajecia laboratoryjne i projektowe: 48 (30 ECTS przedmioty oraz 18
ECTS dyplomowanie)

d) minimalna liczba punktéow ECTS, ktérg student musi zdoby¢, realizujgc moduty
ksztatcenia oferowane na innym kierunku studiéw lub na zajeciach ogélnouczelnianych: 0

e) w przypadku programu studiéw dla kierunku przyporzadkowanego do wigcej niz jednego
obszaru ksztalcenia - procentowy udziat liczby punktéw ECTS dla kazdego z tych obszaréw
w tacznej liczbie punktéw ECTS: nie dotyczy

4. Warunki realizacji programu studiéw
a) Wykaz nauczycieli akademickich stanowigcych minimum kadrowe dla studiéw II stopnia
na kierunku automatyka i robotyka:



Politechnika Warszawska
Dziekanat Wydziatu Elektroniki

Nazwa uczelni: Politechnika Warszawska { Toekingle Tih 4 5
Nazwa podstawowe] jednostki organizacyjnej: Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych 1 iechm ermacyjnycn.
Nazwa kisrunku: Automatyka i robotyka 00-665 Warszawa, ul. Nowowrejska 15/19

tel. (22) 234-61-61 fax (22) 234-58-85
Wykaz osob stanowigcych minimum kadrowe realizujacych zajecia dydaktyczne w roku akademickim 2011/2012
Stan na dzier 1 pazdziernika 2011 r.

p 0 (o azo d D d D p o d D 0 0
d d d op Dyd P 0 ad
1|DOMANSKI Pawel 67082800012 Nie Nie |[Tak |Nie |[Nie |dr |Naukitechniczne / Automatyka i Robolyka mianowanie 60 2009-11-02 | Tak 2011-09-07
2|KARBOWSKI Andrzej 58032106159 Nie Nie |Tak |Nie |Nie |dr  |Naukitechniczne / Automatyka i Robotyka 5 |mianowanie L _60[ 19910201 |Tak 2011-09-07
_ 3|KASPRZAK Wiodzimierz 157080704494 Nie Nie |Tak |Nie |Nie |drhab. |Naukitechniczne / AutomatykaiRobotyka mianowanie iR 30]  2010-05-01 |Tak 2011-09-07 |
4jkuBICA |Barttomiej 77061000938 __|Nie |Tak |Nie |Nie |dr o mianowanie | 60 2006-07-01 |Tak |  2011-09-07
SJLAWRVRCZUK _|Maciej |72040100350 Ne |Tak |Nie [N [d |Naukitechniczne / Automatykai Robotyka . |menowanie | 60|  20040301[tak | 20110807
_ 6[MALINOWSKI _ |Krzysztof 48121302054 _|Nie  [Tak |[Nie |[Nie [profesor |Naukitechniczne / Automatykai Robotyka _ |mianowanie i 30 1994-12-01 | Tak 2011-09-07
_T[MARUSAK P (74010100832 _|Nie [Tak |Ne [Nie |dr |Naukitechniczne / AutomalykaiRobotka manoweie | 60| 3003-1001|Tak 20110807
| _8|NIEWIADOMSKA- SZYNKIEWICZ  [Ewa 61032001966 Nie |Tak |Nie |[Nie |drhab. |Naukitechniczne / AutomatykaiRobotyka - __|mianowanie R 0 2009-01-01 |Tak 2011-09-07
OfPACUT T landme)  [46083000034. N [Tak [Ne [N |profesor |Neukilechniczne/AutomatyxaiRobotyka  |mamowame | 30[ 20061001 |Tak 20110907
| 10|PIENKOSZ Krzysztof 160092201396 Nie [Tek |[Nie |Nie |dr Nauki techniczne / Automatyka i Robotyka __ |mianowanie - 60 19921001 |Tak | 2011-0907
" 11|STACHURSKI Andrzej 52091406573 Nie |Tak |Nie |Nie [dr  |Naukitechniczne / Automatyka i Robotyka ] mianowanie £ 60  1992-10-01 [Tak 2011-09-07
12[SZYNKIEWICZ ~ |Wojclech (60010707254 Nie |Nie [Tak [Nie |Ne ldr [Naukitechniczne/ Aulomatyka i Robotyka menowanie | 60| 19961001 |Tak 2110007
13| TATJEWSKI __|Piotr 49101201853 Nie Nie - |Tak [Nie |[Nie |profesor |Naukitechniczne/AulomatykaiRobotyka __|mianowanie 30| 2006-10-01 [Tak 2011-09-07
4IWAWRZYNSKI  [Pawet  [7801050432  |Nie  [Nie [Tak [Nie |Nie |dr Nauki techniczne / AutomatykaiRobotyka ~ |mianowanie | 60|  2006-01-01|Tak 2011-09-07
15| WINIARSKI 3 TR Tomasz  |78092203393 [Nie Nie |Tak |Nie |Nie |dr  |Naukitechniczne / Automatyka i Robotyka GRS o e RN 60 - DOA0025 TRk 2011-09-07
K |adem  |46031103679  |Nie  |Ne |Tak |Ne |Ne |or |Naukilechniczne /Automatyka i Robolyka - 60| 2008-01-01|Tak 2011-09.07
. |Cezary  |57092405271  [Nie  [Nie |Tak |Nie [Nie |drhab. _[Naukitechniczne/AutomatykaiRobotyka : 301 20030801 Tak _2011-09.07
EKAN

Wydziatu Elektroniki | Technk Informacyinych

prof. dr hab. inz. Jan Szmidt
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5. Wewnetrzny system zapewnienia jakosci ksztalcenia

Szczegbtowy opis znajduje si¢ w publikacji m”System Zapewniania Jakosci Ksztatcenia”,
WEITI PW, czerwiec 2011

6. Inne informacje

a) Spos6b wykorzystania wzorcéw mi¢dzynarodowych:



Przy opracowaniu programu studiéw wzig¢to pod uwage:

1. Program nauczania, cele i zasady ksztalcenia dla studiow magisterskich na
uniwersytecie w Twente (Holandia) z zakresu “Systemy 1 sterowanie” (3TU Master’s
programme in Systems and Control of the Faculty of Electrical Engineering,
Mathematics and Computer Science at the University of Twente in the Netherlands,
http://www.utwente.nl/syscon/ ).

2. Program nauczania, cele i1 zasady ksztalcenia dla studiow magisterskich na
uniwersytecie NTNU w Trondheim (Norwegia) p.t. ,,Cybernetyka inzynieryjna” —
interdyscyplinarne studia z zakresu teorii sterowania i systemOw (ang. Engineering
Cybernetics is the interdisciplinary study and automatic control of dynamic systems
like aircraft, marine craft, robots, automotive systems, electrical circuits, process
plants, etc. and their behavior - closely related to control theory and systems theory),
Norwegian University of Science and Technology — Trondheim, Department of
Engineering Cybernetics, http://www.ntnu.no/itk/english,
http://www.ntnu.no/itk/english/msc_courses .

3. Program nauczania, cele i zasady ksztalcenia europejskich studiéw magisterskich z
zakresu ,,zaawansowanej robotyki” EMARO (European Master on Advanced
Robotics), prowadzonych wspdlnie przez 3 uczelnie europejskie i wspomaganych
przez 3 uczelnie azjatyckie, w ramach programu ERASMUS-MUNDUS Unii
Europejskiej (koordynator: Ecole Central de Nantes, Francja, http://emaro.irccyn.ec-
nantes.fr/ ).

4. Program nauczania, cele i zasady ksztatcenia europejskich studiéw magisterskich z
zakresu ,komputerowej wizji i robotyki” VIBOT (Master Courses in Vision and
Roboetics), prowadzonych wspdlnie przez 3 uczelnie europejskie, w ramach programu
ERASMUS-MUNDUS Unii Europejskiej (koordynator: University of Burgundy,
Francja, http://www.vibot.org/ ).

5. Program studiéw magisterskich z zakresu Robotyki, Systeméw 1 Sterowania
(“Robotics, System and Control”), realizowany na Uniwersytecie w Zurichu
(Szwajcaria) (http://www.master-robotics.ethz.ch/ )

6. Program ksztalcenia oferowany przez Technische Universitit Miinchen, Institute of
Automatic Control Engineering (LSR), Department of Electrical Engineering and
Information Technology ( http://www.lsr.ei.tum.de/teaching/courses/ ), grupujacy
swoje zainteresowania jako: Information-Oriented Control (ITR), Neuroscientific
System Theory (NST), Dynamic Human-Robot-Interaction for Automation Systems
(HRI), Multi-Robot Control Engineering.

7. Program ksztalcenia oferowany przez Karlsruhe Institute of Technology — KIT,
Institute for Process Control and Robotics (IPR), http://rob.ipr.kit.edu/english/ (roboty
przemystowe i medyczne), i Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT), Institut fiir
Anthropomatik, Humanoids and Intelligence Systems Lab.
(http://his.anthropomatik.kit.edu/index.php ), (roboty humanoidalne, ustugowe,
interfejs cztowiek-maszyna, analiza danych sensoréw, inteligentne systemy
asystenckie, itp. Q).

Przeprowadzone poréwnanie 1 analiza wykazaty, ze zdecydowana wigkszos¢
zaproponowanych efektéw ksztalcenia, w szczeg6lnosci odnoszacych si¢ do specjalnosci
kierunku Automatyka 1 Robotyka wiasciwych dla wydziatéw Elektroniki 1 Technik



Informacyjnych, ma swoje odpowiedniki w materiatach 1-7. Osrodki 11 2 zostaty wybrane w
wyniku osobistych wizyt odbytych w nich przez autoréw programu, ale takze dlatego, ze
stanowig one reprezentatywne, wiodgce w dziedzinach technicznych, uczelnie publiczne w
Holandii i Norwegii.

Analiza programéw 1 celow ksztalcenia wskazuje na wystgpowanie w ramach kierunku
»Automatyka i Robotyka” szeregu specjalnosci, realizowanych zwykle przez rézne wydziaty
danej Uczelni:

e  Robot Design, Modelling and Control (wydz. Mechatroniki, Mechaniczny)

e Systems Engineering: Design and Optimization of Products and Systems (Instytut
Automatyki, wydz. Elektryczny)

e  Physical Modelling and Simulation (wydz. MEIiL) - dynamika, symulacje

e  Optimization and Control (Matematyka, Automatyka)

e  Perception, Graphics and Virtual Reality (Informatyka, Automatyka)

¢  Embedded and Distributed Computing (Informatyka, Elektronika, Automatyka)
e Artificial Intelligence (Automatyka, Informatyka).

Przeanalizowano réwniez aktualne obszary badawczo-rozwojowe 1 wsparcie edukacyjne
udzielane przez giéwne stowarzyszenia inzynierow elektronikow i informatykéw (IEEE i
niemieckie GI- Ges. fur Informatik). Portal IEEE w zakresie edukacji wyrdznia takie dziaty:
(,,tracks”), jak: “Robotics”, ,,Automation”, “Control theory”, ,Networked control systems®,
»dystems and control theory”.

®  Robotics and autonomous systems. “Robotics focuses on systems incorporating sensors
and actuators that operate autonomously or semi-autonomously in cooperation with
humans. Robotics research emphasizes intelligence and adaptability to cope with
unstructured environments”.

® Automation. “Automation research emphasizes efficiency, productivity, quality, and
reliability, focusing on systems that operate autonomously, often in structured
environments over extended periods, and on the explicit structuring of such
environments’.

e Control theory.

e Systems theory and engineering. “Development typically requires knowledge from a wide
range of technical disciplines. Results from different fields such as control, signal
processing, vision and computer science are applied and integrated with disciplines such
as robotics, energy systems or networked control systems, with the aim of providing a
systems engineering perspective.

Te zakresy zainteresowania techniki odzwierciedlajg wybrane stowarzyszenia inzynierow
dziatajace w ramach stowarzyszenia-matki IEEE.

e [EEE Control Systems Society ( www.ieeecss.org ), (uwzgledniono raport : "The Impact
of Control Technology, T. Samad and A.M. Annaswamy (eds.), IEEE Control Systems
Society, 2011, http://ieeecss.org/general/impact-control-technology/

e [EEE Robotics and Automation Society, http://www.ieee-ras.org/: zajmuje si¢ szeroko
pojeta teorig, konstrukcjag i sterowaniem robotéw oraz technikami automatyzacji
stosowanymi w okreslonych dziedzinach dziatania cztowieka 1 procesach wytworczych.




Tematyka “systeméw” 1 ,.inteligentnych technik obliczeniowych” to zakres dziatania
stowarzyszenia IEEE Computational Intelligence Society ( http://ieee-cis.org/ ): ,,JEEE
CIS field of interest is "the theory, design, application, and development of biologically
and linguistically motivated computational paradigms emphasizing neural networks,
connectionist systems, genetic algorithms, evolutionary programming, fuzzy systems,
bioinformatics, and hybrid intelligent systems in which these paradigms are contained".

Programy edukacyjne stowarzyszenia dotycza m.in. tworzenia 1 upowszechniania
moduléw ksztatcenia na studiach I i II stopnia ( http://ieee-cis.org/edu/university/ )

Dwie grupy robocze dwoéch stowarzyszen inzynieréw niemieckich, Gesellschaft fiir
Informatik (FA 4.3/1.4) (Stowarzyszenie informatykéw, grupa “Sztuczna Inteligencja”) i
VDI/VDE-Gesellschaft fiir Mess- und Automatisierungstechnik (stowarzyszenie inZynieréw
»Automatyki i pomiaréw”, grupa ,,roboty”) (FA 4.13) utworzyly wspdlna grupe GermRob
(der German Robotic Server), http://wwwiaim.ira.uka.de/germrob/, w celu integracji wiedzy
o edukacji, badaniach 1 produktach w zakresie robotyki.

Analizowano tez zbiorcze portale Internetowe, jak np.

http://www.mba-masterstudien.com/Master/Ingenieurswissenschaften-and-
Technologie/Automatisierungstechnik-and-Robotik/Master-in-Automatisierungstechnik-
Robotik/

jednak uznano, ze prezentuja najczesciej oferty niszowych uczelni, z przewagg kurséw
ptatnych.

d) udokumentowanie (dla studiéw stacjonarnych), ze co najmniej potowa programu
ksztatcenia jest realizowana w postaci zaje¢ dydaktycznych wymagajacych bezposredniego
udziatu nauczycieli akademickich:

Laczna liczba punktéw ECTS, ktérg student musi uzyska¢ na zajeciach wymagajacych
bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich wynosi 69 (61 ECTS przedmioty oraz 8
ECTS dyplomowanie). Stanowi wigc to ponad potowe¢ punktéw ECTS uzyskiwanych podczas
realizacji calego programu ksztalcenia (120).



e) udokumentowanie, ze program studidw umozliwia studentowi wybér modutéw ksztalcenia
w wymiarze nie mniejszym niz 30% punktéw ECTS:

Przy zalozeniu, Ze student wybierze wszystkie przedmioty wariantowe oraz wliczajac
pracowni¢ problemowg magisterskg i pracowni¢ dyplomowa magisterska (wybor opiekuna, a
wiec wybor tematyki), liczba obieralnych modutéw ksztatcenia wynosi 41 pkt. ECTS.

g) Dla kierunkéw studiéw o profilu praktycznym tworzonych z udzialem podmiotéw
gospodarczych wymaganym dokumentem jest umowa, ktéra powinna zawiera¢ sposéb
prowadzenia i organizacji danego kierunku studiéw: nie dotyczy



