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1. Wskazanie zwigzku programu ksztalcenia z misja Uczelni i jej strategia rozwoju.

Uchwatg Senatu nr 42/000/2016 z dnia 22 listopada 2016 r. Akademii im. Jakuba
z Paradyza okres$lona zostata misja Akademii im. Jakuba z Paradyza w Gorzowie Wielkopolskim
jako uczelni wypetniajgcej zadania edukacyjne, spoteczne i kulturotwdrcze, zgodne z zapisanymi
warto$ciami i celami. Misja realizowana jest za pomocg celéw, ktéore okreslone zostaty
w dokumencie Strategia Rozwoju Akademii im. Jakuba z Paradyza w Gorzowie Wielkopolskim
na lata 2016 - 2025, przyjetym uchwatg Nr 41/000/2016 Senatu AJP w dniu 22 listopada 2016
r., zmieniong Uchwatg Nr 66/000/2019 z dnia 22 paZdziernika 2019 r. Dziatania podejmowane
w ramach Strategii rozwoju Uczelni majg na celu awans spoteczny i ekonomiczny regionu
z uwzglednieniem priorytetow Strategii Lizbonskiej i Strategii Rozwoju Wojewo6dztwa
Lubuskiego. Nadrzednym celem Wydziatu Technicznego jest dbato$¢ o wysoka jakosé
ksztalcenia zgodnie z Polskimi Ramami Kwalifikacji korelujacymi z edukacyjna przestrzenia
europejska. Celowi nadrzednemu majg stuzy¢ zwtaszcza dziatania zmierzajace do realizacji
wyznaczonych celow strategicznych, nakreslonych w Strategii Rozwoju Uczelni, zbieznych ze
Strategia Rozwoju Wojewddztwa Lubuskiego ukierunkowanych na przygotowywanie nalezycie
wyksztatconej kadry zawodowej na potrzeby gospodarki oraz rozw6j naukowy Uczelni. Waznym
elementem Strategii Rozwoju jest wzmocnienie praktycznych elementéw nauczania
zapewniajgcych lepsze przygotowanie absolwentéw do zawodu. Realizacja strategii rozwoju
Akademii im. Jakuba z Paradyza, daje podstawy do osiagniecia przez Uczelnie i jej pracownikow
zatozonych celéw praktyczno-wdrozeniowych. W ramach podmiotowych relacji zachodzacych
w Uczelni, kadra naukowo-dydaktyczna ksztattuje nawyki i nastawienia studentow, wptywa na
poziom zaspokojenia ich potrzeb intelektualno-kulturalnych. Zycie studentéw w dynamicznej
rzeczywisto$ci wymaga weryfikacji wartosci, odpowiedzialno$ci w dokonywanych wyborach,
staje sie gldéwnym motywem sktaniajgcym ich do pracy nad soba. Studenci coraz czesciej
w sposOb naturalny odczuwaja potrzebe przyspieszenia wtasnego rozwoju. Zaspokojenie
potrzeby indywidualnego rozwoju ujawnia sie u nich poprzez ich aktywnos$¢, ktéra
charakteryzuje sie dazeniem do realizacji swoich planéw, realizowang takze poprzez dalsze
ksztalcenie, umiejetne poruszanie sie po rynku pracy, rozwigzywanie probleméw inzynierskich

oraz nieustannie poszerzanie swojej wiedzy.

2. Liczba semestrow iliczba punktéw ECTS konieczna do uzyskania dyplomu oraz
ogolna liczba godzin zaje¢, z wyszczegélnieniem liczby punktow ECTS za zajecia

dydaktyczne, praktyke oraz prace dyplomow3 i egzamin dyplomowy.
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Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Liczba semestréw 7 7
Liczba punktéw .ECTS konieczna do 210 210
uzyskania dyplomu
Ogélna liczba godzin zajec 2554 1516
Liczba punktéw ECTS za zajecia 172 172
dydaktyczne
Liczba punktéw ECTS za praktyke 38 38
Liczba punktéw ECTS za prace dyplomowag i 12 12
egzamin dyplomowy

3. Ogodlne cele ksztalcenia na studiach pierwszego stopnia na kierunku automatyka

i robotyka - profil praktyczny.

przekazanie wiedzy w zakresie wiedzy technicznej obejmujacej
terminologie, pojecia, teorie, zasady, metody, techniki, narzedzia i materiaty
stosowane przy rozwigzywaniu zadan inzynierskich zwigzanych z szeroko
pojeta automatyka i robotyka, procesami planowania i realizacji
eksperymentéw tak w procesie przygotowania z udziatem metod symulacji
komputerowych, jak i w rzeczywistym $rodowisku

Cw1

przekazanie wiedzy ogolnej dotyczacej standardéw i norm technicznych
dotyczacych zagadnien automatyki i robotyki, w tym projektowania
CW2 | proceséw i urzadzen oraz zwigzanych z tym technik i metod
programowania, projektowania proceséw i urzadzen, zarzadzania jakos$cia i
analizy ryzyka

Wiedza

przekazanie wiedzy dotyczacej bezpieczenistwa i higieny pracy, ochrony
wtlasnosci przemystowej oraz prawa autorskiego, niezbednej dla rozumienia
CW3 | i tworzenia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i pozatechnicznych
uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej dla rozwoju form indywidualnej
przedsiebiorczo$ci i dziatalnosci gospodarczej

wyrobienie umiejetnosci w zakresie doskonalenia wiedzy, pozyskiwania i
integrowania informacji z literatury, baz danych i innych Zrédel oraz
opracowywania dokumentacji, ich prezentowania i podnoszenia
kompetencji zawodowych

CuU1

wyrobienie umiejetno$ci projektowania maszyn i urzadzen, realizacji
procesOw automatyzacji i robotyzacji, doboru materiatéw inzynierskich
stosowanych jako elementy maszyn oraz nadzoru nad ich eksploatacjg i
inzynierii jakoS$ci

cuz
Umiejetnosci

wyrobienie umiejetnosci eksploatacji i integracji przemystowych systemoéow
sterowania oraz systemow kontrolno-pomiarowych, obstugi i
programowania przemystowych stanowisk zrobotyzowanych,
projektowania i realizacji prostych uktadéw i systeméw automatyki
dostrzegajac kryteria uzytkowe, prawne i ekonomiczne oraz rozwigzywania
praktycznych zadan inzynierskich

CU3

przygotowanie do uczenia sie przez cate Zycie, podnoszenia kompetencji
CK1 | zawodowych, osobistych i spotecznych w zmieniajacej sie rzeczywistosci,
Kompetencje podjecia pracy zwigzanej z automatyka i robotyka

CK2 uswiadomienie waznos$ci i rozumienia spotecznych skutkéw dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej wplywu na $rodowisko i zwigzanej z tym
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odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje, wspoétdziatanie w grupie i
przyjmowanie odpowiedzialno$ci za wspdlne realizacje, kreatywnos$c i
przedsiebiorczo$¢ oraz potrzebe przekazywania
osiagnied technicznych i dziatania inzyniera

informacji odno$nie

4. Wymagania wstepne - konieczne kompetencje kandydatow.

Kandydat ubiegajacy sie o przyjecie na studia pierwszego stopnia na kierunku

automatyka i robotyka - profil praktyczny powinien legitymowac sie pozytywnymi wynikami

uzyskanymi na egzaminie maturalnym z przedmiotéw okreslonych w uchwale rekrutacyjnej.

5. Opis zakladanych efektow Kksztalcenia dla studiéw pierwszego stopnia na

kierunku automatyka i robotyka - profil praktyczny:

Tabela odniesienia efektow ksztatcenia zdefiniowanych dla programu ksztatcenia do charakterystyk
drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji typowych dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa
wyzszego po uzyskaniu kwalifikacji petnej na poziomie 4 - poziomy 6-7

Kod sktadnika Oznaczenie
opisu z stosownym
Sl chara.lktell‘ystyk symbolem czy
cfektow pozioméw w efekt odnosi sie
: 2 S PRK do charakterystyk
uczenia Nazwa efektow uczenia sie : .
e dla po uzyskaniu uniwersalnych,
: kwalifikacji charakterystyk
kierunku : p
petnej wspolnych,
na poziomie 4 - | inzynierskich lub
poziomy 6-7 nauczycielskich
WIEDZA: absolwent zna i rozumie
pojecia z zakresu matematyki niezbedne do:
1) formulowania i rozwigzywania problemow
K Wo1 w jezyku analizy matematycznej, algebry liniowej, P6U_W §) 1.2
- 2) weryfikacji hipotez w badaniach inzynierskich, P6S_WG w ’
3) wnioskowania i projektowania probabilistycznego
w automatyce i robotyce
pojecia z zakresu fizyki obejmujace m. in. mechanike,
termodynamike, optyke, elektryczno$¢ oraz wybrane
zagadnienia  fizyki  wspoétczesnej w  zakresie
. L o P6U_W U
K_ W02 | niezbednym do zrozumienia podstawowych zjawisk I1.2
. A P6S_WG w
wystepujacych w  sterowanych procesach i ich
otoczeniu, szczeg6lnie w obszarze automatyki i
robotyki
K W03 pojecia zZ zakresu podstaw informatyki P6U_W §) 1.3
- wykorzystywanej w automatyce i robotyce P6S_WG w '
K W04 pojecia obejmujace kluczowe zagadnienia P6U_W §) 1.2
- z zakresu automatyki oraz robotyki P6S_WG w ’
pojecia z zakresu wytrzymatosci materiatow,
K WOS konstrukcji i eksploatacji maszyn, mechaniki P6U_W §) L8
- technicznej cyklu zycia urzadzen, obiektow i systemdow P6S_WG w '
technicznych
pojecia z zakresu wytrzymatosci materiatow, P6U W U
K_ W06 | konstrukcji i eksploatacji maszyn, mechaniki - 11.8
. . P6S_WG w
technicznej
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K W07 pojecia w zakresie elektrotechniki, elektroniki i techniki P6U_W U 112
- mikroprocesorowej P6S_WG W, inz. ’
K W08 pojecia z zakresu monitorowania proces6w oraz P6U_W U 1.2
= inzynierii urzadzen P6S_WG W, inz. '
K W09 podstawowe narzedzia i techniki wykorzystywane do P6U_W 8] 1.2
- projektowania systemow i urzadzen P6S_WG W, inz. ’
K W10 pojecia w zakresie zarzadzania jako$cia i analizy ryzyka P6U_W U 112
- w obszarze automatyki i robotyki P6S_WG W, inz. ’

podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty
X . A P6U_W 8]

K_ W11 | stosowane przy rozwigzywaniu prostych zadan .. I1.2
oL . f : P6S_WG W, inz.
inzynierskich zwigzanych z automatyka i robotyka

K W12 pojecia w zakresie standardéw i norm technicznych P6U_W 8] 1.2

- zwigzanych z automatyka i robotyka P6S_WG W, inz. ’
K W13 pojecia w zakresie bezpieczenstwa i higieny pracy w P6U_W U 112
- obszarze automatyki i robotyki P6S_WG W, inz. ’

y . P6U_W §)

K_W14 | obecny stan oraz trendy automatyzacji oraz robotyzacji P6S. WK W 11.2
podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony

K W15 wlasnosci przemystowej i prawa autorskiego, potrafi P6U_W §) 112

- korzysta¢ z zasob6éw informacji patentowej w zakresie P6S_WK w '
automatyki i robotyki
pojecia niezbedne do rozumienia spotecznych,
K W16 ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych P6U_W §) 1.2
- uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej w zakresie P6S_WK w ’
automatyki i robotyki
pojecia z zakresu podstaw ekonomii obejmuja zasady
K W17 tworzenia i rozwoju form indywidualnej P6U_W §) 112
- przedsiebiorczo$ci i  prowadzenia  dziatalno$ci P6S_WK W, inz. ’
gospodarczej w zakresie automatyki i robotyki
UMIEJETNOSCI: absolwent potrafi
pozyskiwac¢ informacje z obszaru automatyki i robotyki
z literatury, baz danych i innych zZrédel; potrafi
. . : ; A P6U_U §)

K U01 integrowa¢ uzyskane informacje, dokonywa¢ ich 1.2
. " . L ST P6S_UW w
interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz
formutowac i uzasadnia¢ opinie

K U02 stosowaé zasady bezpieczenstwa i higieny pracy w P6U_U §) 1.2

- obszarze automatyki i robotyki P6S_UW w ’
opracowa¢ dokumentacje dotyczaca realizacji zadania

K U03 inzynierskiego w obszarze automatyki i robotyki i P6U_U §) 112

- przygotowaé tekst zawierajgcy omoéwienie wynikow P6S_UW w ’
realizacji tego zadania

K U04 porozumiewac sie przy uzyciu poprawnej terminologii P6U_U U 1.2

- zwigzanej z automatyka i robotyka P6S_UW w ’
sformutowa¢ algorytm, postuguje sie jezykami
programowania wysokiego i niskiego poziomu oraz
o _— : . P6U_U U
K_U05 odpowiednimi narzedziami informatycznymi 1.3
. . P6S_UW w
do  opracowania  programéw  komputerowych
opisujacych procesy i dziatanie urzadzen
wykorzysta¢ poznane metody i modele matematyczne,
: : . P6U_U U
K_U06 a  takze symulacje  komputerowedo  analiz, L. 1.3
. . P , P6S_UW inz.
projektowania i oceny procesdw i urzadzen
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zaplanowac¢ i przeprowadzi¢ symulacje oraz pomiary
poziomu bezpieczenstwa systeméw i urzadzen; potrafi P6U U U
K_U07 przedstawi¢ otrzymane wyniki w formie liczbowej i ~ . 1.2
. . P . G . , P6S_UW inz.
graficznej, dokona¢ ich interpretacji i wyciagnaé
wtasciwe wnioski
postuzyé sie wilasciwie dobranymi $rodowiskami
programistycznymi, symulatorami oraz narzedziami P6U U U
K_U08 komputerowo wspomaganego projektowania - o I1.3
. . o o . P6S_UW inz.
do symulacji, projektowania i weryfikacji proceséw,
urzadzen i systemow
oblicza¢ i modelowacd procesy stosowane P6U U U
K_U09 w  projektowaniu, konstruowaniu i obliczaniu ~ . 1.8
? . P6S_UW inz.
elementéw urzadzen
dostrzegaé  aspekty  pozatechniczne, w  tym
. : . . P6U_U U
K_U10 Srodowiskowe, ekonomiczne i prawne przy . 1.2
. . . P , P6S_UW inz.
projektowaniu, stosowaniu systemow i urzadzen
poréowna¢ rozwigzania  projektowe  elementow
K U11 i uktadow automatyki i robotyki ze wzgledu na zadane P6U_U U 1.2
- kryteria uzytkowe i ekonomiczne (pobdér mocy, P6S_UW inz. ’
szybko$¢ dziatania, koszt itp.)
K U12 oceni¢ efektywno$¢ proceséow i urzadzen, stosujac P6U_U U 112
- techniki oraz narzedzia sprzetowe i programowe P6S_UW inzZ. '
zaprojektowa¢ proces, urzadzenie lub system
K U13 z uwzglednieniem zadanych kryteriow uzytkowych P6eU_U U 112
- i ekonomicznych, uzywajac wtasciwych metod, technik P6S_UW inzZ. '
i narzedzi
zaprojektowac¢ proces testowania oprogramowania,
K Ul4 procesu, urzadzenia oraz — w przypadku wykrycia P6U_U 8] 1.3
- btedéw — przeprowadzi¢ ich diagnoze i wyciagnaé P6S_UW inz. '
whnioski
sformutowa¢ specyfikacje procesu, systemu na
o . " . P6U_U §)
K_U15 poziomie realizowanych funkciji, takze z . I1.2
L . . P6S_UW inz.
wykorzystaniem jezykow opisu sprzetu
korzysta¢ z kart katalogowych i not aplikacyjnych w
. o . P6U_U U
K_U1l6 celu dobrania odpowiednich komponentéw L 11.2
. . P6S_UW inz.
projektowanego procesu, urzadzenia, systemu
korzysta¢ i zdobywa¢ do$wiadczanie w korzystaniu z
. . ) . P6U_U §)
K _U17 norm i standardéw zwigzanych z automatyka i .. I1.2
P6S_UW inz.
robotyka
postuzy¢ sie wlasciwie dobranymi metodami
K U18 omiarowymi Iz rojektowaniu i tworzeniu P6U_U v I1.2
- p wymi  przy - proj P6S_UW inz. :
urzadzen i procesow
oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi
K U19 stuzacych do rozwigzywania prostych zadan P6U_U §) 112
- inzynierskich, typowych dla proceséw, urzadzen oraz P6S_UW inzZ. ’
wybierac i stosowa¢ wtasciwe metody i narzedzia
korzysta¢ i zdobywac¢ doswiadczenie zwigzane z
. , C s : , P6U_U U
K_U20 utrzymaniem urzadzen, obiektéw i1 systeméw . I1.2
L. . , P6S_UW inz.
zapewniajgcych bezpieczenstwo pracy
Korzysta¢ i zdobywa¢ doswiadczenie zwigzane z
K U21 rozwigzywaniem praktycznych zadan inzynierskich P6U_U §) 1.2
- zdobytych w $rodowisku zajmujacym sie zawodowo P6S_UW inz. '
dziatalno$cig inzynierska
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porozumiewac sie w jezyku polskim i angielskim
stosujac specjalistyczng terminologie, przy uzZyciu P6U U U
K _U22 réznych technik, zar6wno w $rodowisku zawodowym, ~ .. 1.2
c L . . . ; P6S_UW inz.
jak i innych $rodowiskach, takze z wykorzystaniem
narzedzi informatycznych
K U23 przygotowa¢ i przedstawi¢ prezentacje poswiecong P6U_U §) 112
- wynikom realizacji zadania inzynierskiego P6S_UK w ’
postugiwa¢ sie jezykiem obcym w  stopniu
wystarczajacym do porozumiewania sie, a takze
K U24 czytania ze zrozumieniem kart katalogowych, not P6U_U U 112
- aplikacyjnych, instrukcji obstugi urzadzen P6S_UK w ’
elektronicznych i narzedzi informatycznych oraz
podobnych dokumentéw
pracowac¢ indywidualnie i w zespole; umie oszacowac
czas potrzebny na realizacje zleconego zadania; potrafi P6U_U U
K_U25 P : i I1.2
opracowa¢ i zrealizowa¢ harmonogram prac P6S_UK \'\
zapewniajacy dotrzymanie terminéw
podnosic¢ kompetencje zawodowe poprzez
. . Lo P6U_U §)
K_U26 samoksztatcenie sie w obszarze szeroko pojetej 1.2
e : P6S_UU w
automatyki i robotyki
KOMPETENCJE SPOLECZNE: absolwent jest gotow do
K Kol uczenia sie przez cale zycie szczegdlnie w obszarze P6U_K §) 112
- szeroko pojetej automatyki i robotyki P6S_KK w '
ponoszenia odpowiedzialno$ci za podejmowane
K K02 decyzje oraz ma S$wiadomos$¢ waznoS$ci i rozumie i P6U_K §) 112
- skutki dziatalno$ci inzynierskiej w obszarze automatyki P6S_KK w ’
i robotyki
ponoszenia odpowiedzialno$ci za podejmowane
decyzje oraz ma $wiadomo$¢ wazno$ci i rozumie P6U K U
K_K03 pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnoSci - 11.2
L L : . P6S_KO w
inzynierskiej w obszarze automatyki, w tym jej wplywu
na $Srodowisko
myS$lenia i dzialania w sposéb przedsiebiorczy w
K K04 obszarze automatyki i robotyki m. in. tworzac P6U_K §) 112
- rozwigzania z uwzglednieniem korzysci biznesowe oraz P6S_KO w ’
spoteczne
zrozumienia roli spotecznej absolwenta uczelni
technicznej - kierunku automatyka i robotyka, a
zwlaszcza rozumie potrzebe formutowania i
przekazywania spoleczenstwu, w  szczegdlnosci
. . : e P6U_K §)
K_KO05 poprzez Srodki masowego przekazu, informacji i opinii I1.2
o, P , P6S_KR w
dotyczacych osiagnie¢ techniki i innych aspektow
dziatalnosci inzynierskiej; podejmuje starania, aby
przekaza¢ takie informacje i opinie w sposdb
powszechnie zrozumiaty
prawidtowego identyfikowania i rozstrzyga dylematow
. . : P6U_K U
K_KO06 zwigzanych z wykonywaniem zawodu automatyka i I1.2
P6S_KR w
robotyka
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Objasnienie stosowanych skrétow:

Symbol efektu ksztatcenia dla kierunku - kolumna 1

litera K dla wyréznienia, ze chodzi o efekty kierunkowe
znak _ Podkreslnik
litera W dla oznaczenia kategorii efektow - wiedza
litera U dla oznaczenia kategorii efektow - umiejetnosci,
litera K dla oznaczenia kategorii efektow - kompetencje spoteczne,

01, 02 i kolejne

numer efektu w obrebie danej kategorii, zapisany w postaci dwéch cyfr (numery
nalezy poprzedzi¢ cyfra 0)

Uniwersalne charakterystyki pozioméw PRK (pierwszego stopnia) - kolumna 3

P poziom PRK (6-7)
U charakterystyka uniwersalna
w Wiedza
U UmiejetnoSci
K kompetencje spoteczne
Charakterystyki pozioméw PRK typowe dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa wyzszego
(drugiego stopnia) - kolumna 3
P poziom PRK (6-7)
S charakterystyki typowe dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa
WYZszego
w G zakres i gtebia
(wiedza) K Kontekst
w wykorzystanie wiedzy
U K komunikowanie sie
(umiejetnosci) 0 organizacja pracy
U uczenie sie
K Oceny
K (k tencj
(kompetencje 0 Odpowiedzialno$¢
spoteczne)
R rola zawodowa
Wtasciwy kod dyscypliny okre$lony w Wykazie dziedzin nauki/sztuki i dyscyplin naukowych oraz

dyscyplin artystycznych, stanowigcym zatacznik nr 2 do Zarzadzenia Nr 81/0101/2018 Rektora AJP z
dnia 17 wrze$nia 2018 r. w sprawie informacji o uprawianej dyscyplinie naukowej - kolumna 4

1.2 automatyka, elektronika i elektrotechnika (dyscyplina wiodaca)
I1.3 informatyka techniczna i telekomunikacja
I1.8 inzynieria mechaniczna

Oznaczenia uniwersalne




Zalacznik

do Uchwaty Nr 35/000/2020 Senatu AJP
z dnia 23 czerwca 2020 r.

U oznaczenie uniwersalnych charakterystyk pierwszego stopnia Polskiej Ramy
Kwalifikacji - poziomy 6-7, o ktérych mowa w pkt 2 - kolumna 4
w oznaczenie charakterystyki drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji - poziomy
6-7 wspo6lnych dla wszystkich kierunkéw studiéw - kolumna 4
inz. oznaczenie kwalifikacji obejmujacych kompetencje inzynierskie - kolumna 4
naucz. oznaczenie kwalifikacji obejmujacych kompetencje nauczycielskie - kolumna 4

6. Wskazanie efektow ksztalcenia w zaKkresie wiedzy, umiejetnos$ci i kompetencji

spotecznych, prowadzacych do uzyskania kompetencji inzynierskich.

Kod sktadnika Kod efektu
Symbol efektu opisu z ksztatcenia
ksztatcenia charakterystyk | zdefiniowanego dla
prowadzqcego Nazwa efektéw ksztatcenia poziomoww PRK programu
do uzyskania po uzyskaniu ksztatcenia dla
kompetenc;ji kwalifikacji pelnej kierunku
inzynierskich na poziomie 4 - automatyka i
poziomy 6-7 robotyka
1. 2. 3. 4.
WIEDZA:absolwentznairozumie
InzP W01 ma podstawowa wiedze o cyklu zycia urzadzen, P6U_W K W04
- obiektow i systeméw technicznych P6S_WG K_ W05
zna podstawowe metody, techniki, narzedzia K_Wo06
InzP W02 i materiaty stosowane przy rozwigzywaniu P6U_W K W08
- ztozonych zadan inzynierskich z zakresu P6S_WG K_-W09
studiowanego kierunku studiéow K W11
ma podstawowg wiedze w zakresie P6U W
InzP_WO03 utrzymania obiektéw isystemoéw typowych - K W07
. : s P6S_WG
dla studiowanego kierunku studiéw
ma podstawowg wiedze w zakresie P6U_W K W10
InzP_W04 standardéw inorm technicznych w zakresie P6S_WG K. W13
studiowanego kierunku studiéow P6S_WK K_ W15
ma wiedze niezbedng do rozumienia
spotecznych, ekonomicznych, prawnych
InzP_WO05 iinnych  pozatechnicznych  uwarunkowan P6S_WK K W16
dziatalno$ci inzynierskiej oraz ich
uwzgledniania w dziatalno$ci inzynierskiej
Podstawowe zasady tworzenia i rozwoju
InzP_WO02 réznych form indywidualnej P6S_WK K.W17
przedsiebiorczosci
UMIEJETNOSCI:absolwentpotrafi
potrafi planowac i przeprowadzac
InzP_UO1 eksperymenty, w'tym pomiary i symulacje P6S_UW K U07
komputerowe,  interpretowa¢  uzyskane
wyniki i wycigga¢ wnioski
potrafi  wykorzysta¢ do formutowania
i rozwigzywania zadan inzynierskich K_U06
InzP_U02 i prostych probleméw badawczych metody P6S_UW K_U08
analityczne, symulacyjne oraz K_U09
eksperymentalne
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InzP_UO03

potrafi — przy formutowaniu
irozwigzywaniu zadan inzynierskich —
integrowaé¢ wiedze z zakresu dziedzin nauki
idyscyplin naukowych, witasciwych dla
studiowanego  kierunku studiéw  oraz
zastosowac podejscie systemowe,
uwzgledniajace takze aspekty pozatechniczne

P6S_UW

K _U10

InzP_U04

potrafi dokonac wstepnej analizy
ekonomicznej podejmowanych dziatan
inzynierskich

P6S_UW

K U11

InzP_U05

potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu
funkcjonowania  ioceni¢ —  zwlaszcza
w powigzaniu ze studiowanym kierunkiem
studiow — istniejgce rozwigzania techniczne,
w szczegoblnosci urzadzenia, obiekty, systemy,
procesy, ustugi

P6S_UW

K U12

InzP_U06

potrafi dokona¢ identyfikacji i sformutowac
specyfikacje zlozonych zadan inzynierskich,
charakterystycznych dla studiowanego
kierunku studiéw, w tym zadan nietypowych,
uwzgledniajac ich aspekty pozatechniczne

P6S_UW

K_U10
K_U15

InzP_U07

potrafi oceni¢ przydatno$¢ metod i narzedzi
stuzacych do rozwigzania zadania
inzynierskiego, = charakterystycznego dla
studiowanego kierunku studiéw, wtym
dostrzec ograniczenia tych metod i narzedzi;
potrafi — stosujac takze koncepcyjnie nowe
metody — rozwigzywal zlozone zadania
inzynierskie, charakterystyczne dla
studiowanego kierunku studiéow, wtym
zadania nietypowe oraz zadania zawierajace
komponent badawczy

P6S_UW

K U14

InzP_UO08

potrafi — zgodnie zzadana specyfikacja,
uwzgledniajaca aspekty pozatechniczne —
zaprojektowa¢ ztozone urzadzenie, obiekt,
system lub proces, zwigzane zzakresem
studiowanego  kierunku studiéw, oraz
zrealizowa¢ ten projekt — co najmniej
wczeSci — uzywajac wlasciwych metod,
technik i narzedzi, w tym przystosowujac do
tego celu istniejagce lub opracowujac nowe
narzedzia

P6S_UW

K U13
K U16

InzP_U09

ma do$wiadczenie W rozwigzywaniu
praktycznych zadan, zdobyte w $rodowisku
zajmujgcym sie zawodowo dziatalnosScig
inzynierska oraz zwiazane z wykorzystaniem
materialéw inarzedzi odpowiednich dla
studiowanego kierunku studiéw

P6S_UW

K U021

InzP_U10

ma dos$wiadczenie zwigzane z utrzymaniem
obiektéw  isysteméw  typowych dla
studiowanego kierunku studiéow

P6U_U
P6S_UW

K U020

InzP_U11

ma umiejetno$¢ korzystania i doswiadczenie
w korzystaniu Z norm i standardow
w zakresie studiowanego kierunku studiow

P6U_U
P6S_UW

K U17
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ma doswiadczenie zwigzane ze stosowaniem
technologii wtasciwych dla studiowanego P6U U K U020
InzP_U12 kierunku studiéw, zdobyte w $rodowiskach - K U21
I . . o P6S_UW
zajmujgcych sie zawodowo dziatalnos$cig K _U22
inzynierska

7. Matryca efektéw uczenia sie: zalacznik nr 1.

8. Plan studiow.

Plan studiow na kierunku automatyka i robotyka zawiera informacje na temat
realizacji poszczegélnych przedmiotow w ukladzie semestralnym, ich wymiarze
godzinowym, formach i przypisanych im punktach ECTS. Plany studiow na kierunku
automatyka i robotyka obejmuja wykaz przedmiotow z ich podzialem na przedmioty
podstawowe, przedmioty kierunkowe oraz przedmioty do wyboru, ktére tworza grupe
przedmiotow wybieralnych.

Plan studiéw stacjonarnych stanowi zalacznik nr 2, studiéw niestacjonarnych -

zalacznik nr 3.

9. Karty poszczegdlnych przedmiotow/moduléw Kksztalcenia uwzgledniajace
sposoby weryfikacji efektow ksztalcenia osigganych przez studentéw.
Weryfikacja efektow ksztalcenia odbywa sie poprzez: ocene prac zaliczeniowych
i egzaminacyjnych, ocene odbytych praktyk oraz ocene procesu dyplomowania, na ktéry sktada
sie ocena z pracy dyplomowej oraz z egzaminu dyplomowego. Na kazdej karcie przedmiotu
wskazano metody oceniania kazdego z efektow ksztatcenia z zakresu wiedzy, umiejetnosci oraz
kompetencji spotecznych. Z programem kazdego przedmiotu, literatura oraz sposobami
oceniania studenci zapoznawani sg na pierwszych zajeciach. Metody sprawdzania i oceniania
stopnia osiagniecia przez studentéw zatozonych efektow ksztatcenia sg na Wydziale
Technicznym podzielone na metody formujgce oraz metody podsumowujace.
Ocena formujgca przeprowadzana w trakcie zaje¢ pozwala przekaza¢ studentom
informacje o stopniu realizacji efektdw ksztatcenia, pozwala to takze na zaplanowanie procesu
uczenia sie. Ocenie stopnia osiggniecia efektdw ksztatcenia dla danego przedmiotu stuzy ocena

podsumowujaca.

Metody sprawdzania i oceniania okreslone na Wydziale Technicznym

sprawdzian (ustny, pisemny, ,wejSci6wka”, sprawdzian praktyczny
F1 umiejetnosci, kolokwium czgstkowe, testy pojedynczego lub wielokrotnego
wyboruy, testy z pytaniami otwartymi)

Metody F2 obserwacja/aktywno$¢ (przygotowanie do zajeé, ocena (¢wiczen
formujace wykonywanych podczas zaje¢ i jako pracy wiasnej, prace domowe itd.)

F3 praca pisemna (sprawozdanie, dokumentacja projektu, referat, raport,
pisemna analiza problemu itd.)

F4 wystapienie (prezentacja multimedialna formutowanie dtuzszej wypowiedzi
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ustnej na wybrany temat, ustne formutowanie i rozwigzywanie problemu,
wypowiedz problemowa, analiza projektu itd.)

¢wiczenia praktyczne (¢wiczenia sprawdzajgce umiejetnosci, rozwigzywanie
F5 zadan, c¢wiczenia z wykorzystaniem sprzetu fachowego, projekty
indywidualne i grupowe)

F6 zaliczenie praktyki (arkusz przebiegu praktyki)

egzamin (ustny, pisemny, test sprawdzajacy wiedze z catego przedmiotu

P1 1)
kolokwium (ustne, pisemne, kolokwium podsumowujace semestr, test
P2 sprawdzajacy wiedze z catego przedmiotu, rozmowa podsumowujgca
przedmiot i wiedze)
P3 ocena podsumowujgca powstata na podstawie ocen formujgcych,
uzyskanych w semestrze
Metody . .
P4 raca pisemna (projekt, referat, raport
podsumowujace P P (proj port)
P5 wystapienie/rozmowa (prezentacja, oméwienie problemu itd.)

P6 dokumentacja praktyki

P7 ocena pracy dyplomowej

P8 egzamin dyplomowy

Opis poszczegdlnych przedmiotéw uwzglednionych w programie ksztatcenia dla studiéw
stacjonarnych pierwszego stopnia na kierunku automatyka i robotyka - profil praktyczny
zawierajg karty przedmiotéw, ktére stanowig zalacznik nr 4 oraz znajdujg sie na stronie

internetowej Uczelni: www.ajp.edu.pl.

10. Wymiar, zasady i forma odbywania praktyki wraz z karta praktyki.

W toku 7 semestrow studiéw inzynierskich na kierunku automatyka i robotyka studenci
odbywaja szeSciomiesieczne (dwadzieScia cztery tygodnie) praktyki zawodowe, w tym
po 6 tygodni na pierwszym i drugim roku studiéw oraz 12 tygodni na trzecim roku. Obowiazuje
zaliczenie bez oceny. Tygodniowy czas pracy studenta odbywajacego praktyke jest zgodny
z podstawowym systemem czasu pracy okre$§lonym w art. 129 § 1 kodeksu pracy. Praca
w godzinach nadliczbowych, w nocy, w soboty, niedziele i $wieta moze by¢ wykonywana przez
studenta jedynie za jego zgoda.

Podczas praktyk studenci weryfikujg swoja wiedze w praktyce, sprawdzaja i podnosza
swoje kwalifikacje zawodowe, a takze zapoznaja sie z perspektywami na rynku pracy. Podpisane
z firmami regionu umowy intencyjne dotyczace przyjecia na praktyki zawodowe studentéow
kierunku automatyka i robotyka pozwalajg na realizacje praktyk i pomagaja w odnalezieniu sie
przysztych absolwentéw na regionalnym rynku pracy.

Istnieje mozliwo$¢ odbycia praktyki za granicg. Dokumenty kierujgce na praktyke za
granica wydawane sg w jezyku polskim. Warunkiem jej zaliczenia jest przedtozenie przez
studenta obowigzujacych w Uczelni dokumentéw przettumaczonych na jezyk polski przez

ttumacza przysiegtego. Koszty zwigzane z praktyka zagraniczng w cato$ci pokrywa student.

12




Zalacznik
do Uchwaty Nr 35/000/2020 Senatu AJP
z dnia 23 czerwca 2020 r.

Regulamin odbywania praktyk, ktéry szczegétowo definiuje zakres oraz formy
odbywania praktyk wraz z programem praktyk stanowiag zalgcznik nr 5 oraz znajduja sie na
stronie internetowej Uczelni: www.ajp.edu.pl. Szczeg6towy opis efektéw ksztatcenia zatoZzonych
do realizacji podczas praktyk zawodowych zawarty zostat w karcie przedmiotu Praktyka

zawodowa.

11. Wymogi zwigzane z ukonczeniem studiow i uzyskaniem dyplomu.

Absolwenci studiéw pierwszego stopnia na kierunku automatyka i robotyka otrzymujg
tytut zawodowy inzyniera. Warunkiem wuzyskania tytulu inzyniera jest zloZenie pracy
dyplomowej iuzyskania z niej co najmniej oceny dostatecznej oraz zdanie egzaminu
dyplomowego z wynikiem pozytywnym, pod warunkiem wcze$niejszego uzyskania zaliczenia
wszystkich przedmiotéw, zdania wszystkich egzaminéw przewidzianych planem studiéw oraz
zaliczenia praktyk.

Procedura ztozenia pracy dyplomowej oraz egzaminu dyplomowego zostala opisana
w zbiorze procedur stanowiacych zatacznik do Wydziatowej Ksiegi Jako$ci. Praca dyplomowa
musi spelnia¢ wymogi formalne i edycyjne okre$lone w dokumencie Standardy pracy
dyplomowej, ktéry jest dostepny na stronie internetowej Uczelni: www.ajp.edu.pl

Ogoélne zasady dotyczace pracy dyplomowej oraz warunkéw przeprowadzania
egzaminéw dyplomowych zostaly okre$lone w Regulaminie Studiow Akademii im. Jakuba
z Paradyza w Gorzowie Wielkopolskim stanowigcym zatacznik do Uchwaty Nr 19/000/2019
Senatu AJP z dnia 16 kwietnia 2019 r., Zasady obrony pracy dyplomowej w Akademii im. Jakuba
z Paradyza w Gorzowie Wielkopolskim reguluje Zarzadzenie nr 6/0101/2019 Rektora AJP
z dnia 31 stycznia 2019 r. w sprawie prac dyplomowych i egzaminéw dyplomowych na studiach
prowadzonych w Akademii im. Jakuba z Paradyza.

Wykaz egzaminéw konczacych semestry, sposéb oceniania i sktadowe oceny koncowej
wynikajg bezposrednio ze struktury planu studiéw, tabel semestralnych, rocznych oraz kart

przedmiotow przewidzianych planem studiéw na kierunku automatyka i robotyka.

12. Wskazniki ilo$ciowe charakteryzujgce program studiow.

Wskazniki dotyczace programu studiéw na Kierunku, poziomie i profilu

Liczba semestrow konieczna do ukoniczenia studiéw na
danym poziomie

Liczba punktéw ECTS konieczna do ukonczenia studidw na
danym poziomie

7

210

2554 stacjonarne / 1516

taczna liczba godzin zajeé . .
a 8 )€ niestacjonarne

Laczna liczba godzin zaje¢ prowadzonych na wnioskowanym
kierunku, przez nauczycieli akademickich zatrudnionych w
uczelni sktadajgcej wniosek jako podstawowym miejscu pracy

2554 stacjonarne / 1516
niestacjonarne
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Procentowy udziat liczby punktéw ECTS dla kazdej z dyscyplin,
do ktoérych przyporzadkowany jest kierunek w liczbie punktow
ECTS koniecznej do ukonczenia studiéw na danym poziomie -
w przypadku kierunku przyporzadkowanego do wiecej niz
jednej dyscypliny

1.2 80%
1.3 10%
1.8 10%

Laczna liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w
ramach zaje¢ prowadzonych z bezposrednim udziatem
nauczycieli akademickich lub innych oséb prowadzacych zajecia

210 stacjonarne / 141 niestacjonarne
(w tym 38 punktéw ECTS za

praktyke)

Laczna liczba punktéw ECTS, jakg student musi uzyska¢ w
ramach zaje¢ ksztattujacych umiejetnosci praktyczne

172

Liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach
zajec¢ z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spotecznych
- w przypadku kierunkéw studiéw przyporzadkowanych do
dyscyplin w ramach dziedzin innych niz odpowiednio nauki
humanistyczne lub nauki spoteczne

Liczba punktéw ECTS przyporzadkowana zajeciom lub grupom
zaje¢ do wyboru

63

Wymiar praktyk zawodowych oraz liczba punktéw ECTS, jaka
student musi uzyska¢ w ramach tych praktyk

960 godzin / 38 punktéw ECTS

Liczba godzin zaje¢ z wychowania fizycznego - w przypadku
stacjonarnych studidw pierwszego stopnia i jednolitych studiéw
magisterskich

Liczba punktéow ECTS za praktyke

38

Liczba punktéw ECTS za prace dyplomowa3 i egzamin
dyplomowy

12

13.Moduly ksztaltujace umiejetnosci praktyczne

studentow kompetencji inZynierskich.

oraz sluzace zdobywaniu przez

Program studiéw na kierunku automatyka i robotyka - profil praktyczny obejmuje

moduty zaje¢ powigzane z praktycznym przygotowaniem zawodowym, ktérym przypisano

punkty ECTS w wymiarze wiekszym niz 50% liczby punktéw ECTS, stuzace zdobywaniu przez

studenta umiejetno$ci praktycznych i kompetencji inzynierskich.
L Nazwa przedmiotu/modutu Forma/ _LICZba godzin . hlrfl?éaw
stacjonarne | niestacjonarne
1. Fizyka w/¢éw./lab. 30/30/15 20/20/10 5
2. Materiatoznawstwo w/lab. 30/30 15/18 4
Podstawy elektrotechniki i

3. elektroniki w/lab./p 30/15/30 15/10/18 5

4. Podstawy automatyki w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5

5. Przetwarzanie sygnatéw w/cw. 30/30 15/18 4

6. Grafika inzynierska i CAD w/¢éw./lab. 15/15/30 10/10/18 4
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7. Mechanika techniczna w/lab. 30/30 15/18 4
8. Materiaty konstrukcyjne w/lab./p 15/30/15 10/18/10 4
9. | Sterowniki programowalne PLC w/lab. 15/30 10/18 3
10. Podstawy robotyki w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
11.] Metrologia w/lab. 15/15 10/10 2
12. Inzynieria jakos$ci w/p 15/15 10/10 2
13.| Napedy elektryczne w robotyce w/lab./p 15/30/15 10/18/10 4
Podstawy konstrukgji i
14. eksploatacji maszyn w/lab./p 30/15/15 15/10/10 4
15.| Elementy sztucznej inteligencji w/lab. 15/30 10/18 3
16.| Elementy robotyki w przemysle w/lab./p 15/15/30 10/10/18 4
Automatyzacja proceséw
17. przemystowych w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
18. Projekt inzynierski w/lab./p 15/15/30 10/10/18 4
19. Praktyka zawodowa 960 960 38
Sprzgtowe interfejsy w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
wymiany informacji '
Systemy wbudowane w/lab./p 15/30/15 10/18/10 4
) Wizualizacja proceséw
?50 przemystowych w/lab./p 15/30/15 10/18/10 4
E Sensoryk
= yka w
.% s mechatronice w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
= b . .
= Modelowanie systemow
5 ®
20. g g przemystowych w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
g o
IS Przemystowe bazy
2 < danych w/lab. 30/30 15/18 4
=)
S Zaawansowane
N programowanie w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
- sterownikéw
Projektowanie urzadzen
elektronicznych w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
Hydrauliczne urzadzenia
w/lab./p 30/15/30 15/10/18 5

automatyki
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Napedy pneumatyczne
automatyki w/lab./p 15/30/15 10/18/10 4
Bezprzewodowe
interfejsy w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
komunikacyjne
Prze”;i’igz"vgrfiy;temy w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
Systemy rozproszone w/lab. 30/30 15/18 4
Projektowanie
systemow automatyki w/p 15/30 10718 3
Komputerowe
wspomaganie w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
projektowania
Sysm“;i;‘;ﬁg‘(‘;mwe ! w/lab./p 15/30/15 10/18/10 4
Sterowniki w/lab./ 15/30/15 10/18/10 4
mikroprocesorowe /P
Robotyzacja przemystu w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
Modele i systemy
o sterowania w robotyce w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
= Systemy osadzone w
=
& robotyce w/lab. 30/30 15/18 4
(5]
',g Modelowanie i
= 2| symulacja proceséw w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
21. E -E‘ produkcyjnych
o Qa .
£ c Programowanie
= ™ robotéw w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
]
% Nowoczriinoet;‘zcehmk‘ W w/lab./p 30/15/30 15/10/18 5
N
& Zaawansowane
programowanie w/lab./p 15/30/15 10/18/10 4
sterownikéw
Symulacja komputerowa
uktadéw robotyki w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
Metody sztucznej
inteligencji w robotyce w/lab./p 15/30/30 10/18/18 5
Roboty mobilne w/lab. 30/30 15/18 4
Projektowanie robotéw w/p 15/30 10/18 3
Razem: 2745 2166 172

14.Mozliwos¢ zatrudnienia absolwentow.

Kierunek automatyka i robotyka stanowi odpowiedZ na potrzeby rozwijajacych sie

podmiotéw gospodarczych, a program ksztatcenia na tym kierunku jest wynikiem konsultacji

z przedstawicielami

organizacji

pracodawcéw naszego
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Pracodawcéw, Lubuski Klaster Metalowy, Zachodnia Izba Przemystowo-Handlowa, Lubuska
Fundacja Zachodnie Centrum Gospodarcze, Stowarzyszenie Inzynieréw i Technikéw
Mechanikéw Polskich, Gorzowski Osrodek Technologiczny, Kostrzynsko-Stubicka Specjalna
Strefa Ekonomiczna) oraz pozostaje w $cistym zwigzku z profilem naukowo-badawczym
pracownikéw Wydziatu Technicznego.

Absolwenci kierunku automatyka i robotyka posiadajg interdyscyplinarng wiedze
z zakresu przedmiotoéw zwigzanych z informatyka, elektronika, mechanika i elektromechanika,
metodami  sterowania procesami przemystowymi oraz metodami projektowania
komputerowych uktadéw sterowania robotéw i sztucznej inteligencji. Znajdujg zatrudnienie we
wszystkich gateziach przemystu. Sq bardzo dobrze przygotowani teoretycznie i praktycznie do
podjecia pracy zawodowej jako projektanci nowoczesnych systeméw automatyzacji, projektanci
uktadéw sterowania robotéw, systeméw biomedycznych i biotechnologicznych, a takze jako
twdrcy systemoéw pomiarowych i decyzyjnych.

Absolwenci kierunku sg przygotowani do pracy jako projektanci nowych systemow
automatyzacji lub inzynierowie utrzymywania ruchu uktadéw automatyki w dowolnym
nowoczesnym zaktadzie przemystowym. Uzyskiwana na studiach wiedza umozliwia prace nad
uktadami automatyki zaréwno ciagtej, jak i dyskretnej, ze szczegélnym uwzglednieniem technik
sterowania komputerowego i systeméw mikroprocesorowych, a takze pozwala na zatrudnienie
absolwentéow w zaktadach wykorzystujacych i produkujacych $rodki automatyki. Absolwenci
otrzymujg wiedze z przedmiotéw zwigzanych z informatyka, elektronika, metodami sterowania
procesami przemystowymi, metodami sztucznej inteligencji i systemami ekspertowymi, a takze
systemami  pomiarowymi, nowoczesnymi systemami sterownikéw i regulatorow
przemystowych oraz komputerowym wspomaganiem projektowania uktaddéw sterowania.
Absolwenci sa réwniez przygotowani do pracy inzynierskiej oraz do prac badawczych
i projektowych w zakresie projektowania komputerowych uktadéw sterowania robotéw,
uktadéw sensorycznych, w tym wizyjnych oraz inteligencji maszynowej, a takze
zrobotyzowanych systeméw sterowania produkcja. Ponadto studenci zdobywaja wiedze
o elastycznych systemach produkcyjnych, komputerowo zintegrowanym wytwarzaniu oraz
zintegrowanych systemach zarzadzania i sterowania produkcjg. Absolwenci mogg réwniez
pracowac w zaktadach oraz firmach wytwarzajgcych i stosujacych sprzet automatyki, w biurach
opracowujgcych projekty automatyzacji roéznych dziedzin zycia, w nowoczesnych
przedsiebiorstwach, centrach komputerowych, jak rdéwniez w osrodkach badawczo-

rozwojowych, zajmujacych sie wdrazaniem nowych technologii.

15. Mozliwos¢ dalszego ksztalcenia.
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Po ukonczeniu studidw pierwszego stopnia, absolwenci sg przygotowani do podjecia
studiéw drugiego stopnia. Studenci majg rowniez mozliwo$¢ kontynuowania nauki na studiach

podyplomowych, a takze ubiegania sie o uzyskanie licencji i certyfikatow.
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