POLITECHNIKA POZNANSKA

Zatacznik nr 3 do Zarzadzenia Nr 3
Rektora PP z dnia 19 stycznia 2024 r.
(ROI113/2024)

PROGRAM STUDIOW

l. Ogélna charakterystyka studiéw

1. Nazwa kierunku studiow:
Automatyka i robotyka

2. Poziom studiow:
studia pierwszego stopnia

3. Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji:
Szosty

4. Forma studiow: studia stacjonarne
studia stacjonarne

5. Profil studiow:
praktyczny

L4

Tytut zawodowy nadawany absolwentom:
inzynier

7. Dziedzina naukil/sztuki oraz dyscyplina naukowalartystyczna:

Procentowy udziat dziedziny i dyscypliny.

N . Procentowy udziat Dyscyplina
Nazwa dziedziny Nazwa dyscypliny punktéw ECTS (%) wiodaca
nauki inzynieryjno- automatyka, elektronika,
techniczne elektrotechnika i 100%
technologie kosmiczne

8. Klasyfikacja ISCED:
0714 - Elektronika i automatyka
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10.

1.

12.

13.

Liczba semestrow:
7

Liczba punktéw ECTS wymagana do uzyskania kwalifikacji:

Liczba punktéw ECTS wymagana do uzyskania kwalifikaciji.

Przyporzadkowanie punktow ECTS L'CZbEg.Il.’sn ktow prolizﬁlfc: wy
W programie studiéw do uzyskania kwalifikacji odpowiadajacej 260 100
poziomowi ksztatcenia.
Do zaje¢ dydaktycznych wymagajacych bezposredniego udziatu 130 50
nauczycieli akademickich i studentéw.
Zajeciom ksztattujgcym umiejetnosci praktyczne. 132 51
Zajeciom z obszardéw nauk humanistycznych lub nauk spotecznych
(w przypadku kierunkow studiéw przypisanych do obszaréw innych 5
niz odpowiednio nauki humanistyczne lub nauki spoteczne).
Przedmiotom obieralnym (zajeciom do wyboru). 117 45
Praktykom zawodowym (jezeli program studiow przewiduje praktyki). 54
Z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na odlegtosé. 2 1
Jezyk ksztatcenia:
polski

Liczba godzin zaje¢ w programie studiow:
2625

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
efektow 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 | stopnia — PRK poziom 6) sformutowano 66 kierunkowych
efektow uczenia sie, w tym 28 z zakresu wiedzy, 31 umiejetnosci oraz 7 kompetenciji spotecznych. Ponizej
przedstawiono tabele kierunkowych efektow uczenia sie¢ dla studidbw | stopnia kierunku
automatyka i robotyka. Opracowany program studiéw umozliwia skuteczne osiggniecie efektéw 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 efektow
ogolnych charakterystyk drugiego stopnia dla poziomu PRK 6 oraz efektow inzynierskich efektami
kierunkowymi, a takze matryce pokrycia kierunkowych efektéw uczenia sie przez poszczegoine przedmioty
zamieszczono w zatgcznikach.

Tabela kierunkowych efektéw uczenia sie.

Kaga%gria Symbol Kierunkowe efekty uczenia sie Kod :I;::Smka

zna i rozumie w zaawansowanym stopniu wybrane fakty, obiekty
i Zjawiska oraz dotyczace ich metody i teorie wyjasniajace
ztozone zaleznosci miedzy nimi, stanowigce wiedze ogélng z

) K1_W1 S o L P6S_WG
Wiedza: zakresu matematyki, niezbedne do opisu i analizy wkasnosci
absolwent liniowych i podstawowych nieliniowych systeméw dynamicznych
zna i rozumie i statycznych;
zna i rozumie w zaawansowanym stopniu wybrane fakty, obiekty
K1_W2 i Zjawiska oraz dotyczace ich metody i teorie wyjasniajace P6S_WG

ztozone zalezno$ci miedzy nimi, stanowiace wiedze z zakresu
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fizyki niezbedng do zrozumienia podstawowych zjawisk
fizycznych wystepujacych w obszarze automatyki i robotyki;

K1_W3

ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w
zakresie mechaniki ogolnej: statyki, kinematyki oraz dynamiki, w
tym wiedze niezbedng do zrozumienia zasad modelowania i
konstruowania prostych systeméw mechanicznych;

P6S_WG

K1_W4

ma podstawowg wiedze w zakresie materiatoznawstwa,
wytrzymato$ci i zmeczenia materiatow, zna typowe technologie
wytwarzania elementéw maszyn;

P6S_WG

K1_W5

zna i rozumie w zaawansowanym stopniu metody przetwarzania
sygnatéw w dziedzinie czasu i czestotliwosci; ma
uporzadkowana wiedze w zakresie teorii sygnatéw i informacii;

P6S_WG

K1_W6

ma uporzadkowang, podbudowang teoretycznie wiedze ogding
w zakresie teorii obwoddw elektrycznych oraz elektrotechniki
pradu statego i przemiennego (w tym zasilania tréjfazowego);

P6S_WG

K1_W7

ma podstawowg wiedze w zakresie teorii i podstawowych metod
sztucznej inteligencii i systemow decyzyjnych;

P6S_WG

K1_W8

ma uporzadkowang w zaawansowanym stopniu wiedze w
zakresie wybranych algorytméw i struktur danych oraz metodyki
i technik programowania proceduralnego i obiektowego;

P6S_WG

K1_W9

ma uporzadkowang wiedze w zakresie architektur komputerdw,
systemow i sieci komputerowych oraz systemow operacyjnych
w tym systemdw operacyjnych czasu rzeczywistego;

P6S_WG

K1_W10

ma podstawowg wiedze w zakresie obstugi i wykorzystania
narzedzi informatycznych przeznaczonych do szybkiego
prototypowania oraz projektowania, symulacji i wizualizacji
uktaddw i systemow automatyki i robotyki oraz do zapisu
projektu konstrukciji mechanicznych;

P6S_WG

K1_W11

ma podstawowg wiedze w zakresie metrologii, zna i rozumie
metody pomiaru wielkoSci elektrycznych i nieelektrycznych; zna
metody obliczeniowe i narzedzia informatyczne niezbedne do
analizy wynikéw eksperymentu;

P6S_WG

K1_W12

zna i rozumie w zaawansowanym stopniu teorie i metody w
zakresie zasad dziatania podstawowych elementow
elektronicznych, analogowych i cyfrowych, wybranych uktadéw i
systemdw elektronicznych;

P6S_WG

K1_W13

zZna i rozumie w zaawansowanym stopniu teorie i metody w
zakresie architektury i programowania systeméw
mikroprocesorowych, zna i rozumie wybrane jezyki wysokiego i
niskiego poziomu programowania mikroprocesoréw; zna i
rozumie zasade dziatania podstawowych modutéw
peryferyjnych oraz interfejsdw komunikacyjnych stosowanych w
systemach mikroprocesorowych;

P6S_WG

K1_W14

ma uporzadkowang w zaawansowanym stopniu wiedze w
zakresie teorii liniowych systemoéw dynamicznych, w tym
wybranych metod modelowania i teorii stabilnosci; zna i rozumie
podstawowe wtasnosci liniowych elementéw dynamicznych w
dziedzinie czasu i czestotliwosci oraz wtasno$ci wybranych
elementdw nieliniowych; zna i rozumie techniki projektowania
liniowych uktadéw sterowania korzystajace z opisu w
przestrzeni stanu;

P6S_WG

K1_W15

ma uporzadkowang wiedze w zakresie klasyfikacji, budowy i
struktur kinematycznych, opisu matematycznego, zasad
dziatania oraz programowania robotéw manipulacyjnych; zna i
rozumie w zaawansowanym stopniu opis matematyczny,
wiasnosci oraz zasady dziatania i programowania prostych
robotéw mobilnych;

P6S_WG

K1_W16

ma uporzadkowang wiedze w zakresie struktur i zasad dziatania
analogowych i dyskretnych systeméw sterowania (w uktadzie
otwartym i w uktadzie ze sprzezeniem zwrotnym) oraz liniowych
i prostych nieliniowych regulatordw analogowych i cyfrowych;

P6S_WG

K1_W17

zna i rozumie w zaawansowanym stopniu podstawowe kryteria
syntezy i metody strojenia regulatoréw, narzedzia i techniki
automatycznego doboru nastaw requlatoréw oraz identyfikacii

P6S_WG
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obiektow sterowania oraz zastosowania praktyczne tej wiedzy
poznane w srodowisku przemystowym;

K1_W18

ma uporzadkowang w zaawansowanym stopniu wiedze w
zakresie budowy, zastosowania i sterowania uktadami
wykonawczymi automatyki i robotyki oraz zastosowania
praktyczne tej wiedzy poznane w Srodowisku przemystowym;

P6S_WG

K1_W19

zna i rozumie w zaawansowanym stopniu budowe i zasady
dziatania programowalnych sterownikéw przemystowych a takze
ich analogowych i cyfrowych uktadoéw peryferyjnych; zna i
rozumie zasade dziatania podstawowych interfejsow
komunikacyjnych stosowanych w przemystowych systemach
sterowania oraz zastosowania praktyczne tej wiedzy poznane w
Srodowisku przemystowym;

P6S_WG

K1_W20

zna i rozumie typowe technologie inzynierskie, zasady oraz
techniki konstruowania prostych systeméw automatyki i
robotyki; zna i rozumie zasady doboru uktadéw wykonawczych,
jednostek obliczeniowych oraz elementéw i urzadzen
pomiarowo-kontrolnych oraz zastosowania praktyczne tej
wiedzy poznane w $rodowisku przemystowym:

P6S_WG

K1_W21

orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach
rozwojowych obszaru automatyki i robotyki;

P6S_WG

K1_W22

zna i rozumie podstawowe procesy zachodzace w cyklu zycia
urzadzen oraz wybranych systeméw zabezpieczen
stosowanych w automatyce i robotyce oraz zastosowania
praktyczne tej wiedzy poznane w Srodowisku przemystowym:

P6S_WG

K1_W23

zna metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy
rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich z zakresu
automatyki i robotyki;

P6S_WG

K1_W24

ma podstawowa wiedze niezbedna do zrozumienia
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej oraz
procesu automatyzaciji i robotyzacji w przemysle i
gospodarstwie domowym; zna podstawowe zasady
bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle;

P6S_WK

K1_W25

ma podstawowg wiedze dotyczacy zarzadzania, w tym
zarzadzania jako$cig i prowadzenia dziatalno$ci gospodarczej

P6S_WK

K1_W26

zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony
wiasnosci przemystowej i prawa autorskiego; potrafi korzysta¢ z
zasobow informacji patentowej;

P6S_WK

K1_W27

zna i rozumie ogélne zasady tworzenia i rozwoju form
indywidualnej przedsiebiorczosci, wykorzystujacej wiedze z
automatyki i robotyki;

P6S_WK

K1_W28

zna i rozumie fundamentalne dylematy wspdtczesnej cywilizaciji
powigzane z rozwojem automatyki i robotyki;

P6S_WK

Umiejetnosci:
absolwent
potrafi

K1_U1

potrafi pozyskiwaé informacie z literatury, baz danych i innych
zrodet takze w wybranym jezyku obcym;

P6S_UW

K1_U2

potrafi odczytywac ze zrozumieniem projektowg dokumentacje
techniczng oraz proste schematy technologiczne systeméw
automatyki i robotyki;

P6S_UW

K1_U3

potrafi porozumiewac¢ sie przy uzyciu réznych technik w
$rodowisku zawodowym oraz w innych Srodowiskach;

P6S_UK

K1_U4

potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczacq realizacji zadania
inzynierskiego w jezyku polskim i obcym:;

P6S_UW

K1_U5

potrafi przedstawi¢ prezentacje wynikow dotyczaca realizacji
zadania inzynierskiego w jezyku polskim i obcym;

P6S_UK

K1_U6

posiada umiejetnosci samoksztatcenia w celu podnoszenia i
aktualizaciji kompetencji zawodowych;

P6S_UU

K1_U7

potrafi postugiwac sie jezykiem obcym na poziomie B2
Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego
wystarczajacym do porozumiewania sie, a takze czytania ze
zrozumieniem kart katalogowych, not aplikacyjnych, instrukcii
obstugi urzadzen oraz opiséw narzedzi informatycznych:

P6S_UK

K1_U8

potrafi postugiwac sie technikami
informacyjno-komunikacyjnymi;

P6S_UW
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K1_U9

potrafi korzysta¢ z podstawowych metod przetwarzania i analizy
sygnatow w dziedzinie czasu i czestotliwo$ci oraz ekstrahowaé
informacie z analizowanych sygnatow;

P6S_UW

K1_U10

potrafi zaplanowa¢, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje
dziatania prostych uktadow automatyki i robotyki:

P6S_UW

K1_U11

potrafi wyznaczaé i postugiwaé sie modelami prostych uktadéw
elektromechanicznych i wybranych proceséw przemystowych, a
takze wykorzystywac je do celdéw analizy i projektowania
uktadéw automatyki i robotyki;

P6S_UW

K1_U12

potrafi sprawdzi¢ stabilnos¢ liniowych oraz wybranych
nieliniowych obiektéw i uktadéw dynamicznych;

P6S_UW

K1_U13

potrafi korzysta¢ z wybranych narzedzi szybkiego
prototypowania uktadéw automatyki i robotyki;

P6S_UW

K1_U14

potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami i
przyrzadami pomiarowymi oraz pomierzy¢ stosowne sygnaty i
na ich podstawie wyznaczy¢ charakterystyki statyczne i
dynamiczne elementoéw automatyki oraz uzyskac informacje o
ich zasadniczych wtasnosciach;

P6S_UW

K1_U15

potrafi zbudowac¢, uruchomic oraz przetestowaé prosty uktad
elektroniczny oraz elektromechaniczny;

P6S_UW

K1_U16

potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujacych
projektowanie ukfadow automatyki i robotyki dostrzega¢ ich
aspekty pozatechniczne, w tym $rodowiskowe, ekonomiczne i
prawne; potrafi bra¢ udziat w debacie - przedstawia¢ i ocenia¢
rézne opinie i stanowiska oraz dyskutowac o nich;

P6S_UK

K1_U17

posiada podstawowe umiejetnosci eksploatacyjne i operatorskie
przemystowych robotdw manipulacyjnych; potrafi utworzyc,
przetestowaé i uruchomi¢ prosty program ruchu dla
manipulatora przemystowego; potrafi rozwigza¢ podstawowe
zadania zwigzane z kinematyka robotow;

P6S_UW

K1_U18

potrafi dobra¢ parametry i nastawy podstawowego regulatora
przemystowego oraz skonfigurowaé i zaprogramowac
przemystowy sterownik programowalny;

P6S_UW

K1_U19

potrafi stosowa¢ zasady bezpieczenstwa i higieny pracy;

P6S_UO

K1_U20

potrafi dokona¢ wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych
dziatar inzynierskich w zakresie automatyki i robotyki oraz
dostrzega¢ aspekty systemowe i pozatechniczne, w tym aspekty
etyczne swoich dziatan;

P6S_UW

K1_U21

potrafi zaprojektowaé i praktycznie wykorzystaé proste uktady
diagnostyczno-decyzyjne dedykowane systemom automatyki i
robotyki;

P6S_UW

K1_U22

potrafi dobra¢ rodzaj i parametry uktadu pomiarowego, jednostki
sterujacej oraz modutéw peryferyjnych i komunikacyjnych dla
wybranego zastosowania oraz dokonac ich integracji w postaci
wynikowego systemu pomiarowo-sterujgcego;

P6S_UW

K1_U23

potrafi dokona¢ identyfikacji i sformutowa¢ specyfikacje prostych
zadan inzynierskich z zakresu automatyki i robotyki;

P6S_UW

K1_U24

potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi
stuzacych do projektowania systeméw automatyki i robotyki
oraz wybra¢ i zastosowa¢ wtasciwg metode i narzedzia;

P6S_UW

K1_U25

potrafi projektowaé proste elementy mechaniczne oraz uktady
elektryczne i elektroniczne przeznaczone do réznych
zastosowan (z uwzglednieniem wiasciwosci materiatowych);

P6S_UW

K1_U26

potrafi opracowac rozwigzanie prostego zadania inzynierskiego
oraz zaimplementowaé, przetestowac i uruchomi¢ go w
wybranym $rodowisku programistycznym na komputerze klasy
PC dla wybranych systemdw operacyjnych;

P6S_UW

K1_U27

potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania prostego zadania
pomiarowego i sterujgcego oraz zaimplementowac,
przetestowaé i uruchomié¢ go w wybranym Srodowisku
programistycznym na platformie mikroprocesorowej;

P6S_UW

K1_U28

potrafi zaprojektowaé i zrealizowac lokalng sie¢
teleinformatyczna (w tym przemystowg) przez dobor i

P6S_UW
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konfiguracje elementow i urzadzer komunikacyjnych
(przewodowych i bezprzewodowych);

K1_U29

potrafi projektowaé proste uktady sterowania dla procesow
przemystowych; potrafi Swiadomie wykorzystywac standardowe
bloki funkcjonalne systemoéw automatyki oraz ksztattowac
wiasno$ci dynamiczne tordw pomiarowych;

P6S_UW

K1_U30

potrafi pracowac¢ indywidualnie i w zespole; potrafi planowac i
organizowa¢ prace — indywidualng oraz w zespole; umie
oszacowacé czas potrzebny na realizacje zleconego zadania;
potrafi opracowac i zrealizowa¢ harmonogram prac
zapewniajgcy dotrzymanie termindw;

P6S_UO

K1_U31

potrafi planowa¢ i organizowac prace — indywidualng oraz w
zespole zgodnie z zasadami bezpieczenstwa i higieny pracy;

P6S_UO

K1_U32

ma do$wiadczenie zwigzane z utrzymaniem urzadzen, obiektow
i systemow automatyki zdobyte w zaktadzie
przemystowym;potrafi diagnozowac i utrzyma¢ prace urzadzen,
obiektow i systemdw automatyki;

P6S_UW

K1_U33

ma do$wiadczenie zwigzane z rozwigzywaniem praktycznych
zadan inzynierskich zdobyte podczas pracy w zakladzie
przemystowym;potrafi rozwigza¢ praktyczne zadanie
inzynierskie w zaktadzie pracy;

P6S_UW

K1_U34

potrafi korzysta¢ z norm i standardéw obowigzujacych w
systemach automatyki przemystowej, w tym z norm
zaktadowych

P6S_UW

K1_U35

potrafi wtasciwie dobra¢ metody i narzedzia stuzace do
rozwigzania zadania inzynierskiego w tym zadan nietypowych
uwzgledniajac ich aspekty pozatechniczne;

P6S_UW

Kompetencje:
absolwent jest
gotéw do

K1_K1

jest gotow do krytycznej oceny posiadanej wiedzy;
rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania
sie — podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych, potrafi inspirowac i organizowaé proces
uczenia sie innych osob;

P6S_KK

K1_K2

posiada Swiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne
aspekty i skutki dziatalno$ci inzynierskiej w tym jej wptyw na
$rodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za
podejmowane decyzje; jest gotéw do dbatosci o dorobek i
tradycje zawodu

P6S_KR

K1_K3

K1_K4

posiada $wiadomos$¢ odpowiedzialno$ci za prace wtasng oraz
gotowo$¢ podporzadkowania si¢ zasadom pracy w zespole i
ponoszenia odpowiedzialno$ci za wspolnie realizowane
zadania; potrafi kierowa¢ matym zespotem, wyznaczac cele i
okresla¢ priorytety prowadzace do ich realizacii; jest gotow do
odpowiedzialnego petnienia rél zawodowych;

jest gotéw do okreslania priorytetow stuzgcych do realizacii
okre$lonego przez siebie lub innych zadania;

P6S_KR

P6S_KO

K1_K5

posiada Swiadomo$¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia
do zagadnien technicznych, skrupulatnego zapoznania sie z
dokumentacja oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych
urzadzenia i ich elementy moga funkcjonowac; jest gotéw do
przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od
innych, poszanowania réznorodno$ci pogladéw i kultur;

P6S_KR

K1_K6

jest gotdw do myslenia i dziatania w sposob przedsiebiorczy;

P6S_KO

K1_K7

ma $wiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej
oraz rozumie potrzebe formutowania i przekazywania
spoteczenstwu (w szczegolnosci poprzez $rodki masowego
przekazu) informacii i opinii dotyczacych osiggnie¢ automatyki i
robotyki i innych aspektéw dziatalnosci inzynierskiej; podejmuje
starania, aby przekazywac takie informacje i opinie w sposob
powszechnie zrozumiaty;

P6S_KO

Jako kluczowe efekty uczenia sie uznano:
e w zakresie wiedzy:
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zna i rozumie w zaawansowanym stopniu wybrane fakty, obiekty i zjawiska oraz dotyczace ich
metody i teorie wyjasdniajace ztozone zalezno$ci miedzy nimi, stanowigce podstawowg wiedze
0gblng z zakresu matematyki obejmujaca algebre, geometrie, analize, probabilistyke oraz elementy
matematyki dyskretnej i logiki, w tym metody matematyczne i metody numeryczne niezbedne do:
opisu i analizy wtasnosci liniowych i podstawowych nieliniowych systeméw dynamicznych i
statycznych; opisu i analizy wielkosci zespolonych; opisu procesow losowych i wielko$ci
niepewnych; opisu i analizy systemoéw logicznych kombinacyjnych i sekwencyjnych; opisu
algorytméw sterowania i analizy stabilnosci systeméw dynamicznych; opisu, analizy oraz metod
przetwarzania sygnatdbw w dziedzinie czasu i czestotliwosci; numerycznej symulacji systeméw
dynamicznych w dziedzinie czasu ciagtego i czasu dyskretnego (K1_W1)

ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie mechaniki ogdinej: statyki,
kinematyki oraz dynamiki, w tym wiedze niezbedng do zrozumienia zasad modelowania i
konstruowania prostych systeméw mechanicznych; (K1_W3)

zna i rozumie w zaawansowanym stopniu metody przetwarzania sygnatow w dziedzinie czasu i
czestotliwosci; ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii sygnatdw i informaciji; (K1_W5)

ma uporzadkowang w zaawansowanym stopniu wiedze w zakresie wybranych algorytméw i
struktur danych oraz metodyki i technik programowania proceduralnego i obiektowego; (K1_W8)
ma podstawowg wiedze w zakresie obstugi i wykorzystania narzedzi informatycznych
przeznaczonych do szybkiego prototypowania oraz projektowania, symulacji i wizualizacji uktadow i
systemow automatyki i robotyki oraz do zapisu projektu konstrukcji mechanicznych; (K1_W10)

ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii liniowych systemow dynamicznych, w tym wybranych
metod modelowania i teorii stabilnosci; zna i rozumie podstawowe wtasnosci liniowych elementow
dynamicznych w dziedzinie czasu i czestotliwosci oraz witasnosci wybranych elementow
nieliniowych; zna i rozumie techniki projektowania liniowych uktadéw sterowania korzystajace z
opisu w przestrzeni stanu; (K1_W14)

ma uporzadkowang wiedze w zakresie klasyfikacji, budowy i struktur kinematycznych, opisu
matematycznego, zasad dziatania oraz programowania robotéw manipulacyjnych; zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu opis matematyczny, wtasnosci oraz zasady dziatania i programowania
prostych robotow mobilnych; (K1_W15)

ma uporzadkowang wiedze w zakresie struktur i zasad dziatania analogowych i dyskretnych
systemow sterowania (w ukladzie otwartym i w uktadzie ze sprzezeniem zwrotnym) oraz liniowych i
prostych nieliniowych regulatoréw analogowych i cyfrowych; (K1_W16)

zna i rozumie w zaawansowanym stopniu podstawowe kryteria syntezy i metody strojenia
regulatoréw, narzedzia i techniki automatycznego doboru nastaw regulatoréw oraz identyfikacii
obiektow sterowania; (K1_W17)

zna i rozumie typowe technologie inzynierskie, zasady oraz techniki konstruowania prostych
systemow automatyki i robotyki; zna i rozumie zasady doboru uktadow wykonawczych, jednostek
obliczeniowych oraz elementdw i urzadzen pomiarowo-kontrolnych; (K1_W20)

ma podstawowa wiedze niezbedng do zrozumienia pozatechnicznych uwarunkowar dziatalno$ci
inzynierskiej oraz procesu automatyzacii i robotyzacji w przemysle i gospodarstwie domowym; zna
podstawowe zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujace w przemysle; (K1_W24)

e w zakresie umiejetnosci:

(0]

potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet takze w wybranym jezyku
obcym; (K1_U1)

potrafi odczytywaé ze zrozumieniem projektowg dokumentacje techniczng oraz proste schematy
technologiczne systemow automatyki i robotyki; (K1_U2)

potrafi zaplanowaé, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych uktadéw automatyki
i robotyki; (K1_U10)

potrafi wyznacza¢ i postugiwac¢ sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych i wybranych
procesow przemystowych, a takze wykorzystywaé je do celéw analizy i projektowania uktadéw
automatyki i robotyki; (K1_U11)

posiada podstawowe umiejetnosci eksploatacyjne i operatorskie przemystowych robotow
manipulacyjnych; potrafi utworzy¢, przetestowa¢ i uruchomi¢ prosty program ruchu dla
manipulatora przemystowego; potrafi rozwigza¢ podstawowe zadania zwigzane z kinematykq
robotow; (K1_U17)
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o potrafi dobra¢ parametry i nastawy podstawowego regulatora przemystowego oraz skonfigurowac i
zaprogramowac przemystowy sterownik programowalny; (K1_U18)

o potrafi dokona¢ identyfikacji i sformutowa¢ specyfikacje prostych zadan inzynierskich z zakresu
automatyki i robotyki; (K1_U23)

o potrafi projektowaé proste elementy mechaniczne oraz uktady elektryczne i elektroniczne
przeznaczone do réznych zastosowan (z uwzglednieniem wtasciwo$ci materiatowych); (K1_U26)

o potrafi projektowaC proste uktady sterowania dla proceséw przemystowych; potrafi $wiadomie
wykorzystywa¢ standardowe bloki funkcjonalne systemow automatyki oraz ksztattowa¢ wtasno$ci
dynamiczne torow pomiarowych; (K1_U29)

0 ma do$wiadczenie zwigzane z utrzymaniem urzadzen, obiektow i systemdw automatyki zdobyte w
zakfadzie przemystowym;potrafi diagnozowaé¢ i utrzymaé prace urzadzen, obiektow i systemow
automatyki; (K1_U32)

0 potrafi korzysta¢ z norm i standardow obowigzujacych w systemach automatyki przemystowej, w
tym z norm zaktadowych; (K1_U34)

e w zakresie kompetencji spotecznych:

0 posiada Swiadomo$¢ koniecznosci profesjonalnego podejScia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania si¢ z dokumentacjg oraz warunkami Srodowiskowymi, w ktorych
urzadzenia i ich elementy moga funkcjonowaé; jest gotow do przestrzegania zasad etyki
zawodowej i wymagania tego od innych, poszanowania réznorodnosci pogladdw i kultur; (K1_K5)

0 ma Swiadomo$¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej oraz rozumie potrzebe
formutowania i przekazywania spoteczefistwu (w szczeg6lno$ci poprzez $rodki masowego
przekazu) informacji i opinii dotyczacych osiggnie¢ automatyki i robotyki i innych aspektow
dziatalno$ci inzynierskiej; podejmuje starania, aby przekazywaé takie informacje i opinie w sposéb
powszechnie zrozumiaty; (K1_K7)

Kierunek automatyka i robotyka ma charakter interdyscyplinamy i z tego powodu wiasciwe potozenie
akcentu wymaga duzego stopnia szczegdlowosci (wiele efektow w kazdej kategorii charakterystyki
kwalifikacji).

Metody dydaktyczne stosowane w celu osiggniecia zatozonych efektéw uczenia sie, wykorzystywane w toku
ksztatcenia na kierunku automatyka i robotyka, sq zrdznicowane idostosowane do specyfiki zaje¢
oraz indywidualnych potrzeb studentéw — metody te sg zorientowane na studenta. Ponizej wymieniono
niektore z nich:

1) metody problemowe:

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

e wykiad z wykorzystaniem technik multimedialnych;

e wykiad problemowy (wyktadowca 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);

e 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);

e dyskusja dydaktyczna w roznych wariantach, w tym ,burza moézgéw” i dyskusja panelowa
(zorganizowana wymiana mysli i pogladow uczestnikow na dany temat; akcentowanie sposobu
budowania wypowiedzi i argumentacji);

e udziat studentéw w pracach badawczych.

Prezentowane w tabeli efekty uczenia sie w ogoInosci stuzg zdobywaniu przez studenta pogtebionej wiedzy,
umiejetnosci badawczych i kompetenciji spotecznych niezbednych w dziatalnosci badawczej, na rynku pracy
oraz w dalszej edukacji (wiedza o charakterze pogtebiony, ktéra moze by¢ wykorzystywana w prowadzeniu
badan naukowych z zakresu automatyki i robotyki).
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14. Sposoby weryfikacji i oceny efektow uczenia sie:

Ogolne zasady sprawdzania i oceniania stopnia osiggniecia efektow uczenia sie okresla Regulamin Studiéw
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
poszczegoinym modutom zaje¢ przyporzadkowana jest odpowiednia liczba punktéw ECTS, ktéra podana
jest w karcie ECTS modutu. Liczba punktdéw przyporzadkowana modutom w kazdym semestrze wynosi 30.
Dla uzyskania dyplomu ukoriczenia studiéw na studiach stacjonarnych konieczne jest, poza spetieniem
wymagan programowych, zdobycie wymaganej w programie ksztatcenia liczby punktéw ECTS. Student,
ktory nie zaliczyt wszystkich zaje¢ przewidzianych w programie studiow danego semestru, zostaje
warunkowo wpisany na kolejny semestr studiow, jezeli faczna liczba punktéw ECTS przypisanych
do niezaliczonych zaje¢ nie przekracza 14 punktéw ECTS, a op6Znienie zaliczenia nie jest wieksze niz dwa
semestry. Warunkiem zaliczenia semestru jest uzyskanie oceny co najmniej dostatecznej ze wszystkich
zaje¢ przewidzianych w programie studidéw oraz zaliczenie wymaganych szkolen.

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

e  roznych form prac etapowych — sprawdziany wejsciowe, sprawozdania, kolokwia, projekty czy
referaty,

®  egzaminow,

e  oceny prac dyplomowych,

jak réwniez po zakonczeniu procesu ksztatcenia, np. poprzez:

e ocene pracodawcdw,
e monitorowanie losdéw absolwentdw,
e ocene rynku pracy.

System weryfikacji efektow uczenia sie jest kompleksowy i uwzglednia zasady zaliczeh oraz egzamindw
w terminach podstawowych i poprawkowych, dla odpowiednich form zaje¢.

Stosowane szerokie spektrum metod weryfikacji efektéw uczenia sie jest prezentowane w arkuszu
z programem ksztatcenia z podziatem na ocene formujaca oraz podsumowujaca.

Ocena formujaca (inaczej, formatywna), tj. ocena wspomagajaca proces uczenia sie:

a) w zakresie wyktadow: na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczace materiatu omdéwionego na
poprzednich wyktadach,

b) w zakresie laboratoriow / éwiczen: na podstawie oceny biezacego postepu realizacji zadan.

Ocena podsumowujgca (inaczej sumatywna), tj. ocena podsumowujgca stopien osiggania przez studenta
zakfadanych efektdéw uczenia sie:

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

e ocene wiedzy i umiejetnoSci wykazanych na egzaminie pisemnym o charakterze problemowym
(w przypadku niektorych przedmiotow student moze korzysta¢ z dowolnych materiatéw
dydaktycznych) lub w formie testu wielokrotnego wyboru lub w formie kolokwium
zaliczeniowego;

e omowienie wynikéw egzaminu / kolokwium;

b) w zakresie laboratoriéw / éwiczen weryfikowanie zatozonych efektow uczenia sie realizowane jest przez:

e ocene przygotowania studenta do poszczegolnych zaje¢ laboratoryjnych (sprawdzian
,wejsciowy") oraz ocene umiejetnosci zwigzanych z realizacjg éwiczen laboratoryjnych,

e ocenianie ciagte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne) — premiowanie przyrostu
umiejetno$ci postugiwania sie poznanymi zasadami i metodami,

e ocene sprawozdania przygotowywanego czeSciowo w trakcie zaje¢, a czesciowo po ich
zakonczeniu; ocena ta obejmuje takze umiejetnos¢ pracy w zespole,

e ocene wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg zadan projektowych / laboratoryjnych
poprzez 1 lub 2 kolokwia w semestrze,

e ocene i obrong” przez studenta sprawozdania z realizacji projektu.

Uzyskiwanie punktéw dodatkowych za aktywno$¢ podczas zajeé, a szczegoinie za:
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e omowienia dodatkowych aspektow zagadnienia,

e efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

e umiejetno$¢ wspotpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegétowe
w laboratorium,

e uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych,

e wskazywanie trudno$ci percepcyjnych studentéw umozliwiajgce biezace doskonalenie procesu
dydaktycznego.

Szczegblowe zasady prowadzenia zaliczen i egzamindw dla poszczegolnych przedmiotéw i form zajec
definiujq prowadzacy te przedmioty. Doktadny opis metod weryfikacji (sposobdéw sprawdzenia, czy
zamierzone efekty uczenia sie zostaty osiagniete) dla poszczegdlnych przedmiotow znajduje sie na kartach
ECTS oraz jest omawiany ze studentami na pierwszych zajeciach. Sylabusy sg dostepne na stronie
Politechniki Poznanskiej pod adresem https://www.put.poznan.pl/karty-ects. Do zaliczenia danego
przedmiotu konieczne jest osiagniecie wszystkich zaktadanych efektéw uczenia sie. Sposdb weryfikacii
efektow jest dopasowany do specyfiki przedmiotow oraz ich formy. Stosowana skala ocen jest zgodna z §19
Regulaminu studiow (Regulamin studiow pierwszego i drugiego stopnia - Uchwata Senatu Akademickiego
Politechniki Poznanskiej 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).

Wiekszos¢ metod sprawdzania efektéw uczenia sie jest realizowana poprzez prace pisemne. Do$¢ czesto
stosuje sie forme zamknietego testu wyboru, czasem uzupetnianego pytaniami otwartymi, umozliwiajacymi
sprawdzenie umiejetnosci analizy danego zagadnienia przez studenta. W ramach stosowanych metod
weryfikacji efektow uczenia sie coraz czeSciej stosowane sg mozliwosci specjalistycznych platform
elektronicznych (powszechnie stosowanym na Politechnice Poznanskiej jest system eKursy). Rozszerza to
mozliwosci weryfikacji efektéw uczenia sie przede wszystkim przez wprowadzanie zréznicowanych form
rozwigzywanych przez studentow probleméw. Czes¢ zaliczenn odbywa sie z zastosowaniem testow o
zréznicowanych typach pytan: jednokrotnego i wielokrotnego wyboru, uzupetnianie tekstu, krétkie zadania
obliczeniowe, dopasowanie elementéw itd. na platformie eKursy lub w innych systemach, zaleznie od
preferencji nauczyciela akademickiego lub na wypadek zarzadzonej nauki zdalne;j.

W celu zweryfikowania umiejetnosci inzynierskich stosuje sie dodatkowo prezentacje opracowanych
projektow. Zasady formalne przygotowania i oceniania projektdw okresla prowadzacy i sq one zréznicowane
w zalezno$ci od typu przedmiotu, np. w przypadku tematow o charakterze podstawowym opis jest zwiezly,
natomiast w wypadku przedmiotéw o charakterze badawczym zakres projektu daje studentom mozliwo$¢
odniesienia sie¢ do nowych pozyciji literaturowych, a takze gtebszej analizy zagadnienia. Tematyka prac
etapowych, egzaminacyjnych oraz projektowych jest $cile zwigzana z tematyka poszczegoinych modutow.
Prowadzacy sg $wiadomi koniecznosci dokumentowania testéw, kolokwidw, egzaminéw, a takze innych
prac, np. projektéw czy sprawozdan z wykonanych c¢wiczen laboratoryjnych, zgodnie z przepisami
Uczelnianego Systemu Zapewnienia Jako$ci Ksztafcenia.

Ostateczng metodg sprawdzenia efekiow uczenia sie jest przygotowanie pracy inzynierskiej. Proces
dyplomowania okreslono szczegotowo w Regulaminie Studiow. Wybér tematdw prac dyplomowych, wybér
opiekunow i recenzentow oraz przeprowadzenie egzaminéw dyplomowych przebiegaja pod nadzorem
Dziekana i Dyrektorow Instytutdbw w oparciu o zasady przyjete w ramach Wydziatu Automatyki, Robotyki
i Elektrotechniki. Proces wydawania tematéw prac dyplomowych realizowany jest w nastepujacych krokach:

e propozycje tematdw prac zgtaszane przez nauczycieli akademickich ze stopniem co najmniej doktora,
przygotowane na odpowiednich formularzach, sg weryfikowane pod katem spemienia
wyszczegdlnionych nizej wymagan stawianych pracom dyplomowym w celu zapewnienia zgodno$ci
kwalifikacji potencjalnych promotoréw z proponowanymi tematami. Promotorzy inspirowani sg
tematami proponowanymi przez opiekundw studentéw w przedsiebiorstwach,

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 studentow),

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 inzynierskim:
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15.

e Nacisk kladziony jest przede wszystkim na aspekt praktyczny — z reguty prace sg realizowane
w zespotach 2-3-osobowych i przewaznie majg charakter projektowo-konstrukcyjny (powinny zawiera¢
Jpierwiastek” inzynierski). Na kierunku automatyka i robotyka preferowane sg dwa rodzaje prac
dyplomowych: praca o charakterze teoretyczno-symulacyjnym oraz praca, ktdra faczy teorie z
praktyka i implementacjgq w warunkach laboratoryjnych lub przemystowych. W przypadku osiagniecia
przez dyplomanta istotnych wynikéw opracowywana jest publikacja naukowa.

e Student sklada 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 dokumentaciji, ktdrej wykaz
znajduje sie 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 skfada sie z prezentacji pracy dyplomowej,
dyskusji nad pracq oraz sprawdzenia wiedzy i umiejetnosci z programu studiow na podstawie
odpowiedzi na minimum trzy pytania zadane przez czionkdéw komisji, a podczas egzaminu
wylosowanych przez studenta ze zbioru zagadniefi egzaminacyjnych. Kazde z zadanych w ramach
wylosowanych zagadnien pytan jest oceniane osobno, zgodnie z przyjetg w Regulaminie studiow skalg,
ocen (Regulamin studiéw pierwszego i drugiego stopnia - Uchwata Senatu Akademickiego Politechniki
Poznanskiej Nr 42/2020-2024 z dnia 31 maja 2021). Komisja egzaminu dyplomowego ocenia nie tylko
merytoryczng poprawnos$¢ odpowiedzi, ale takze umiejetno$¢ reagowania dyplomanta na dodatkowe
pytania i uwagi, a takze ptynno$¢ odpowiedzi oraz poprawnos$¢ i zakres wykorzystywanego stownictwa
specjalistycznego. Wynik ogdlny ukoriczenia studidw oblicza sie zgodnie z formutg o nastepujacych
skfadnikach: $rednia arytmetyczna ze wszystkich przedmiotéw z wagg 0,6; ocena pracy dyplomowe;
ustalona przez komisje na podstawie opinii promotora i recenzenta z waga 0,2 oraz $rednia z ocen
uzyskanych na egzaminie koficowym z wagg 0,2.

Weryfikacja efektéw uczenia sie na kierunku automatyka i robotyka dokonywana jest poprzez analize loséw
absolwentéw kierunku opartg o informacje dostepne w Ogolnopolskim Systemie Monitorowania
Ekonomicznych Loséw Absolwentow Szkét Wyzszych (http:/ela.nauka.gov.pl).

Praktyki zawodowe:

Na kierunku automatyka i robotyka — profil praktyczny praktyki zawodowe stanowig integraing cze$¢
programu studiéw i podlegajq zaliczeniu. Zgodnie z programem studiéw studenci odbywajg praktyke w
przedsiebiorstwach, z ktérymi Politechnika Poznanska podpisuje umowy bilateralne (Umowa na organizacje
i prowadzenie studiow o profilu praktycznym zwanych studiami dualnymi z udziatem podmiotu
gospodarczego) oraz umowy trojstronne (Umowa o praktyki studenckie w ramach studiow o profilu
praktycznym) (Uczelnia<>przedsiebiorstwo<>student).

Zagadnienia zwigzane z organizacja, realizacjg, i zaliczeniem praktyk opisane sa w Regulaminie studiow
§25 oraz Regulaminie studenckich praktyk zawodowych w Politechnice Poznanskiej wprowadzonym przez
Zarzadzenie Nr 11 Rektora PP z dnia 29 marca 2023 r.

Harmonogram praktyk jest nastepujacy:
Praktyka 1 (8 godz. w tyg., 120 godz. w sem.) — w trakcie IIl semestru — 5 ECTS

Praktyka 2 (5 godz. w tyg., 75 godz. w sem.) — w trakcie IV semestru — 3 ECTS
Praktyka letnia 1 (8 tyg., 320 godz. w sem.) — po IV semestrze — 12 ECTS
Praktyka 3 (13 godz. w tyg., 195 godz. w sem.) — w trakcie V semestru — 8 ECTS
Praktyka 4 (13 godz. w tyg., 195 godz. w sem.) — w trakcie VI semestru — 8 ECTS
Praktyka letnia 2 (8 tyg., 320 godz. w sem.) — po VI semestrze — 12 ECTS
Praktyka 5 (10 godz. w tyg., 150 godz. w sem.) — w trakcie VIl semestru — 6 ECTS
Lacznie 1375 godz. (54 ECTS), ktére obejmuja rozszerzony program praktyk.

Rézna liczba godz. i punktdw ECTS za praktyki $rodsemestralne wynika z tego, ze w trakcie przebywania
studentow na terenie przedsiebiorstw realizowane sg réwniez zajecia dydaktyczne majace przydzielone
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godz. i punkty ECTS zgodnie z planem studiéw. W sem. 7 na terenie przedsiebiorstw studenci realizujg,
réwniez prace inzynierskie.

Profil praktyczny (studia dualne) to potaczenie teorii i praktyki. Teorii ucza sie studenci w murach uczelni, a
praktyke zdobywajg w przedsiebiorstwach juz w trakcie studiéw. Najczesciej po zakonczeniu studiéw sg w
tych przedsiebiorstwach zatrudniani.

Gtéwnym celem studiéw dualnych jest skrocenie okresu adaptacji zawodowej i przygotowanie studentow do
wykonywania zadan w petnym zakresie na danym stanowisku zaraz po zakonczeniu studiow.

Studenci w trakcie praktyk poznajg specyfike przedsiebiorstw i sg przygotowywani do realizacji zadan o
charakterze projektowo-konstrukcyjnym zwigzanych z modernizacjq linii produkcyjnych, tworzeniem nowych
stanowisk wyposazanych w nowoczesne urzadzenia.

Dalszymi celami praktyk studenckich sa;

e rozwijanie dotychczas zdobytych umiejetno$ci w rzeczywistych warunkach funkcjonowania firm,

e przygotowanie studenta do samodzielno$ci i odpowiedzialno$ci za powierzone mu zadania,

e rozwijanie kompetencji zwigzanych z pracg zespotowg oraz umiejetnosciq podejmowania
decyzji,

e poznanie zakresu obowigzkow i techniki pracy specjalistow na réznych stanowiskach, poznanie
organizacji i metod funkcjonowania przyktadowych przedsiebiorstw zwigzanych z obszarem
automatyki i robotyki,

e pozyskiwanie kontaktow zawodowych pomocnych w okresie poszukiwania pracy po
zakonczeniu studiow.

Za organizacje i nadzorowanie praktyk studenckich odpowiedzialni sa; Koordynator Praktyk (na poziomie
wydziatu) i Kierunkowy Opiekun Praktyk, ktérych ustanawia dziekan. Do obowigzkéw Koordynatora Praktyk
nalezg m.in:

przygotowanie harmonogramu praktyk studenckich,

przygotowanie wytycznych dla opiekundw praktyk,

organizacja spotkan z opiekunami praktyk,

nadzér merytoryczny nad pracg opiekundw praktyk,

rozstrzyganie spraw spornych zwigzanych z praktykami,

wspdipraca z zaktadami pracy i innymi podmiotami w zakresie organizacji praktyk.

Celem zaliczenia praktyki, student zobowigzany jest do przedtozenia opiekunowi praktyk dwoch
dokumentow:
e Zaswiadczenia o odbyciu praktyki (Zatacznik nr 3 do Zarzadzenia Nr 11 Rektora PP z dnia 29 marca
2023)
e Potwierdzonego przez przedsiebiorstwo Sprawozdania z realizacji praktyk (Zatacznik nr 8)
Whpisu zaliczenia praktyki dokonuje Kierunkowy opiekun praktyk na podstawie weryfikacji przedtozonej
dokumentacji i uzyskania przez studenta przypisanych do praktyki efektow uczenia sie.

Szczegbtowy zakres poszczegdlnych praktyk jest nastepujacy:

Praktyka srodsemestralna 1i2 — semestry 3i 4

Praktyka obejmuje przedstawienie dziatalno$ci firm, struktury dziatdéw, ustalenie spraw organizacyjnych oraz
ogolne szkolenie BHP. Studenci zostajg zapoznani ze specyfikg pracy na poszczegoinych wydziatach.
Celem praktyki jest zapoznanie studentéw z systemami automatyki przemystowej (rodzajami sterownikdw i
magistrali przemystowych) zainstalowanymi w zaktadzie oraz rozpoczecie ksztalcenia zawodowego w
zawodzie automatyk. Praktyka obejmuje nauke programowania i samodzielne wykonywanie zadan na
stanowiskach szkoleniowych wyposazonych w sterowniki PLC i urzadzenia towarzyszace.

Praktyka letnia 1 — semestr 4

Gtoéwnym celem tej czeSci praktyki jest przygotowanie do egzaminu zawodowego w zawodzie automatyk.
Przygotowanie obejmuje opanowanie praktycznych umiejetnosci w zakresie analizy budowy oraz zasady
dziatania maszyn produkcyjnych, programowania sterownikdbw PLC, interakcji z urzadzeniami
towarzyszacymi oraz wizualizacji proceséw produkcyjnych. Przygotowanie do egzaminu zawodowego
obejmuje réwniez zagadnienia budowy i sterowania uktadéw pneumatycznych i hydraulicznych. Program
praktyk obejmuje réwniez prace na wybranych stanowiskach na wydziatach produkcyjnych w
przedsiebiorstwach.

Praktyka Srédsemestralna 3 i 4 - semestry 5i 6
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16.

17.

18.

Celem praktyki jest zapoznanie studentow z praca wielorobotowych stanowisk obrobczych w zakresie
programowania robotéw przemystowych, integracji robotéw ze sterownikami nadrzednymi oraz obwodami
bezpieczenstwa.

Praktyka letnia 2 - semestr 6

Celem tej praktyki jest przygotowanie do realizacji pracy dyplomowej inzynierskiej. Prace inzynierskie
realizowane sg zazwyczaj jako prace zespotowe (zazwyczaj w zespotach dwuosobowych). Istotnym
aspektem jest odpowiedni doboér wykonawcow w zespole tak, aby kompetencije i umiejetno$ci wzajemnie sie
uzupemiaty. Tematy prac dyplomowych wplecione sa w zakres prac rozwojowych realizowanych w
przedsiebiorstwach, stad ich realizacja wymaga znajomo$ci zasad projektowania przemystowego, norm i
standardow oraz regut ekonomicznych. Program praktyk obejmuje rowniez prace na wybranych
stanowiskach na wydziatach produkcyjnych w przedsigbiorstwach.

Praktyka $srodsemestralna 5 - semestr 7

Celem praktyki jest realizacja prac projektowych i innych zadan o charakterze innowacyjnym w zakresie
systemow automatyki przemystowej i robotyki. Celem jest rowniez kontynuowanie ksztatcenia zawodowego
w zawodzie automatyk i korcowy etap przygotowania do egzaminu zawodowego.

Jezyk obcy:

Przedmioty uwzgledniajace efekty uczenia sie w zakresie znajomosci jezyka obcego (O — ogétem,
W — wyktad, C — éwiczenia, L — laboratorium, P — projekt, ECTS - liczba punktow ECTS).

Liczba godzin Liczba
Sem. Nazwa przedmiotu punktow
2 | Jezyk obcy 30 30 2
3 | Jezyk obcy 30 30 2
4 | Jezyk obcy 30 30 2
5 | Jezyk obcy 30 30 2
Razem | 120 8

Zajecia z wychowania fizycznego:

Zajecia z wychowania fizycznego (O — ogétem, W — wyktad, C — ¢éwiczenia, L — laboratorium,
P — projekt, ECTS - liczba punktéw ECTS).

Liczba godzin Liczba

Sem. Nazwa przedmiotu punktow
(0] W c L P ECTS
1 | Wychowanie fizyczne 30 30 0
2 | Wychowanie fizyczne 30 30 0
Razem 60 0

Szkolenia:

Szkolenia (O — ogdtem, W — wyktad, C — ¢wiczenia, L — laboratorium, P — projekt, ECTS - liczba
punktow ECTS).

Liczba godzin Liczba
Sem. Nazwa przedmiotu punktow
o (W |[cCc|[L [P | EcTs
1 | Podstawowe szkolenie z zakresu BHP 4 4 0
Bezpieczenstwo systemdw i ochrona wtasnosci
1 1. . 10 10 1
intelektualnej
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Szkolenie biblioteczne

Razem

15

19. Przedmioty obieralne (zajecia do wyboru):

Wykaz przedmiotéw obieralnych - zaje¢ do wyboru (O — ogétem, W — wyktad, C — éwiczenia,

L — laboratorium, P — projekt, ECTS - liczba punktéw ECTS).

Sem.

Nazwa przedmiotu

Liczba godzin

Liczba

w c L

punkto
P w
ECTS

Przedmiot obieralny 1 - nauki spoteczne

30

15

15 3

a) Zarzadzanie mikro i matym przedsigbiorstwem

b) Zarzadzanie projektami

Przedmiot obieralny 2

45

15 30

a) Narzedzia i oprogramowanie dla przemystowych
systemdw sterowania

b) Narzedzia i oprogramowanie dla systemoéw
robotycznych

Przedmiot obieralny 3

45

15 30

a) Automatyka w budynkach inteligentnych

b) Reprogramowalne ukfady elektroniczne w sterowaniu

c) Podstawy projektowania przemystowego

Przedmiot obieralny 4

45

15 30

a) Aplikacje mobilne

b) Systemy rozproszone automatyki

Przedmiot obieralny 5

45

15 30

a) Automatyka uktadéw napedowych

b) Serwonapedy w automatyce

Przedmiot obieralny 6

45

15 30

a) Uktady sterowania optymalnego

b) Zastosowania sterownikéw przemystowych

Przedmiot obieralny 7

45

15 30

a) Energoelektronika

b) Projektowanie uktadéw elektronicznych i elektrycznych

Przedmiot obieralny 8

45

15 30

a) Aplikacje Internetu rzeczy

b) Wprowadzenie do przetwarzania obrazéw

Przedmiot obieralny 9

45

15 30

a) Systemy SCADA

b) Zautomatyzowane systemy wytworcze

Przedmiot obieralny 10

45

15 30

a) Monitoring i sterowanie w inzynierii rodowiska

b) Programowanie robotow i planowanie zadan

Przedmiot obieralny 11

45

15 30

a) Sieci komputerowe

b) Sterowniki programowalne i sieci przemystowe

N

Przedmiot obieralny 12 — nauki humanistyczne

30

30
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20. Kompetencje inzynierskie:

a) Etyka

b) Filozofia

¢) Metodologia nauk dla inzynieréw
2 | Jezyk obcy 30 30 2
3 | Jezyk obcy 30 30 2
4 | Jezykobcy 30 30 2
5 | Jezyk obcy 30 30 2
6 | Projekt przejsciowy 30 30 2
6 | Praktyka zawodowa 0 54
7 | Seminarium dyplomowe 15 2
7 | Przygotowanie pracy dyplomowej 0 15

Razem| 675 117

Wykaz kierunkowych efektow uczenia sie umoZliwiajgcych uzyskanie kompetencii inzynierskich.

Symbol
Kategoria | Opis i kod skiadnika Kierunkowe efekty uczenia sie efektu
PRK opisu kierunkowe
go
podstawowe procesy | orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach
zachodzace w cyklu | rozwojowych obszaru automatyki i robotyki; K1_w21
zycia urzadzen, 702 ro7umie podstawowe procesy zachodzace w cyklu zycia
obiektow i systemow | \7aq7e1 oraz wybranych systeméw zabezpieczen K1 W22
Wiedza: | tEChNICZNYCh stosowanych w automatyce i robotyce; -
absolwent (P6S_WC) - -
7na i rozumie | Podstawowe zasady | ma podstawowg wiedze dotyczacq zarzadzania, w tym
tworzenia i rozwoju | zarzadzania jakoscig i prowadzenia dziatalnosci gospodarczej; | K1_W25
réznych form . — — ,
indywidualnej zna i rozumie ogdlne zasady tworzenia i rozwoju form
przedsiebiorczosci | indywidualnej przedsigbiorczosci, wykorzystujacej wiedzg z K1_w27
(P6S_WK) automatyki i robotyki;
planowaé potrafi korzysta¢ z podstawowych metod przetwarzania i
i przeprowadzac analizy sygnatéw w dziedzinie czasu i czestotliwosci oraz K1_U9
eksperymenty, w tym | ekstrahowac¢ informacie z analizowanych sygnatow;
pomiary i symulacie | potrafi zaplanowa¢, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje K1 U10
komputerowe, dziatania prostych uktadow automatyki i robotyki; -
interpretowac potrafi wyznacza¢ i postugiwac sie modelami prostych uktadow
uzyskane wyniki i elektromechanicznych i wybranych procesow przemystowych, a K1 UM
wyciggac wnioski takze wykorzystywac je do celow analizy i projektowania -
(P6S_UW) uktaddw automatyki i robotyki;
przy identyfikacji
i formutowaniu i . L . o
specyfikacji zadarh potrafi dokona<’: !dgntyf|kagj| i sformutowaé specyﬂl@qe . K1 U23
Umiejetnosci: | inzynierskich oraz ich prostych zadan inzynierskich z zakresu automatyki i robotyki; -
absolwent | rozwigzywaniu:
potrafi | yykorzystaé
metody analityczne,
symulacyjne potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami i
i eksperymentalne przyrzadami pomiarowymi oraz pomierzy¢ stosowne sygnaty i
- dostrzegac ich na ich podstawie wyznaczyé¢ charakterystyki statyczne i K1_U14
aspekty systemowe | dynamiczne elementow automatyki oraz uzyskac informacje o
i pozatechniczne, w | ich zasadniczych wiasnosciach;
tym aspekty etyczne
- dokona¢ wstepnej - - - - - -
oceny ekonomicznej potraﬁ dokona¢ wst.QpneJ. anal!zy el_<onom|cznejl -
proponowanych podejmowanych dziatari inzynierskich w zakresie automatyki i K1 U20
rozwiazar robotyki oraz dostrzegac aspekty systemowe i pozatechniczne, -
i podejmowanych w tym aspekty etyczne swoich dziatan;
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dziatan inzynierskich
(P6S_UW)

dokona¢ krytycznej
analizy sposobu
funkcjonowania

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi

th;ﬁqzcgﬁh stuzacych do projektowania systemdw automatyki i robotyki K1_U24
" & . .. | oraz wybra¢ i zastosowa¢ wiasciwg metode i narzedzia;
echnicznych i oceni¢
te rozwigzania
(P6S_UW)
potrafi zaprojektowaé i praktycznie wykorzysta¢ proste uktady
diagnostyczno-decyzyjne dedykowane systemom automatyki i K1_U21
robotyki;
potrafi sprawdzic stabilnos¢ liniowych oraz wybranych K1 U12
nieliniowych obiektow i uktadéw dynamicznych; -
potrafi korzysta¢ z wybranych narzedzi szybkiego K1 U13
prototypowania uktaddw automatyki i robotyki; -
projektowac — potrafi zbudowa¢, uruchomi¢ oraz przetestowac prosty uktad K1 U15
zgodnie z zadang elektroniczny oraz elektromechaniczny; -
specyfikacjg — oraz | potrafi projektowac proste elementy mechaniczne oraz uktady
wykonac¢ typowe dla | elektryczne i elektroniczne przeznaczone do réznych K1_U25
kierunku studiow zastosowan (z uwzglednieniem wtasciwo$ci materiatowych);
proste urzadzenia, potrafi opracowac rozwigzanie prostego zadania inzynierskiego
obiekty, systemy lub | oraz zaimplementowac, przetestowac i uruchomic¢ go w K1 U26
zrealizowac procesy, | wybranym $rodowisku programistycznym na komputerze klasy -
uzywajac PC dla wybranych systemdw operacyjnych;
odpowiednio potrafi skonstruowa¢ algorytm rozwiazania prostego zadania
dobranych metod, pomiarowego i sterujacego oraz zaimplementowag, K1 U27
technik, narzedzi przetestowac i uruchomi¢ go w wybranym érodowisku -
i materiatow programistycznym na platformie mikroprocesorowej;
(P6S_UW) potrafi zaprojektowaé i zrealizowaé lokalng sie¢
teleinformatyczna (w tym przemystowa) przez dobdr i K1 U28
konfiguracje elementow i urzadzen komunikacyjnych -
guracje q yjny
(przewodowych i bezprzewodowych);
potrafi projektowaé proste uktady sterowania dla proceséw
przemystowych; potrafi Swiadomie wykorzystywa¢ standardowe K1 U29
bloki funkcjonalne systeméw automatyki oraz ksztattowaé -
] Y y
wiasnosci dynamiczne toréw pomiarowych;
rozwigzywac ma do$wiadczenie zwigzane z rozwigzywaniem praktycznych
praktyczne zadania zadan inzynierskich zdobyte podczas pracy w zaktadzie K1_U33
inzynierskie przemystowym;potrafi rozwigza¢ praktyczne zadanie
wymagajace inzynierskie
korzystania ze potrafi korzysta¢ z norm i standardow obowiazujacych w
standardéw i norm systemach automatyki przemystowej, w tym z norm K1_U34
inzynierskich oraz Zakladowyeh
stosowania technologii
wiasciwych dla
kierunku studiow,
wykorzystujac
do$wiadczenie potrafi wtasciwie dobra¢ metody i narzedzia stuzace do
zdobyte w $rodowisku | Fozwiazania zadania inzynierskiego w tym zadan nietypowych K1_U35
zajmujacym sie uwzgledniajgc ich aspekty pozatechniczne;
zawodowo
dziatalno$cig,
inzynierska,
(P6S_UW)
wykorzystac zdobyte
w srodowisku ma doéwiadczenie zwiazane z utrzymaniem urzadzen,
zajmujacym sig obiektow i systeméw automatyki zdobyte w zaktadzie K1 U32
zawodowo przemystowym;potrafi diagnozowa¢ i utrzyma¢ prace urzadzen, -
dziatalnoscig obiektéw i systemdw automatyki;
inzynierska
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doswiadczenie
zwigzane z
utrzymaniem
urzadzen, obiektow i
systemow
technicznych
typowych dla kierunku
studiow

(P6S_UW)

21. Zajecia z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spotecznych:

Wykaz przedmiotéw z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spotecznych
(O - ogdtem, W — wyktad, C — Ewiczenia, L — laboratorium, P — projekt).

Liczba
Sem. Nazwa przedmiotu (0] w L P punkté
w ECTS
Przedmiot obieralny 1 — nauki spoteczne 30 15 15 3
9 a) Zarzgd;anie mikro i matym
przedsiebiorstwem
b) Zarzadzanie projektami
Przedmiot obieralny 12 — nauki humanistyczne 30 30 2
; a) Etyka
b) Filozofia
c) Metodologia nauk dla inzynieréw
Razem 60 5
22. Zajecia zwigzane z ksztattowaniem umiejetnosci praktycznych:
Zajecia ksztattujace umiejetnosci praktyczne.(O — ogdtem, W — wyktad, C — ¢wiczenia, L -
laboratorium, P — projekt, ECTS - liczba punktéw ECTS).
Liczba godzin Liczba
punktow
Sem Nazwa przedmiotu E ?TS -~
0 w c L P [(umiejetnosci
praktyczne)
1 | Fizyka 45 | 30 15 5
1 | Podstawy przetwarzania danych 60 30 30 5
1 | Technologie informacyjne 30 30 2
2 | Fizyka 15 15 1
2 | Teoria obwoddw 90 30 30 30 6
2 | Mechanika i wytrzymato$¢ materiatow 60 30 | 30 4
2 | Metody numeryczne i symulacja 45 15 30 4
2 | Programowanie strukturalne i obiektowe 60 30 30 5
3 |Przetwarzanie sygnatow 60 30 15 15 4
3 |Podstawy automatyki 90 30 30 30 6
3 |Podstawy robotyki 60 30 30 5
3 |Podstawy elektroniki 75 30 15 30 5
3 |Systemy czasu rzeczywistego 60 30 30 5
3 | Grafika inzynierska 45 15 30 3
3 |Praktyka 1 (8 godz. w tyg.) 120 5
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4 | Sterowanie procesami ciggtymi i dyskretnymi 90 30 30 30
4 [Modelowanie i sterowanie robotow 75 | 30 15 30
4 Programowanie sterownikéw PLC i regulatoréw 60 30 30 5
przemystowych
4 |Technika cyfrowa 45 | 15 30 3
4 |Metrologia 60 30 30 4
4 |Praktyka 2 (5 godz. w tyg.) 75 3
4 |Praktyka letnia 1 (8 tyg.) 320 12
5 |ldentyfikacja systemow 60 30 30 5
5 |Systemy mikroprocesorowe 60 30 30 4
5 |Elementy i urzadzenia automatyki 60 | 30 30 4
5 |Napedy przeksztattnikowe 60 30 30 4
Przedmiot obieralny 2:
a) Narzedzia i oprogramowanie dla przemystowych
5 |systemow sterowania 45 15 30 3
b) Narzedzia i oprogramowanie dla systemow
robotycznych
Przedmiot obieralny 3:
a) Automatyka w budynkach inteligentnych
5 |b) Reprogramowalne uktady elektroniczne w 45 15 30 3
sterowaniu
c) Podstawy projektowania przemystowego
5 |Praktyka 3 (13 godz. w tyg.) 195
6 |Projektowanie uktadéw regulacii 60 30 30
Przedmiot obieralny 4:
6 |a) Aplikacje mobilne 45 15 30 3
b) Systemy rozproszone automatyki
Przedmiot obieralny 5:
6 [a) Automatyka uktadéw napedowych 45 15 30 4
b) Serwonapedy w automatyce
Przedmiot obieralny 6:
6 |a) Uktady sterowania optymalnego 45 15 30 3
b) Zastosowania sterownikéw przemystowych
Przedmiot obieralny 7:
a) Energoelektronika
6 b) Projektowanie ukfadow elektronicznych i 4 15 30 3
elektrycznych
Przedmiot obieralny 8:
6 |a) Aplikacje Internetu rzeczy 45 15 30 3
b) Wprowadzenie do przetwarzania obrazéw
6 |Projekt przejsciowy 30 30
6 |Praktyka 4 (13 godz. w tyg.) 195
6 |Praktyka letnia 2 (8 tyg.) 320 12
Przedmiot obieralny 9:
7 |a) Systemy SCADA 45 | 15 30 3
b) Zautomatyzowane systemy wytwércze
Przedmiot obieralny 10:
7 |a) Monitoring i sterowanie w inzynierii $rodowiska 45 15 30 3
b) Programowanie robotéw i planowanie zadan
Przedmiot obieralny 11:
7 |a) Sieci komputerowe 45 15 30 3
b) Sterowniki programowalne i sieci przemystowe
7 |Praktyka 5 (10 godz. w tyg.) 150 6
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7 |Przygotowanie pracy dyplomowe; | | | 15

Razem | 3280 207

Informacje uzupetniajace

Koncepcja ksztalcenia oraz zgodnos¢ efektow uczenia sie z potrzebami rynku pracy

W koncepcji ksztatcenia na kierunku automatyka i robotyka uwzgledniono misje Politechniki Poznanskiej,
ktora w skrécie sprowadza si¢ do ksztatcenie wysokokwalifikowanych kadr, w $cistym zwigzku z badaniami
naukowymi, rozwojem technologii i innowacji, we wspdipracy z otoczeniem spoteczno-gospodarczym.
Koncepcja ksztatcenia uwzglednia réwniez zatozenia zawarte w dokumencie pt. ,Strategia rozwoju
Politechniki Poznanskiej 2021-2030”, ktdra jest planem osiagniecia dtugoterminowych celéw Uczelni.
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, formutowane
przez Rade Pracodawcow kierunku AiR. Duzg role w tworzeniu koncepcji ksztatcenia mialy zaréwno
standardy kierunku automatyka i robotyka publikowane w rozporzadzeniach ministerialnych (ujednolicone w
poziomach 6-7 Polskiej Ramy Kwalifikacji) jak i standardy ksztatcenia obowigzujace w innych krajach
Europy i w USA.

Absolwent studiéw inzynierskich | stopnia realizowanych w trybie stacjonarnym 7-semestralnym — 210
punktéw ECTS kierunku automatyka i robotyka na PP, otrzymujac tytut zawodowy inzyniera posiada
rozszerzong i pogtebiong wiedze teoretyczna i umiejetnosci praktyczne w zakresie: eksploatacii i integracii
przemystowych systemow sterowania oraz systeméw kontrolno-pomiarowych; obstugi i programowania
przemystowych stanowisk zrobotyzowanych; projektowania i realizacji prostych uktadéw i systeméw
automatyki. Wyksztatcenie absolwenta obejmuje gruntowng wiedze inzynierska z zakresu automatyki i
robotyki potgczonej z elementami zarzadzania. Kluczowe kompetencje absolwentow kierunku automatyka i
robotyka lezg w zakresie znajomosci i umiejetno$ci praktycznego wykorzystania metod i technik zwigzanych
z szeroko pojetg automatyka i robotyka, informatyka techniczng, multimediami oraz w zakresie operacyjne;
skutecznosci postugiwania sie jezykiem obcym. Absolwenci tego kierunku ksztatcenia uzyskajg stosowne
kwalifikacje, zdefiniowane w kierunkowych efektéw uczenia sie (punkt 1.13) pozwalajace na praktyczne
wykorzystanie zdobytej wiedzy i umiejetno$ci w zakresie zaréwno przemystowych jak i niekonwencjonalnych
systemow automatyki i robotyki.

Przyjete efekty uczenia sie i program studiéw, jako element koncepciji ksztatcenia sg kompletne z punktu
widzenia charakterystyk drugiego stopnia, w szczegolnoSci charakterystyk wiasciwych dla nauk
inzynieryjno-technicznych i charakterystyk dla kwalifikacji obejmujgcych kompetencje inzynierskie
zdefiniowanych w Rozporzadzeniu Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018 r. w
sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektow uczenia sie dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej
Ramy Kwalifikacji (Dz. U. z 2018 r. poz. 2218) oraz body of knowledge zdefiniowanego w standardach:
Systems and Control Eng. Curricula IEEE, European Competence Curricula Development Guidelines
Synthesis Report — ICT Curricula in Higher Education in Europe IEEE, Curriculum for the Master of Science
(MSc) in Engineering (Control and Automation) 2011.Wtadze PP przywigzujg duza wage do uwzgledniania
w/w wzorcow i dodwiadczen, przede wszystkim miedzynarodowych w koncepciji ksztatcenia — efekty uczenia
sie i programy ksztatcenia sg analizowane pod katem spetnienia wymogow w/w dokumentéw oraz sg
okresowo poréwnywane do realizowanych na innych uczelniach w naszym kraju i zagranica. Koncepcja
ksztatcenia oraz efekty uczenia sie sq uzgadniane z Radg Pracodawcow w trakcie cyklicznych spotkan z
przedstawicielami firm wchodzacych w sktad Rady oraz zasiegania opinii dotyczacej efektdw uczenia sie
ilub ewentualnych zmian w programie studiéw. Niektére przedmioty znajdujace sie w programie studidw
zostaty wprowadzone na prosbe Pracodawcow. Efekty uczenia sie uwzgledniajg réwniez zdobywanie przez
studenta pogtebionej wiedzy, umiejetnosci badawczych i kompetenciji spotecznych niezbednych zaréwno w
dziatalno$ci badawczej jak i na rynku pracy. Stosowane metody ksztatcenia przygotowujg studentéw do
prowadzenia badan, a tym samym do podjecia studiéw Il stopnia. W uksztattowaniu tych umiejetnosci,
istotny udziat majg przedmioty z zakresu analizy matematycznej, matematyki dyskretnej, technologii
informacyjnych i informatyki, probabilistyki, rownan rozniczkowych i rachunku catkowego, metod
numerycznych i symulacii, fizyki, elektrotechniki, elektroniki, automatyki,ochrony wtasnosci intelektualne;j,
sztucznej inteligencii, teorii sterowania, robotyki.

Przygotowaniu do prowadzenia badan naukowych i/lub udziatowi w tych badaniach stuzg w szczegdlnosci
zajecia prowadzone w ramach Przygotowania do badar naukowych, a takze innych przedmiotow
zwigzanych z dziatalnoscig naukowa pracownikow Instytutu. Celom tym stuzy réwniez proces
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przygotowywania prac dyplomowych, 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 sq do prezentacji wynikéw
swoich prac dyplomowych w referatach podczas seminariow naukowych, konferenciji i migdzynarodowych
warsztatow oraz wspdtuczestnicza w przygotowywaniu publikacji naukowych. Natomiast w trakcie realizacji
zespotowej pracy inzynierskiej absolwent zdobywa kompetencje z zakresu prowadzenia projektu
inzynierskiego oraz pracy w zespole (case studies realizowane grupowo), niezwykle istotne z punktu
widzenia oczekiwan przysztych pracodawcow. Tak wiec, przygotowanie do prowadzenia badan, a w
przypadku studiow Il stopnia udziat w badaniach, stanowig integralny element koncepcji ksztatcenia na
kierunku automatyka i robotyka — element o kluczowym znaczeniu dla osiggniecia przez studentéw
zakfadanych efektdéw uczenia sie.

W trakcie studiéw zapewnia sie dostep studentdw do bogato wyposazonych laboratoriow w celu
wykonywania zadan wynikajacych z programu studiow oraz udziatu w badaniach naukowych, np. w ramach
przedmiotéw zwigzanych z dziatalno$cig naukowa kadry.

Posiadane kwalifikacie zawodowe stanowig podstawe do zatrudnienia absolwenta studiéw | stopnia w
organizacjach stosujgcych nowoczesne technologie, w rozmaitych dziatach produkcji przemystowej,
transporcie, telekomunikaciji, energetyce, ochronie zdrowia, itd. Studia inzynierskie przygotowujq takze do
prowadzenia wiasnej firmy. Program studiow | stopnia umozliwia zdobycie umiejetnosci postugiwania sie
jezykiem angielskim lub niemieckim na poziomie standardu B2 i jezykiem specjalistycznym z zakresu
automatyki i robotyki. W trakcie tych studiéw, stosujac odpowiednie metody ksztatcenia, rozwijane sg tzw.
Kompetencje migkkie absolwentow, umiejetnosé zastosowania wiedzy i formutowania opinii, dyskusji ze
specjalistami i niespecjalistami (w tym w jezyku angielskim lub niemieckim) oraz dalszego samodzielnego
studiowania — absolwenci sg przygotowani do uczenia sie przez cate zycie. Swojg wiedze i umiejetnosci
absolwent umie wykorzystywa¢ w pracy zawodowej z zachowaniem zasad prawnych i etycznych.

Ogolnopolski system monitorowania Ekonomicznych Losow Absolwentow (ela.nauka.gov.pl), ktory
wykorzystuje dane z Zaktadu Ubezpieczen Spotecznych i systemu POL-on wskazuje, ze w latach 2016 —
2021 bezrobocie wsrdd absolwentéw kierunku Automatyka i Robotyka ksztattowato sie w zakresie od 0 do
1.11%. W latach tych absolwenci poszukiwali swojego zatrudnienia w czasie od 0 do 2.79 miesigca, a po
zatrudnieniu uzyskiwali wynagrodzenie na poziomie od 0.95 do 1.9 $rednich zarobkdéw w ich miejscu
zamieszkania.

Dostepne wyniki monitorowania Ekonomicznych Loséw Absolwentéw (ela.nauka.gov.pl) — czes¢
danych dotyczy okresu w ktorym kierunek Automatyka i robotyka z profilem praktycznym
wystepowat w ramach nieistniejacego juz Wydziatu Elektrycznego (WE).

Rok 2016 2017 2018 2019 2020 2021
Czas 0 mies. 0 mies. 2.31 mies. | 0.15 mies. | 0.9 mies. 2.79 mies.
poszukiwa (WE) (WE) (WE) (WE) (WE)
nia pracy
etatowe;
Wzgledny 1.82 19 1.28 1.49 (WE) 1.45 0.95
Wskaznik (WE) (WE) (WE) (WE)
Zarobkoéw
Bezrobocie| 0% (WE) 0% (WE) | 1.11% (WE)| 0% (WE) 0% (WE) 1.09%
Wzgledny | 0 (WE) 0 (WE) 0.49 (WE) 0 (WE) 0 (WE) 0.36
Wskaznik
Bezrobocia
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2. Opis dziatan na rzecz doskonalenia programu studiow oraz zapewniania jakosci
ksztatcenia

Dziatania na rzecz doskonalenia programu studiéw 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 zasiggania opinii
studentow, doktorantdw i absolwentéw na temat procesu ksztatcenia oraz hospitacji zaje¢ dydaktycznych.
Podstawowymi zadaniami WSZJK sa;

e state doskonalenie programéw studiow i jakosci procesu dydaktycznego,

e biezace dostosowanie programow studiéw do realiow rynku pracy i oczekiwan interesariuszy
zewnetrznych,

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

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

e prowadzenie czytelnej polityki informacyjnej i promocyjnej,
e umiedzynarodowienie procesu dydaktycznego,
e budowanie kultury jako$ci ksztatcenia.

Kluczowe tresci ksztatcenia realizowane na kierunku sg powigzane z badaniami prowadzonymi przez kadre
uczaca, co zapewnia doskonate potaczenie nowych trendéw rozwojowych z prowadzong dydaktyka, gdyz
nastepuje bezposredni transfer nowych osiggnie¢ badawczych do procesu nauczania. W programie
ksztatcenia duzo uwagi poswiecono wyksztatceniu u przysztych inzynierow umiejetno$ci praktycznych. Duzy
udziat zaje¢ laboratoryjnych oznacza wysokg kosztochtonnos¢, jednak dla studentéw jest unikalng
sposobno$cig 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 przedmiotow
i/lub pozwalajg na ewolucyjne dostosowanie efektow uczenia sie do potrzeb rynku.

Analiza wynikdw nauczania jest przeprowadzana po kazdej sesji egzaminacyjnej przy uzyciu systemu
informatycznego Uczelni gromadzacego wyniki nauczania dla poszczegdlnych przedmiotéw i prowadzacych
na wszystkich stopniach i formach studiow. Analiza dotyczy skutecznosci studiowania i osigganych wynikéw.
Analizy te sg wykorzystywane w doskonaleniu procesu ksztatcenia.

Ponadto w doskonaleniu programu studiow uwzgledniane sg uwagi i sugestie zgtaszane przez studentéw.
Ankietowanie zajeC przez prowadzacych przedmioty pozwala skorygowaé drobne niedociggniecia
niewymagajace zmian w programie studiow. Na spotkaniach z Komisjg ds. Jakosci Ksztatcenia na kierunku
Automatyka i robotyka przedstawiciele samorzadu studenckiego zgtaszajg uwagi, ktére sq uwzglednione
w ewentualnych zmianach programu studiow. Zmiany takie sg rowniez inicjowane przez samych
pracownikéw, ktérzy moga przedstawi¢ stosowne sugestie na cyklicznych spotkaniach w/w Komisji.

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

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

P03) Ocena jakosci ksztatcenia na Wydziale w oparciu o coroczne anonimowe ankiety studenckie,
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P04) Ocena jakosci obstugi studentéw Wydziatu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki Politechniki
Poznanskiej przez pracownikéw administracyjnych dziekanatu,

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

P06) Przebieg egzaminéw dyplomowych,

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

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

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

P10) Rozwigzywanie sytuaciji konfliktowych na studiach I, I1'i Il stopnia,

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

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

W kazdej kadencji sq powotywani przez Dziekana i zatwierdzani przez Rade Wydziatu cztonkowie
Wydziatowej Komisji ds. Jakosci Ksztatcenia (WKJK), ktorym 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 identyfikacji potrzebnych dziatai, w postaci np. proponowania projektow uchwat Rady
Wydziatu, wstepnej analizy ankiet wydziatowych, czy omdwienia tresci przekazywanych na posiedzeniach
Uczelnianej Komisji ds. Jakosci Ksztatcenia.

W celu wzmocnienia efektéw dziatania WSZJK Dziekan powotat Rade Interesariuszy Zewnetrznych, w ktorej
sktad wchodzg przedstawiciele kilkunastu firm, o$wiaty i wladz lokalnych regionu Wielkopolski. Jej celem jest
wspotpraca pomiedzy Wydziatem a przedsigbiorstwami i instytucjami oraz jej efektywny rozwoj.
Najwazniejszymi zadaniami rady sg dostosowanie programéw studiow do potrzeb otoczenia
spofeczno-gospodarczego oraz ukierunkowanie dziatalno$ci naukowej na potrzeby gospodarki regionu.

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

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

e oceng i analize programu studiow (ocena stopnia realizacji zaktadanych efektdéw uczenia sie,
opinie i sugestie nauczycieli akademickich oraz samorzadu studenckiego dotyczace procesu
ksztatcenia, opinie i sugestie interesariuszy zewnetrznych dotyczace efektéw uczenia sie oraz
tresci programowych, $ledzenie loséw absolwentdéw, ocena i analiza dostepnej na Wydziale
infrastruktury technicznej w ramach ankiet wydziatowych, ocena pracy dziekanatu),

e propozycje zmian (wnioski dotyczace korekty zaktadanych efekiow uczenia sie i pozostatych
elementéw programu studiow - szczegolnie przedmiotéw i treSci programowych, wnioski
dotyczace jakosci ksztatcenia, wnioski dotyczace jakosci kadry dydaktycznej, wnioski dotyczace
rozbudowy i uzupetnienia istniejgcej infrastruktury technicznej wyciagane na podstawie raportéw
z analizy wielostopniowych ankiet studenckich, na poziomie instytutéw, a takze publikowane
w zanonimizowany sposéb na stronie WARIE),

e hospitacje nauczycieli akademickich (przede wszystkim doktorantéw i mtodszych pracownikéw
naukowo-dydaktycznych oraz tych nauczycieli i tych zajeC, ktére zostaty nisko ocenione
w ankietach wypetionych przez studentow. Hospitacje sg prowadzone przez do$wiadczonych
nauczycieli akademickich, w tym dyrektorow instytutow i kierownikow zaktadow).

Wyniki koncowe z corocznego procesu ankietyzaciji, wraz z opracowanymi wynikami ankiety, przedstawiane
sq Dziekanowi przez Prodziekana ds. ewaluacji naukowej i jako$ci ksztatcenia oraz omawiane w trakcie
jednej z Rad Wydziatdw. Stanowigq one podstawe do podjecia przez Dziekana oraz WKJK dziatar
wyrozniajacych pracownikow najwyzej ocenionych, jak i do analizy przyczyn ocen najnizej ocenionych
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pracownikéw dydaktycznych na Wydziale, inicjowania zmian w programach studiow lub/i treciach
programowych. Indywidualne wyniki ankiet dostarczane sg do Dyrektordw Instytutow. Dodatkowo kazdy
pracownik ma dostep do wynikéw ankiety studenckiej w zakresie prowadzonych przez siebie zajec.

Zgodnos¢ programdw studidw w ramach wszystkich kierunkow realizowanych na Wydziale z obowigzujacymi
przepisami, szczegblnie rozporzadzeniem w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektow uczenia si¢ dla
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 tre$ci przedmiotéw odbywa sie na podstawie
opisow przedmiotow zawartych w kartach ECTS tych przedmiotdw w ramach kolegiéw instytutowych oraz
zebran zaktadow.

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

Duzg uwage zwraca sie takze na dostepnos¢ 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 konsekwencji stale rozwijane oraz doskonalone formy informowania o ofercie
dydaktycznej. Informacje te oraz o jakosci ksztatcenia i poziomie wyksztatcenia absolwentéw kierowane
sq do wszystkich zainteresowanych, w szczegdlnosci do uczniéw szkét Srednich.

3. Opis prowadzonej dziatalno$ci naukowej w dyscyplinie lub dyscyplinach

Nie dotyczy.
4. Opis kompetencji oczekiwanych od kandydata ubiegajacego sie o przyjecie na studia

Od kandydatéw ubiegajacych sie o przyjecie na kierunek automatyka i robotyka oczekuje sie
zainteresowania zagadnieniami technicznymi zwigzanymi z profilem kierunku, 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 i sekcjach
sportowych).

Rekrutacja na studia pierwszego stopnia na kierunek automatyka i robotyka o profilu praktycznym odbywac
sie bedzie zgodnie z ogo6inymi zasadami rekrutacji podanymi w Uchwale Senatu PP nr 123 z dnia 26 kwietnia
2023 r. w sprawie warunkéw i trybu przyjmowania na studia w roku akademickim 2024/2025. Rekrutacja na
pierwszy rok studiéw odbywa sie na podstawie wynikow egzaminu maturalnego (konkurs $wiadectw), a liczbe
punktow ,W” w rankingu $wiadectw okre$la sie ponizszym wzorem na podstawie $wiadectwa maturalnego:

W=05Jp+05J0+25M+2X,

gdzie dla tzw. ,nowej matury”:

Jp — liczba punktéw odpowiadajaca procentowemu wynikowi pisemnego egzaminu maturalnego z jezyka
polskiego na poziomie podstawowym,

Jo — liczba punktéw odpowiadajaca procentowemu wynikowi pisemnego egzaminu maturalnego z jezyka obcego
nowozytnego na poziomie podstawowym; w przypadku zdawania egzaminu z dwdch jezykow wybierany jest
wynik korzystniejszy dla kandydata,

M = Mpopst + Mroz

Meopst — liczba punktéw odpowiadajgca procentowemu wynikowi egzaminu maturalnego z matematyki
na poziomie podstawowym,

Mgoz — liczba punktéw odpowiadajaca procentowemu wynikowi egzaminu maturalnego z matematyki na
poziomie rozszerzonym (0 w przypadku niezdawania egzaminu),
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X —wynik korzystniejszy dla kandydata sposréd:
a)  X= Xpopst * Xroz
b) 2 Xzw

Xeopst — liczba punktéw odpowiadajaca procentowemu wynikowi egzaminu maturalnego z biologii, chemii, fizyki
lub informatyki na poziomie podstawowym (wynik korzystniejszy dla kandydata z uwzglednieniem, ze Xzo, 0dnosi
sie do tego samego przedmiotu; 0 — w przypadku niezdawania egzaminu z zadnego z tych przedmiotéw),

Xroz — liczba punktéw odpowiadajaca procentowemu wynikowi egzaminu maturalnego z biologii, chemii, fizyki lub
informatyki na poziomie rozszerzonym (wynik korzystniejszy dla kandydata z uwzglednieniem, ze Xpopsr 0dnOSi
sie do tego samego przedmiotu; 0 — w przypadku niezdawania egzaminu z zadnego z tych przedmiotow).

Xzaw - liczba punktéw odpowiadajaca procentowemu wynikowi egzaminu zawodowego z dyplomu zawodowego
lub zaokraglona do liczby catkowitej érednia arytmetyczna wynikéw egzamindéw z dyplomu potwierdzajacego
kwalifikacje zawodowe, gdzie wynik poszczegdlinego egzaminu zawodowego oblicza si¢ nastepujaco:

ZZAW = 013ZPISEMNA + O’7ZPRAKTYCZNA
gdzie:
Zoisewna — liczba punktéw odpowiadajaca procentowemu wynikowi z cze$ci pisemnej egzaminu zawodowego,

Zerakrvezna — liczba  punktow  odpowiadajaca procentowemu wynikowi z czedci praktycznej egzaminu
zawodowego, (0 — w przypadku niezdawania egzaminu zawodowego w zawodzie nauczanym na poziomie
technika).

Wynik egzaminu maturalnego w czesci pisemnej na poziomie podstawowym z przedmiotu, ktéry zdawany byt w
czesci pisemnej na poziomie rozszerzonym lub na poziomie dwujezycznym, ustala sie nastepujgco:

a) dla wynikéw w przedziale do 29%: Ppgpst = 2 Proz,

b) dla wynikéw w przedziale od 30%: Ppgpsr = 0,5 Proz + 50,

gdzie:

Pronst — Wynik egzaminu maturalnego w czesci pisemnej z przedmiotu na poziomie podstawowym,

Proz — Wynik egzaminu maturalnego w cze$ci pisemnej z przedmiotu, ktdéry zdawany byt na poziomie
rozszerzonym lub na poziomie dwujgzycznym.

Za Ppopst przyjmuje sie wynik korzystniejszy dla kandydata (wynik uzyskany na egzaminie maturalnym lub wynik
wyliczony na podstawie powyzszych wzordw), w przypadku gdy kandydat zdawat egzamin w cze$ci pisemne;
zardwno na poziomie podstawowym i rozszerzonym lub dwujezycznym.

Dla os6b niepetnosprawnych tworzy sie dodatkowy 2% limit miejsc, nie mniejszy niz 2 miejsca na kazdym
kierunku studiow.

Z pominieciem postepowania kwalifikacyjnego na | rok studiow przyjmowani sg finalisci olimpiad stopnia
centralnego, zgodnie z Uchwatg Senatu nr 233 z 10 czerwca 2020 roku. Laureaci oraz finalisci olimpiad
zobowigzani sq do dostarczenia dekretu potwierdzajacego status laureata lub dokumentu potwierdzajacego
status finalisty danej olimpiady.

Rekrutacja studentéw zagranicznych przeprowadzana jest zgodnie z zasadami podanymi na stronie
internetowej Politechniki Poznanskiej w zaktadce ,REKRUTACJA”.

Pozostate, szczegGtowe zasady rekrutacji znajdujq sie w Uchwale Senatu PP nr 123 z dnia 26 kwietnia
2023 r.

Drugi etap rekrutacji na studia o profilu praktycznym i zwigzany z tym rozszerzony program praktyk, odbywa
sie w trakcie 2. semestru studiéw. Podczas spotkania informacyjnego przedsigbiorstwa biorace udziat w
programie prezentujg oferte praktyk. Nastepnie studenci majq mozliwo$¢ odwiedzenia przedsiebiorstw i
zapoznania si¢ na miejscu ze szczegdtowym programem praktyk oraz stanowiskami, na ktorych realizowane
beda zajecia dydaktyczne. Ostateczna kwalifikacja studentéw odbywa sie na podstawie rozméw kwalifikacyjnych
przeprowadzanych z udziatem przedstawicieli przedsiebiorstw. Studenci, ktorzy nie przejdg pomysinie tego etapu
rekrutacji, lub nie sg zainteresowani udziatem w programie profilu praktycznego, kontynuujg studia na profilu
ogdlnoakademickim.

5. Przewidywany harmonogram realizacji programu studiow w poszczegéinych
semestrach i latach cyklu ksztatcenia.
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Harmonogram realizacji programu studiow (O — ogdtem, W — wyktad, C — ¢éwiczenia, L — laboratorium,
P — projekt, ECTS - liczba punktow ECTS, E — egzamin).

. Liczba godzin
Lp. Nazwa przedmiotu ECTS E
o |wlc|L|[P]s
SEMESTR |
1 | Analiza matematyczna 90 60 | 30 6 E
2 | Probabilistyka i statystyka 45 30 15 4
3 | Algebra z geometrig, 60 30 | 30 5
4 | Fizyka 45 30 | 15 5
5 | Podstawy informatyki 60 30 30 5
6 | Podstawy przetwarzania danych 15 15 2
7 | Technologie informacyjne 30 30 2
8 | Podstawowe szkolenie z zakresu BHP 4 4 0
9 Bezpieczer’]s.two systeméw i ochrona wtasnosci 10 10 1
intelektualnej
10 | Szkolenie biblioteczne 1 1
11 | Wychowanie fizyczne 30 30
Razem w semestrze : | 390 | 190 | 125 | 75 0 0 30 4
SEMESTRII
1 | Réwnania rézniczkowe i przeksztatcenia catkowe 60 30 | 30 5 E
2 |Fizyka 15 15 1
3 | Teoria obwodbw 90 30 | 30 30 6 E
4 | Mechanika i wytrzymato$¢ materiatow 60 30 | 30 S
5 | Metody numeryczne i symulacja 45 15 30 3
6 | Programowanie strukturalne i obiektowe 60 30 30 5 E
7 | Przedmiot obieralny 1 — nauki spofeczne 30 15 15 3
7a | Zarzadzanie mikro i matym przedsigbiorstwem
7b | Zarzadzanie projektami
Jezyk obcy 30 30 2
Wychowanie fizyczne 30 30 0
Razem w semestrze IIl: | 420 | 150 | 150 | 105 | 15 | 0 30 3
SEMESTRIII
1 | Przetwarzanie sygnatow 60 30 [ 15 | 15 4
2 | Podstawy automatyki 90 30 [ 30 | 30 6 E
3 [ Podstawy robotyki 60 30 | 30 5
4 | Podstawy elektroniki 75 30 | 15 | 30 5
5 | Systemy czasu rzeczywistego 60 30 30 5
6 [ Grafika inzynierska 45 15 30 3
7 |Praktyka 1 (8 godz. w tyg.) 0 5
8 | Jezyk obcy 30 30 2
Razem w semestrze Il | 420 | 165 | 120 1 105 | 30 | 0 35 3
SEMESTR IV
1 | Przetwarzanie informacii 60 30 15 15 5 E
2 | Sterowanie procesami ciggtymi i dyskretnymi 90 30 | 30 | 30 6 E
3 | Modelowanie i sterowanie robotéw 75 30 15 30 5 E
4 Err;)é;rrnayrzﬁ)vv\(l?/r;f sterownikéw PLC i regulatoréw 30 30 30 5 E
5 | Technika cyfrowa 45 15 30 3
6 | Metrologia 60 30 30 4
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Praktyka 2 (5 godz. w tyg.) 0
Jezyk obcy 30 30
Praktyka letnia 1 (8 tyg.) 0 12
Razem w semestrze IV:| 420 | 165 | 90 | 165 | ¢ 45 4
SEMESTR V
1 | Teoria sterowania 60 30 | 156 [ 15 5 E
2 | Identyfikacja systemow 60 30 30 5 E
5 | Systemy mikroprocesorowe 60 30 30 4
2 | Elementy i urzadzenia automatyki 60 30 30 4
4 | Napedy przeksztattnikowe 60 30 30 4
6 | Przedmiot obieralny 2 45 15 30 3
6a Narzed;ia i oprogramowanie dla przemystowych
systemow sterowania
6b Narzedzia i oprogramowanie dla systeméw
robotycznych
7 | Przedmiot obieralny 3 45 15 30 3
7a | Automatyka w budynkach inteligentnych
7b Reprogra_mowalne uktady  elektroniczne w
sterowaniu
7c | Podstawy projektowania przemystowego
Praktyka 3 (13 godz. w tyg.) 0
Jezyk obcy 30 30 E
Razem w semestrze V- | 420 | 180 | 45 | 195 | 0 38 4
SEMESTR VI
1 | Projektowanie uktadow regulacii 60 30 30 E
2 | Wprowadzenie do sztucznej inteligencii 45 15 30
Przedmiot obieralny 4 45 15 30
3a | Aplikacje mobilne
3p | Systemy rozproszone automatyki
4 | Przedmiot obieralny 5 45 15 30 4 E
43 | Automatyka uktadéw napedowych
4h | Serwonapedy w automatyce
5 | Przedmiot obieralny 6 45 15 30 3
5a | Uktady sterowania optymalnego
5b | Zastosowania sterownikéw przemystowych
6 | Przedmiot obieralny 7 45 15 30 3
6a | Energoelektronika
6b Projektowanie uktadéw elektronicznych i
elektrycznych
7 | Przedmiot obieralny 8 45 15 30 3
7a | Aplikacje Internetu rzeczy
7b | Wprowadzenie do przetwarzania obrazéw
8 | Projekt przejsciowy 30 30 2
9 |[Praktyka 4 (13 godz. w tyg.) 0 8
10 | Praktyka letnia 2 (8 tyg.) 0 12
Razem w semestrze VI:| 360 | 120 | 0 | 210 | 30 46 2
SEMESTR VII
1| Przedmiot obieralny 9 45 15 30 3
1a | Systemy SCADA
1b | Zautomatyzowane systemy wytwércze
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2 | Przedmiot obieralny 10 45 15 30 3
2a | Monitoring i sterowanie w inzynierii Srodowiska

2b | Programowanie robotéw i planowanie zadan
3 | Przedmiot obieralny 11 45 15 30 3
3a | Sieci komputerowe

3b | Sterowniki programowalne i sieci przemystowe

4 | Przedmiot obieralny 12 - nauki humanistyczne 30 30 2
4a | Etyka

4b | Filozofia

4c | Metodologia nauk dla inzynieréw

5 | Przygotowanie do badar naukowych 15 15

6 | Seminarium dyplomowe 15 15

7 | Praktyka 5 (10 godz. w tyg.) 0

8 | Przygotowanie pracy dyplomowej 0 15

Razem w semestrze VII:| 195 | 75 | 0 90 0 30 36 0
Razem: | 2625 [1045] 530 | 945 [ 75 [ 30 | 260 | 20

6. Karty opisu przedmiotow (karty ECTS) sg publikowane na stronie internetowej
Politechniki Poznanskiej.
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