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Ogodlna charakterystyka studiow

Nazwa kierunku studiow

Automatyka i Robotyka

Poziom studiow
(studia pierwszego stopnia / studia drugiego stopnia /
jednolite studia magisterskie)

Studia pierwszego stopnia

Profil studiow

ogolnoakademicki

Uwzglednienie w programie studiow ksztatcenia
przygotowujacego do wykonywania zawodu
nauczyciela

(tak, obligatoryjnie / tak fakultatywnie / nie)

nie

Forma lub formy studiow
stacjonarne /niestacjonarne

stacjonarne/niestacjonarne

Tytut zawodowy nadawany absolwentom

(licencjat / inzynier /magister / magister inzynier lub
tytut zawodowy réwnorzedny tym tytutom zgodnie
z §29-31 rozporzqdzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa
Wyzszego z dnia 27 wrzesnia 2018 r. w sprawie
studiow (Dz. U. poz. 1861, z pdzn. zm.)

inzynier

Wskazanie dziedzin nauki i dyscyplin

naukowych lub dziedzin sztuki i dyscyplin
artystycznych, do ktérych odnoszg sie efekty uczenia
sie (w tym dyscypliny wiodgcej) oraz okreslenie
procentowego udziatu liczby punktow ECTS dla
poszczegdlnych dyscyplin w liczbie punktow ECTS
koniecznej do uzyskania kwalifikacji odpowiadajgcych
poziomowi ksztatcenia (Zgodnie z Rozporzgdzeniem
Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyziszego z dnia 11
pazdziernika 2022 r w sprawie dziedzin nauki i
dyscyplin naukowych oraz dyscyplin artystycznych
(Dz.U. Poz. 2202))

Dziedzina nauk inzynieryjno —
technicznych
NAUKI INZYNIERYJNO-
TECHNICZNE
automatyka, elektronika,
elektrotechnika
i technologie kosmiczne 100%

Informacja o posiadanej przez podstawowg jednostke
organizacyjng uczelni kategorii naukowe;j

Kategoria A
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Wskazanie zwigzku kierunku studiéw z misjg uczelni i strategia jej
rozwoju

Zgodnie ze ,Strategiqg Uniwersytetu Zielonogdrskiego na lata 2021-2030” przyjetg Uchwatg
Senatu wdniu 30.06.2021 r. misjg Uniwersytetu Zielonogdrskiego jest tworzenie
spoteczenstwa opartego na wiedzy iksztattowanie kapitatu spotecznego jako dobra
wspoélnego sprzyjajacego efektywnosci dziatan na rzecz rozwoju regionu, gospodarki
i spofeczenstwa. Wizja rozwoju Uniwersytetu Zielonogdrskiego obejmuje tworzenie,
przekazywanie itransfer wiedzy oraz innowacji w regionie przyczyniajacych sie do rozwoju
spoteczenstwa gotowego do podejmowania wyzwan definiowanych w ramach idei przemystu
4.0, w tym zdobywania wiedzy i umiejetnosci postugiwania sie nowoczesnymi technologiami.
Gtéwny cel strategiczny Uniwersytetu Zielonogodrskiego jest ukierunkowany na efektywne
wykorzystanie zasobdéw intelektualnych i doskonalenie potencjatu rozwojowego w celu
sprostania wymogom konkurencyjnego otoczenia w szczegdlnosci poprzez:

— ustawiczne doskonalenie jakosci ksztatcenia poprzez tworzenie innowacji wartosci dla
interesariuszy wewnetrznych i zewnetrznych,

— wzmocnienie pozycji naukowej Uniwersytetu Zielonogodrskiego na tle Uczelni w kraju
oraz wzrost umiedzynarodowienia badan,

— budowanie wartosciowych relacji z interesariuszami zewnetrznymi.

Kierunek Automatyka i Robotyka, studia inzynierskie pierwszego stopnia o profilu
ogolnoakademickim, prowadzony bedzie na Wydziale Nauk Inzynieryjno-Technicznych.
Odpowiedzialne za realizacje ksztatcenia na kierunku sg Instytut Automatyki, Elektroniki i
Elektrotechniki (IAEE), Instytut Sterowania i Systemow Informatycznych (ISSI) oraz Instytut
Metrologii, Elektroniki i Informatyki (IMEI). Ksztatcenie na kierunku Automatyka i Robotyka
stanowi integralny element strategii rozwoju Uniwersytetu Zielonogdrskiego na lata 2021-
2030.

Opis kompetencji oczekiwanych od kandydata ubiegajgcego sie
0 przyjecie na studia pierwszego stopnia

Program studidow na kierunku Automatyka i Robotyka ma charakter techniczny, wymagajacy
od kandydatéw gtebokiej znajomosci nauk scistych, w tym matematyki, fizyki i informatyki na
poziomie wykraczajgcym poza standardowg edukacje srednig. Oczekuje sie, ze kandydaci bedg
wykazywac nie tylko solidne podstawy teoretyczne, ale rowniez zainteresowanie najnowszymi
osiggnieciami w dziedzinie nowoczesnych urzadzen, metod i technik automatyki oraz robotyki.

Kandydaci powinni wykazywaé¢ zdolnosci do analizy i rozwigzywania skomplikowanych
problemdéw technicznych, a takie do zrozumienia podstawowych zjawisk elektryczno-
mechanicznych, ktére sg kluczowe w automatyce i robotyce. Studia na kierunku mogag by¢
podjete przez osoby, ktdre uzyskaty wymagane efekty ksztatcenia, zaktadane dla ksztatcenia
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ogdlnego na poziomie ukonczenia szkoty sredniej i uzyskania $wiadectwa maturalnego
(4 poziom PRK, zgodnie ze Zintegrowanym Systemem Kwalifikacji). Kompetencje oczekiwane
od kandydata obejmujg wiedze na poziomie egzaminu dojrzatosci z zakresu matematyki
i jezyka obcego nowozytnego oraz z jednego przedmiotu wybranego sposrdd: chemia, fizyka,
informatyka lub wynik egzaminu zawodowego /egzaminu potwierdzajgcego kwalifikacje
w zawodzie.

Zasady rekrutacji

Rekrutacja odbywa sie zgodnie z zasadami przeprowadzania rekrutacji na studia pierwszego
stopnia zamieszczonymi w przepisach ogdlnych.

Liczba punktow rekrutacyjnych (LP) wyliczana jest wedtug wzoru:
LP=0,15m1+0,25m;+0,101+0,2 02 + x
gdzie:

m1 — oznacza punkty za przedmiot matematyka z czesci pisemnej egzaminu maturalnego na
poziomie podstawowym

m2 — oznacza punkty za przedmiot matematyka z czesci pisemnej egzaminu maturalnego na

poziomie rozszerzonym

01— 0znacza punkty za przedmiot jezyk obcy nowozytny z czesci pisemnej egzaminu

maturalnego na poziomie podstawowym

02 — oznacza punkty za przedmiot jezyk obcy nowozytny z czesci pisemnej egzaminu

maturalnego na poziomie rozszerzonym

X — oznacza punkty za korzystniejszy wynik (sposrod 1 lub 2 lub 3) uzyskany z:

1 2 3
jednego przedmiotu wybranego sposréd: egzaminu potwierdzajacego kwalifikacje w
egzaminu zawodowego na dyplomie  |zawodzie na dyplomie potwierdzajacym
chemia, fizyka, informatyka kwalifikacje zawodowe
zawodowym
gdzie x =0,3 x2i 0znacza: x2— punkty z czesci gdzie x =0,3 xioznacza: x—punkty z [gdzie x = 0,05 x1 + 0,25 x2i 0znacza: x1 —
pisemnej na poziomie rozszerzonym z wybranego egzaminu zawodowego na dyplomie |punkty z czesci pisemnej egzaminu
przedmiotu zawodowym zawodowego; xo— punkty z czesci praktycznej
egzaminu zawodowego

przy czym:
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e wyniki egzaminu maturalnego orazwyniki egzaminu zawodowego podane
w procentach nalezy wpisa¢ do systemu rekrutacyjnego przeliczajac je na punkty
wedtug zasady 1 procent = 1 punkt;

e zarownowazny przedmiotowi informatyka, uwazane sg przedmioty o nazwach:

o elementy informatyki, podstawy informatyki lub technologia informacyjna.

Dodatkowe kryteria:

1. Kandydaci, ktorzy osiggneli wysokie wyniki w egzaminach maturalnych na poziomie
rozszerzonym, szczegolnie w dziedzinach nauk Scistych, bedg mieli przewage w procesie
rekrutacyjnym. Takie osiggniecia sg dowodem na zaawansowane kompetencje
akademickie i gotowos¢ do podjecia wyzwan zwigzanych z tym wymagajacym programem
studidw.

2. Laureaci oraz finalisci olimpiad stopnia centralnego przyjmowani sg z catkowitym lub
czesciowym pominieciem rankingéw, na podstawie kompletu dokumentéw i wymaganego
potwierdzenia woli podjecia studiow.

Warunki dopuszczenia do postepowania rekrutacyjnego:

1. Rejestracja kandydata na podstawie ztozonego w terminie kompletu dokumentow,

2. Whniesienie optaty za postepowanie rekrutacyjne,

3. Przeliczenie ocen z matury na system punktowy, zgodnie z zasadami okreslonymi
w uchwale rekrutacyjne;j.

Na studia przyjmowani s3 w ramach limitu miejsc kandydaci, ktorzy spetnili wszystkie
wymagania rekrutacyjne i uzyskali najwiekszg liczbe punktéw. Wspdlna lista rankingowa
tworzona jest dla kandydatow z ,,nowa” i ,,starg” maturg na podstawie wynikéw egzamindéw
z przedmiotéw objetych zasadami rekrutacji. Szczegdtowe zasady rekrutacji, przyjete uchwatg
Senatu UZ na okreslony rok akademicki, s3 podawane do publicznej wiadomosci poprzez
umieszczenie na stronie internetowej Uczelni.

Analiza zgodnosci zaktadanych efektow uczenia sie z potrzebami rynku
pracy

Program studiow umozliwia zdobycie wiedzy z zakresu analizy sygnatéw, regulacji
automatycznej, robotyki, algorytméw decyzyjnych i obliczeniowych. Ponadto w programie
studidw przewidziano ksztatcenie umiejetnosci korzystania ze: sprzetu komputerowego w
ramach uzytkowania profesjonalnego oprogramowania inzynierskiego, jak i opracowywania
wtasnych, prostych aplikacji programowania i sterownikdw logicznych; sieci komputerowych
i sieci przemystowych przy eksploatacji i do projektowania uktadéw automatyki oraz
systemoéw sterowania i systemow wspomagania decyzji. Ksztatcenie na kierunku Automatyka
i Robotyka ma na celu przygotowanie do eksploatacji, uruchamiania i projektowania
systeméw automatyki i robotyki w réznych zastosowaniach. Absolwenci sg przygotowani do
pracy w przemysle, a takze w matych i $rednich przedsiebiorstwach zatrudniajacych
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inzynieréw z zakresu automatyki oraz technik decyzyjnych. Absolwenci kierunku sg
przygotowani do podjecia studiéw drugiego stopnia w obszarze nauk technicznych. Ponad to
absolwenci kierunku posiadajg elementarng wiedze w zakresie zarzgdzania i prowadzenia
dziatalnosci gospodarczej oraz znajg zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej
przedsiebiorczosci — wykorzystujgc wiedze i kompetencje inzynierskie mogg podejmowacd
wtasng dziatalnos¢ gospodarcza

Opis sposobdéw weryfikacji i oceny osigganych przez studenta
efektow uczenia sie w trakcie catego procesu ksztatcenia

W toku ksztatcenia na kierunku Automatyka i Robotyka sprawdzane sg osiggniecia studentéw
w zakresie efektow uczenia sie obejmujgcych wiedze, umiejetnosci i kompetencje spoteczne,
zgodnie z zatozonymi celami ksztatcenia. Weryfikacja efektéw uczenia sie odbywa sie na
roznych etapach procesu dydaktycznego i obejmuje zarowno formy teoretyczne, jak
i praktyczne, dostosowane do specyfiki ksztatcenia inzynierskiego. Sposoby oceny efektow
uczenia sie uwzgledniajg roznorodne metody sprawdzania postepdéw studentdw w zaleznosci
od charakteru przedmiotu, rodzaju zaje¢ (wyktady, ¢wiczenia, laboratoria, projekty, praktyki)
oraz poziomu osigganych kompetencji. Podstawowe formy weryfikacji i oceny obejmuja:

1. Weryfikacja wiedzy teoretycznej

e Kolokwia i testy sprawdzajgce — przeprowadzane w formie pisemnej lub elektronicznej,
obejmujgce pytania zamkniete i otwarte, stosowane w przedmiotach wymagajgcych
przyswojenia wiedzy faktograficznej i analitycznej.

e Egzaminy pisemne i ustne — weryfikujgce znajomos$¢ zagadnien teoretycznych oraz
zdolnos¢ logicznego argumentowania i syntezowania informacji.

e Sprawdziany i testy koncowe — oceniajgce kompleksowe opanowanie materiatu
dydaktycznego w danym semestrze lub cyklu ksztatcenia.

2. Weryfikacja umiejetnosci praktycznych

e Obserwacja i ocena umiejetnosci praktycznych studenta — realizowana w ramach zajec
laboratoryjnych, projektowych i praktyk zawodowych.

e Wykonanie sprawozdan laboratoryjnych - dokumentujgcych przeprowadzone
eksperymenty, analizy oraz uzyskane wyniki, pozwalajgce ocenié umiejetno$é stosowania
metod badawczych.

e Projekty inzynierskie — indywidualne lub zespotowe prace projektowe, w ktérych studenci
stosujg zdobyta wiedze do rozwigzywania praktycznych probleméw zwigzanych
z automatyka lub robotyka.

3. Weryfikacja kompetencji spotecznych

Dyskusje i debaty — oceniajace umiejetnos¢ argumentowania, wspoétpracy w grupie oraz
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=

stosowania wiedzy w kontekscie interdyscyplinarnym.

Obserwacja aktywnosci na zajeciach — pozwalajgca na ocene zaangazowania studenta,
zdolnosci pracy zespotowe]j oraz umiejetnosci komunikacyjnych.

Referaty i prezentacje — sprawdzajgce zdolnos¢ samodzielnego opracowania tematu,
przygotowania wystgpienia i efektywnego przekazania informac;ji.

. Weryfikacja efektéw ksztatcenia w ramach praktyk zawodowych

Dokumentacja praktyki — w formie raportu podsumowujgcego realizowane zadania
i nabyte kompetencje.

Opinia opiekuna praktyk — uwzgledniajgca ocene zaangazowania, samodzielnosci oraz
zdolnosci stosowania wiedzy w warunkach rzeczywistej pracy zawodowej.

. Zaliczenie koicowe i praca dyplomowa

Praca inzynierska — samodzielnie opracowany projekt obejmujgcy analize wybranego
zagadnienia z obszaru automatyki i robotyki, oceniany pod katem poprawnosci
merytorycznej, innowacyjnosci oraz praktycznego zastosowania.

Obrona pracy dyplomowej — weryfikujgca umiejetnos¢ prezentacji wynikéw badan, analizy
problemu inzynierskiego oraz odpowiedzi na pytania komisji egzaminacyjne;.

Weryfikacja efektow uczenia sie na kierunku Automatyka i Robotyka odbywa sie na wielu

p

oziomach, przy uzyciu réznorodnych metod dostosowanych do charakteru przedmiotu oraz

specyfiki ksztatcenia praktycznego. Potgczenie testéw teoretycznych, ocen praktycznych

i analizy kompetencji spotecznych pozwala na kompleksowg ocene postepdéw studentow oraz

ich przygotowania do pracy w obszarach technicznych.

Program studiow dla kierunku studidéw, profilu i poziomu ksztatcenia

K

ierunek studiow Automatyka i Robotyka jest przyporzadkowany w 100% do dyscypliny

Automatyka, Elektronika, Elektrotechnika i Technologie Kosmiczne z liczby punktéw ECTS

koniecznych do ukonczenia studiow. tgcznie program studiéw obejmuje kompleksowg wiedze

(o]

p
E

raz praktyczne umiejetnosci, ktére s rozwijane w ramach szczegdtowych zagadnien
rzypisanych do dziedziny nauk inzynieryjno-technicznych, w tym Automatyki, Elektroniki,
lektrotechniki i Technologii Kosmicznych oraz Informatyki Technicznej.

Dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych, Dyscyplina automatyka, elektronika i
elektrotechnika

Tab. 1. Zaktadane efekty uczenia sie dla kierunku automatyka i robotyka studia
pierwszego stopnia o profilu ogélnoakademicki wraz z odniesieniem do efektow
uczenia sie dla kwalifikacji na poziomie 6 Polskiej Ramy Kwalifikacji




Zatqcznik do Uchwaly nr 246 Senatu UZ z 25.03.2026 r.

Symbol
efektu

Po ukonczeniu studiow pierwszego stopnia na kierunku studiow

automatyka i robotyka absolwent:

Efekty
obszarowe dla
poziomu 6

WIEDZA

K_wo1

posiada wiedze w zakresie matematyki, obejmujacg analize
matematyczng, algebre liniowg, statystyke matematyczng oraz
funkcje zmiennej zespolonej, niezbedng do: (a) opisu i analizy ciggtych
i dyskretnych uktadéw dynamicznych, (b) analizy wynikéw
eksperymentu, (c) opisu i analizy dziatania obwodow elektrycznych
oraz analogowych i cyfrowych uktaddw elektronicznych, (d)
rozwigzywania zadan mechaniki ogélnej, obejmujgca kinematyke i
dynamike.

P6S_WG-01

K_W02

ma elementarng wiedze w zakresie matematyki stosowanej
obejmujgcg modelowanie matematyczne, metody numeryczne oraz
techniki symulacji stosowane powszechnie do rozwigzywania zadan
inzynierskich

P6S_WG-01

K_wo3

ma wiedze w zakresie fizyki, obejmujgcg mechanike, termodynamike,
optyke, elektrycznosc i magnetyzm oraz fizyke ciata statego, w tym
wiedze niezbedng do zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych
wystepujacych w uktadach sterowania oraz w ich otoczeniu

P6S_WG-01

K_Wo4

ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie
reprezentacji sygnatdw oraz ciggtych i dyskretnych systeméw
dynamicznych, zaréwno w dziedzinie czasu, jak i czestotliwosci

P65_WG-01

K_W05

zna i rozumie podstawowe pojecia i ma elementarng wiedze w
zakresie budowy i funkcjonowania systeméw operacyjnych oraz
programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu

P65_WG-01

K_W06

ma elementarng wiedze w zakresie budowy i funkcjonowania
procesorow, komputerdw i sieci komputerowych

P65_WG-01

K_Wo7

ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie
podstaw elektrotechniki, w tym wiedze o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielkosciach i jednostkach niezbedng do analizy obwoddéw
elektrycznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

P6S_WG-01

K_wWo8

ma podstawowg wiedze z zakresu elektroniki niezbedng do analizy
dziatania oraz do projektowania prostych uktadéw elektronicznych

P6S_WG-01

K_Wo09

ma podstawowa wiedze o metodach, przyrzadach i systemach
pomiarowych do pomiaru wybranych wielko$ci elektrycznych i
nieelektrycznych

P6S_WG-01
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K_W10

ma elementarng wiedze dotyczaca funkcji, topologii, wtasciwosci i
zastosowan podstawowych przeksztattnikéw energoelektronicznych
typu AC/DC, DC/DC, AC/AC oraz DC/AC

P6S_WG-01

K_Wi1

ma wiedze o podstawowych rodzajach i strukturach uktadéw regulacji
automatycznej: (a) rozumie potrzebe konstruowania opisu
matematycznego systemu na potrzeby projektowania uktadéw
regulacji, (b) posiada elementarng wiedze w zakresie metod
projektowania uktadéw regulacji, (c) rozumie podstawowe
zagadnienia zwigzane ze sterowaniem procesami dyskretnymi i

ciggtymi

P6S_WG-01

K_W12

ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie
wspotczesnych robotdw przemystowych: (a) charakteryzuje
podstawowe uktady napedowe i sensoryczne

robotéw przemystowych, (b) rozumie ograniczenia zwigzane z
funkcjonowaniem robotéw przemystowych, (c) posiada wiedze o
typowych zastosowaniach robotéw w przemysle

P65_WG-01

K_W13

ma ugruntowang wiedze w zakresie zastosowania typowego
oprogramowania i oprzyrzgdowania wykorzystywanego do
projektowania uktadéw automatyki: (a) posiada elementarng wiedze
w zakresie programowalnych sterownikéw logicznych

(PLC), (b) zna podstawowe charakterystyki elektromechaniczne i
typowe przeznaczenie maszyn elektrycznych, (c) zna programowe
narzedzia inzynierskie umozliwiajgce weryfikacje funkcjonowania
uktadéw sterowania

P65_WG-01

K W14

ma uporzadkowang, podbudowang teoretycznie wiedze ogdlng w
zakresie kwantowania i prébkowania sygnatéw, algorytmoéw
sterowania cyfrowego, w tym cyfrowych regulatoréw PID, oraz
implementacji uktadéw regulacji ze sprzezeniem od stanu i
uktadéw z obserwatorami stanu

P6S_WG-01

K_W15

ma uporzadkowang wiedze ogdlng w zakresie urzadzen automatyki
przemystowe;j i sieci przemystowych, znajac ich systematyke,
stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich przedstawiania

P6S_WG-01

K_W16

ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie
formutowania problemdw decyzyjnych, technik

przeszukiwan prostych, heurystycznych i metaheurystycznych, oraz
systemow ekspertowych i obliczen inteligentnych

P6S_WG-01

K_W17

posiada specjalistyczng wiedze w zakresie wybranej specjalnosci

P65_WG-01

K_W18

orientuje sie w obecnym stanie oraz najnowszych trendach
rozwojowych automatyki i robotyki

P6S_WK-02.1
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K_W19

ma podstawowg wiedze niezbednga do zrozumienia spotecznych,
ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan
dziatalnosci inzynierskiej

P6S_WK-02.2

K_W20

ma podstawowa wiedze o metodach, przyrzadach i systemach
pomiarowych do pomiaru wybranych wielkosci elektrycznych i
nieelektrycznych

P6S_WG-01

K_W21

ma elementarng wiedze dotyczacg funkcji, topologii, wtasciwosci i
zastosowan podstawowych przeksztattnikow energoelektronicznych
typu AC/DC, DC/DC, AC/AC oraz DC/AC

P65_WG-01

K_W22

ma wiedze o podstawowych rodzajach i strukturach uktadéw
regulacji automatycznej: (a) rozumie potrzebe konstruowania opisu
matematycznego systemu na potrzeby projektowania uktadéw
regulacji, (b) posiada elementarng wiedze w zakresie

metod projektowania uktadéw regulacji, (c) rozumie podstawowe
zagadnienia zwigzane ze sterowaniem procesami dyskretnymi i

ciggtymi

P6S_WG-01
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UMIEJETNOSCI

potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych ;:SS—GJIXVOE:?;
K_uo1 zrédet, integrowac je w celu interpretacji a takze wyciggaé wnioski i P6S_UK:O4'2,
formutowad opinie PGS:KK-O7.1
potrafi opracowac dokumentacje oraz prezentacje ustng dotyczaca PES UW-03
K_U02 realizacji zadania inzynierskiego, wykorzystujgc do tego celu P6S_UK-(-)4 i
odpowiednie techniki informacyjno-komunikacyjne - '
ma umiejetnos¢ samoksztatcenia sie, m.in. w celu podnoszenia
K_U03 .. P6S_UU-06
- kompetencji zawodowych -
postuguje sie jezykiem angielskim w stopniu pozwalajagcym na
K_Uo04 porozumienie sie, przeczytanie ze zrozumieniem prostych tekstéw P6S_UK-04.3
technicznych oraz instrukcji obstugi sprzetu i oprogramowania
potrafi postugiwac sie witasciwie dobranymi aplikacjami,
Srodowiskami programistycznymioraz symulatorami do obliczen
K_U05 Srodowiskarmi programistycznymi oraz sym ' ’ P6S_UW-03
inzynierskich, syntezy i analizy modeli obiektow, uktadéw -
cyfrowych i analogowych
potrafi dokonac analizy i przetwarzania sygnatéw oraz analizy
K_U06 systemow dynamicznych w dziedzinie czasu i czestotliwosci, P6S_UW-03
wykorzystujgc odpowiednie narzedzia sprzetowe i programowe
otrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac
K_U07 potrati proj P oy ey zskontlg P6S_UW-03
sprzet komputerowy i urzadzenia sieci komputerowej -
otrafi programowac w jezykach niskiego i wysokiego poziomu
K_U08 potrall programowac W jezykac g0 1 Wysokiego pozl P6S_UW-03
oraz analizowac i konfigurowaé wybrane systemy operacyjne -
otrafi dobierac i stosowac elementy elektroniczne i uktad
K_U09 P Y - y P6S_UW-03
scalone do budowy prostych uktadéw elektronicznych -
potrafi zrealizowa¢ pomiary wybranych wielkosci elektrycznych,
K_U10 opracowac wyniki pomiardw, okresli¢ btedy i niepewnosci P6S_UW-03
pomiaréw
potrafi zbadaé podstawowe wtasciwosci obiektu sterowania, aw
K_U11 szczegdlnosci umie sprawdzic stabilnosé, sterowalnosc i P6S_UW-03
obserwowalnosé systemadw liniowych
umie zastosowac wybrane techniki projektowania regulatoréw i
K_U12 y pro] g P6S_UW-03

dokonac oceny jakosci ich funkcjonowania
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K_U13

potrafi rozwigzywac podstawowe zagadnienia zwigzane z
eksploatacjg robotéw przemystowych: (a) potrafi rozwigzywac
zadanie kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych
manipulatoréw przemystowych, (b) potrafi zastosowaé typowe
jezyki i sposoby programowania robotow, (c) zna i stosuje zasady
bezpieczenstwa zwigzane z zastosowaniem robotéw

P6S_UW-03

K_U14

potrafi zaprojektowac prosty uktad sterowania z zastosowaniem
programowalnych sterownikéw logicznych (PLC): (a) umie
zastosowac podstawowe struktury i jezyki umozliwiajgce opis
funkcjonowania PLC, (b) potrafi zweryfikowaé poprawnosc¢ opisu
funkcjonalnosci prostego uktadu sterowania.

P6S_UW-03

K_U15

potrafi projektowac cyfrowe uktady regulacji automatycznej,
dobierac regulatory, czujniki pomiarowe i urzagdzenia wykonawcze

P6S_UW-03

K_U16

potrafi stosowaé oprogramowanie wspomagajgce, np. Matlab
Control System Toolbox oraz Simulink, w zadaniach projektowania
uktadéw sterowania

P6S_UW-03

K_U17

potrafi wyspecyfikowac problem decyzyjny, oceni¢ przydatnos¢
metod i istniejgcych narzedzi sztucznej inteligencji do jego
rozwigzania, oraz zaprojektowac i zaimplementowad prosty system
wspomagania decyzji

P6S_UW-03

K_U18

potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedze do rozwigzywania
prostych zadan zwigzanych z wybrang specjalnoscia

P6S_UW-03

K_U19

podczas formutowania i rozwigzywania zadan obejmujacych
projektowanie elementéw, uktadéw i systemdw automatyki potrafi
dostrzegac ich aspekty pozatechniczne, w tym srodowiskowe,
ekonomiczne i prawne

P65_WK-02.3,
P6S_UW-03

K_U20

stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w
przemysle

P6S_UW-03,
P6S_KR-09

K_U21

potrafi ocenic przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzgcych
do rozwigzywania prostych zadan inzynierskich, typowych dla
automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowac wtasciwe metody i
narzedzia

P6S_UW-03

K_U22

potrafi zredagowac, przeanalizowad i przedstawi¢ wymagania w
przedsiewzieciach zwigzanych z rozwigzywaniem zadan
inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki.

P6S_UW-03

KOMPETENCIJE SPOLECZNE

K_K01

ma $wiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace witasng oraz gotowos¢
do przestrzegania zasad okreslajgcych prace w zespole

P6S_UO-05.1
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ma $wiadomos¢ dynamicznego rozwoju i wptywu innowatorskich
K_K02 rozwigzan inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost Psggvlgggizl'
poziomu cywilizacyjnego - '
ma $Swiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie
uktadéw automatyki i robotyki oraz wynikajacej stad koniecznosci
podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
. .. . e P6S_UU-06,
K_Ko03 nowopowstajgcych technologii, znajgc mozliwosci dalszego PES KK-072
doksztatcania sie (studia Il'i Il stopnia, studia podyplomowe, kursy - '
i egzaminy przeprowadzane przez uczelnie, firmy i organizacje
zawodowe)
rozumie potrzebe zrozumiatego formutowania informacji
. . L . .. . P6S_KO-08.1,
K_Ko4 zwigzanych z osiggnieciami techniki w dyscyplinie automatyka i
P6S_ KO-08.2
robotyka -
rozumie koniecznos¢ przedsiebiorczosci i profesjonalizmu w pracy P6S_WK-02.3,
K KOS inzyniera oraz postepuje zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej P6S_KK-07.2,
- P6S_KO0-08.3,
P6S_ KR-09
potrafi wspoétdziatad i pracowaé w grupie, przyjmujgc w niej rézne
P . . p L P6S_UO-05.1,
K_K06 role, okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie
. . P6S_UO-05.2
lub innych zadania
Kategorie Odniesi
Charakterysty Kod e . enie do
ki efektow kwalifikacji Kwalifikacje kierunko
uczenia sie wych
efektow
uczenia
sie
Wiedza: absolwent zna i rozumie
w zaawansowanym stopniu — wybrane fakty, obiekty i zjawiska | K_WO01,
oraz dotyczace ich metody i teorie wyjasniajgce ztozone zaleznosci | K_WO02,
miedzy nimi, stanowigce podstawowg wiedze ogdlng z zakresu | K_WO03,
dyscyplin naukowych lub artystycznych tworzacych podstawy | K_WO04,
teoretyczne oraz wybrane zagadnienia z zakresu wiedzy | K_WO5,
P6S_WG-01 , . . L.
szczegotowej — whasciwe dla programu studiéw, a w przypadku | K_WO06,
studiow o profilu praktycznym — rdéwniez zastosowania | K_WO07,
praktyczne tej wiedzy w dziatalnosci zawodowe] zwigzanej z ich | K W08,
kierunkiem K_W09,
Wiedza (W) K_W10,
K_W11,
K_W12,
K_W13,
K_W14,
K_W15,
K_W16,
K_ W17,
K_W20,
K_W21,
K W22
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P6S_WK-02.1 | fundamentalne dylematy wspétczesnej cywilizacji K_W18
P6S_WK-02.2 podstawowe ekonomiczne, prawne, etyczne i inne |,
uwarunkowania roéinych rodzajéw dziatalnosci zawodowej
zwigzanej z kierunkiem studiéw, w tym podstawowe pojecia i | K_K02
zasady z zakresu ochrony wifasnosci przemystowej i prawa
autorskiego K W19
P6S_WK-02.3 podstawowe zasady tworzenia i rozwoju réznych form
przedsiebiorczosci
K_KO5,
K_U19
Umiejetnosci: absolwent potrafi
wykorzystywac posiadang wiedze:
— formutowac i rozwigzywac ztozone i nietypowe problemy oraz | K_U01,
wykonywaé zadania w warunkach nie w petni przewidywalnych | K_U02,
przez: K_U05,
- wiasciwy dobér zrédet i informacji z nich pochodzacych, | K_UO06,
dokonywanie oceny, krytycznej analizy i syntezy tych informacji, K_U07,
P6S_UW-03 . . .. . .
- dobdr oraz stosowanie wtasciwych metod i narzedzi, w tym | K_UO0S,
zaawansowanych technik informacyjno—komunikacyjnych K_U09,
K_u1o0.
wykorzystywac posiadang wiedze K_U11,
Umiejetnosci — formutowac i rozwigzywac problemy oraz wykonywac zadania K_U12,
(v) typowe dla dziatalnosci zawodowej zwigzanej z kierunkiem | K_U13,
studidow — w przypadku studidw o profilu praktycznym K_U14,
K_U15,
K_U16,
K_U17,
K_U18,
K_U19,
K_U21,
K_U22
P6S_UK-04.1 | komunikowaé sie z otoczeniem z uzyciem specjalistycznej K_U01,
terminologii K_U02
P6S_UK-04.2 | bra¢ udziat w debacie — przedstawia¢ i oceniaé rdozne opinie i | K_U01
stanowiska oraz dyskutowac o nich
P6S_UK-04.3 | postugiwac sie jezykiem obcym na poziomie B2 Europejskiego K_Uo4
Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego
P6S_UO-05.1 | planowadiorganizowac prace -indywidualng oraz w zespole K_KO06,
K_K01
P6S_UO0-05.2 | wspotdziata¢ z innymi osobami w ramach prac zespotowych K_K06
(takze o charakterze interdyscyplinarnym)
PES UU-06 §amodzielnie planowad i realizowac wtasne uczenie sie przez cate | K_UO03,
B zycie K_KO3
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Kompetencje spoteczne: absolwent jest gotéw do

P6S_ KR-09 .
- innych,

- dbatosci o dorobek i tradycje zawodu

P6S_KK-07.1 krytycznej oceny posiadanej wiedzy i odbieranych tresci K_U01
uznawania znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu problemoéow | K_K02,
poznawczych i praktycznych oraz zasiegania opinii ekspertow w | K_K03,

P6S_KK-07.2 L . . .

- przypadku trudnosci z samodzielnym rozwigzaniem problemu K_KO05
-08. tniani bowigzan t h, 5t i i K_K04
Kompetencj P6S_KO-08.1 W\(pe nlarlug z0 owujlzan spo ecznych, wspétorganizowania o
dziatalnosci na rzecz srodowiska spotecznego K_K04
e Spoteczne K KOS
(K) P6S_KO-08.2 inicjowania dziatan na rzecz interesu publicznego -

P6S_KO-08.3 myslenia i dziatania w sposdb przedsiebiorczy
odpowiedzialnego petnienia rél zawodowych, w tym: K_KO05,
- przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od | K_U20

Wskazniki dotyczgce programu studiow

WSKAZNIKI DOTYCZACE PROGRAMU STUDIOW NA KIERUNKU, POZIOMIE | PROFILU

Liczba semestréw konieczna do ukonczenia studidow na danym

_ 7
poziomie
Liczpa punktéw ECTS konieczna do ukonczenia studiow na danym 210
poziomie
taczna liczba godzin zajec
Stacjonarne:
Specjalnosé: Przemysfowe systemy automatyki i robotyki 2440
Specjalnosé: Automatyka przemystowa 2455
Niestacjonarne:
Specjalnosé: Przemysfowe systemy automatyki i robotyki 1468
Specjalnosé: Automatyka przemystowa 1477

Liczba godzin przedmiotéw obieralnych (nie mniej niz 30% punktow
ECTS) obejmuje Specjalnos¢ | - Przemystowe systemy automatyki i
robotyki lub Specjalnos¢ Il - Automatyka przemysfowa

66 ECTS (31%)

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

2440(2455)
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Procentowy udziat liczby punktéw ECTS dla kazdej z dyscyplin, do
ktorych przyporzgdkowany jest kierunek w liczbie punktéw ECTS
koniecznej do ukonczenia studiéw na danym poziomie

Automatyka, Elektronika, Elektrotechnika i Technologie Kosmiczne

100% (ECTS)

taczna liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach
zaje¢ prowadzonych zbezposrednim udziatem nauczycieli
akademickich lub innych oséb prowadzgcych zajecia

105

taczna liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach
zaje¢ zwigzanych z prowadzong w uczelni dziatalnoscia naukowa
w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany jest
kierunek studiow

120

Liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach zajec
zdziedziny nauk humanistycznych Ilub nauk spotecznych -
w przypadku kierunkow studiow przyporzgdkowanych do dyscyplin
w ramach dziedzin innych niz odpowiednio nauki humanistyczne lub
nauki spoteczne

12

Wymiar praktyk zawodowych oraz liczba punktow ECTS, jakg student
musi uzyska¢ w ramach tych praktyk (jezeli program studiéw na
wnioskowanym kierunku przewiduje praktyki)

160 godzin

6 punktoéw ECTS

Liczba godzin zaje¢ zwychowania fizycznego — w przypadku

stacjonarnych studidow pierwszego stopnia

60 h

Moduty zaje¢ zwigzane z prowadzonymi badaniami naukowymi w dziedzinie nauki lub sztuki
zwigzanej z kierunkiem studiéw, stuzgce zdobywaniu przez studenta pogtebionej wiedzy oraz

umiejetnosci prowadzenia badan naukowych

Nazwa modutu zajec Forma/formy zajec taczna liczba godzin (Liczba punktow ECTS
Podstawy techniki
cyfrowej i Wyktad, laboratorium 60 5
mikroprocesorowej
Sygnaty i systemy dynamiczne Wyktad, laboratorium 60 5
Technik lacji

echnika regu.aql Wyktad, laboratorium 75 6
automatycznej
Podstawy robotyki Wyktad, laboratorium 60 6
S'terowrfmle procesami Wyktad, laboratorium 60 5
ciggtymi
Sterowanie robotéw Wy!dad, laboratorium, 75 5

projekt

Aut tyk d

uromatyka napedu Wyktad, laboratorium 45 3
elektrycznego
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SystemY czasu Wyktad, laboratorium 45 4
rzeczywistego
Modelowanie i .
. Wyktad, laboratorium 60 5
symulacja
Podstawy energoelektroniki Wyktad, laboratorium 60 5
Metody analizy danych Wyktad, ¢wiczenia 45 4
ot - -
erowanle.procesaml Wyktad, laboratorium 60 5
dyskretnymi
Cyfrovv,e przetwarzanie Wyktad, laboratorium 60 5
sygnatow
S t h
ensory W systemac Wyktad, laboratorium 45 4
sterowania
P Ine st iki
rogramowa ne sterownix Wyktad, laboratorium 60 5
logiczne
Seminarium dyplomowe Seminarium 100 16
Modut specjalistyczny Przemystowe systemy automatyki i robotyki 32 ECTS
Diagnostyka proceséw .
przemystowych wyktad, laboratorium 60 5
Urzadzenia automatyki wyktad, laboratorium
przemystowej 45 4
Zautomatyzowane systemy wyktad, laboratorium
wytwarzania 60 4
Systemy wbudowane/ wyktad, laboratorium
Sprzetowe systemy 45 4
sterujgce
Projekt grupowy projekt 75 6
Algorytmy sterowania wyktad, laboratorium
cyfrowego / Systemy wizyjne 60 4
Inteligentne systemy wyktad, laboratorium
pomiarowo-sterujgce/
. 60 5
Komputerowa technika
pomiarowa
Modut specjalistyczny Automatyka przemystowa 32 ECTS
El t k
emen ywy onaweze wyktad, laboratorium 60 5
automatyki
Prret " -
rzetworniid pomiarowe wyktad, laboratorium 60 5
Projekt grupowy projekt 60 4
K tybilnos¢
ompatyblinosc wyktad, laboratorium 60 4

elektromagnetyczna
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CAD uktaddw elektronicznych

wyktad, laboratorium

45

Procesory sygnatowe i
mikrokontrolery/ Uktady
energoelektroniczne

wyktad, laboratorium

45

Oprogramowanie aparatury
pomiarowo- sterujgcej/
Komputerowe systemy
pomiarowe

wyktad, laboratorium

45

Bezprzewodowe sieci
sensorowe / Napedy
precyzyjne i roboty
przemystowe

wyktad, laboratorium

45

Razem

120

Profil ogdlnoakademicki — obejmuje zajecia zwigzane z prowadzong w uczelni
dziatalnosciq naukowg w dyscyplinie lub w dyscyplinach, do ktorych przyporzqgdkowany
jest kierunek studiow, w wymiarze wiekszym niz 50% liczby pkt ECTS i uwzglednia udziat
studentéow w zajeciach przygotowujgcych do prowadzenia dziatalnosci naukowej lub

udziat w tej dziatalnosci (drugi stopien studiow)

Moduty zaje¢ do wyboru

Nazwa modutu zajec Forma/formy zajec taczna liczba godzin [Liczba punktow ECTS
Modut specjalistyczny wyktad, laboratorium 435 35
Seminarium dyplomowe Seminarium 100 16
Praktyka praktyka 160 6
ngyk.ang‘lelsk| HIV/ Jezyk Laboratorium 120 9
niemiecki I-IV

Razem 66

Program studiow umozliwia studentowi wybdr zajel, ktérym przypisano punkty ECTS w
wymiarze mniejszym niz 30% liczby pkt. ECTS

Zajecia lub grupy zajeé (sylabusy)

Kazdemu modutowi przypisano okre$lone efekty uczenia sie, tresci programowe, formy
i metody ksztatcenia gwarantujgce ich osiggniecie, a takze odpowiadajgcg im liczbe punktow
ECTS. Wszystkie te informacje zostaty szczegdétowo opisane w sylabusach, ktére dostepne sg
w wersji elektronicznej na stronie: https://webapps.uz.zgora.pl/syl.
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Sposoby weryfikacji i oceny osiggania przez studenta zaktadanych
efektdw uczenia sie

Warunki izasady uznawania efektow iokreséw ksztatcenia oraz kwalifikacji uzyskanych
w szkolnictwie wyzszym okresla Regulamin Studiéw na UZ przyjety Uchwatg nr 478 Senatu UZ
z2dn.25.09.2024r. Szczegbétowe warunki izasady uznawania efektow i okresdw ksztatcenia
oraz kwalifikacji uzyskanych w szkolnictwie wyzszym zamieszczone s3 w rozdziale
4 Regulaminu Studiow UZ w ktorym okreslono zasady zaliczania realizacji planu studiow
podczas studiowania rowniez winnej uczelni (w tym zagranicznej), przeniesienia zinnej
uczelni czy wznowienia studiow. Na wniosek kandydata Dziekan okresla, czy kandydat
osiggnat na uczelni macierzystej zaktadane efekty ksztatcenia, zbiezne z efektami ksztatcenia
na odpowiednim kierunku studidw prowadzonym na Wydziale Nauk Inzynieryjno-
Technicznych i czy uzyskat odpowiednig liczbe punktéw ECTS.

Zasady sprawdzania ioceniania stopnia osiggania efektéw ksztatcenia obowigzujace na
kierunku Automatyka i Robotyka opisane sg w kartach przedmiotu (sylabusach) dla kazdego
modutu (przedmiotu) oczym studenci informowani bedg na pierwszych zajeciach.
Dodatkowo, wszystkie karty przedmiotéw z petng informacjg (m.in. wymagania, zakres
tematyczny, metody i efekty uczenia sie, warunki zaliczenia, itd.) bedg zamieszczone na
stronie internetowej UZ (w systemie SylabUZ: https://webapps.uz.zgora.pl/syl/). Sprawdzanie
i ocenianie prowadzone bedg systematycznie. Uzyskane oceny sg jawne. Student ma prawo
wgladu do swoich ocenionych prac. Prowadzgcy gromadzg dokumentacje stuzgca weryfikacji
osiggania efektdw ksztatcenia oraz poswiadczajaca stopien osiggania efektéw. Przy weryfikacji
efektéw ksztatcenia przyjmuje sie zatozenie, ze uzyskanie pozytywnej oceny z egzaminu lub
zaliczenia konczacego przedmiot/modut, pracy i egzaminu dyplomowego, a takze praktyki
zawodowe] potwierdza osiggniecie wszystkich efektéw ksztatcenia ustalonych dla
wymienionych elementdw procesu ksztatcenia. Stopien uzyskania efektow ksztatcenia wynika
z wystawionej oceny.

Stosowane metody sprawdzania i oceniania efektdw ksztatcenia sg roznorodne, uwzgledniajg
specyfike poszczegdlnych kategorii efektéw (wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych).
Stosowane metody sprawdzania efektéw w zakresie wiedzy to kolokwia/sprawdziany, testy
(pytania otwarte izamkniete), wypowiedzi ustne, przygotowanie prezentacji. Ocenianie
stopnia osigganych efektédw ksztatcenia w zakresie umiejetnosci dokonuje sie na podstawie
obserwacji przeprowadzenia doswiadczen, wykonania badan, oceny przygotowanych
sprawozdan, kart pracy laboratoryjnej, raportéw, projektow. Osiggniecia w zakresie
nabywania kompetencji spotecznych niezbednych w dziatalnosci badawczej weryfikowane sg
na podstawie wnikliwej obserwacji studentow podczas samodzielnej i zespotowej pracy
w ramach realizowanych aktywnosci podczas ¢wiczen, laboratoridw, seminariow oraz
projektéw. Efekty z zakresu pogtebionej wiedzy iumiejetnosci badawczych oceniane sg
rowniez podczas wykonywania pracy dyplomowej i w trakcie egzaminu dyplomowego.
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Efekty ksztatcenia przypisane praktykom weryfikowane sg na podstawie wpisow z praktyk
potwierdzonych przez opiekuna praktyk w zaktadzie pracy oraz opinii powotanego dla
kierunku Automatyka i Robotyka koordynatora praktyk. Tematyka praktyk musi by¢ zgodna
z kierunkiem Automatyka i Robotyka i jest zalezna od specyfiki przedsiebiorstwa, w ktérym
bedzie realizowana. Weryfikacja umiejetnosci jezykowych, zuwzglednieniem jezyka
specjalistycznego, odbywac sie bedzie na poziomie B2, z zastosowaniem metod takich jak.:
wypowiedZ ustna, praca pisemna, kolokwium, test, obserwacja iocena aktywnosci na
zajeciach oraz egzamin.

Na zakonczenie procesu ksztatcenia przeprowadzany bedzie egzamin dyplomowy inzynierski.
Zasady realizacji prac dyplomowych oraz przebiegu egzaminu dyplomowego na Wydziale
Nauk Inzynieryjno-Technicznych UZ zostaly opisane w obowigzujgcym regulaminie,
zatwierdzonym przez Wydziatowg Rade ds. Ksztatcenia zamieszczonym na stronie
internetowej.

Analiza wynikéw nauczania pozwoli na uzyskanie informacji o zakresie i poziomie osiggniecia
efektéw ksztatcenia. Prowadzona bedzie na biezagco w ramach Rady Programowej Kierunku
oraz Wydziatowej Rady ds. Ksztatcenia. Na tej podstawie dokonywane bedg modyfikacje
procesu nauczania np. w zakresie stosowanych metod osiggania efektéw ksztatcenia,
sposobdw oceniania, organizacji zajed itp.

Prace egzaminacyjne beda miaty charakter pisemny lub ustny. W przypadku egzaminu
pisemnego bedg to testy wyboru z pytaniami zamknietymi, testy z pytaniami otwartymi, prace
pisemne z pytaniami otwartymi. Tematyka prac dotyczy¢ bedzie zakresu tresci ksztatcenia
opisanych w sylabusach poszczegdlnych modutéw/specjalnosci, ktorych egzamin dotyczy.
W sylabusach opisane bedg réwniez warunki ikryteria zaliczenia poszczegdlnych prac
egzaminacyjnych.

Prace dyplomowe inzynierskie beda miaty posta¢ opracowania zgodnego z przyjetymi
normami dla tego typu opracowan.

Wymiar, zasady i forma odbywania praktyk zawodowych

1. Cel i charakter praktyk

Na kierunku Automatyka i Robotyka praktyki zawodowe stanowig integralny element procesu
ksztatcenia, umozliwiajac studentom zdobycie doswiadczenia zawodowego oraz zastosowanie
zdobytej wiedzy teoretycznej w rzeczywistym Srodowisku pracy. Praktyki realizowane sg
w zaktadach przemystowych, instytucjach badawczo-rozwojowych oraz jednostkach
administracyjnych, ktdrych dziatalnos¢ jest zwigzana z szeroko pojetg, automatyka,
automatyzacjg i robotyka.
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2. Wymiar praktyk zawodowych

Praktyka zawodowa realizowana jest w wymiarze 160 godzin (ok. 1 miesigc), zgodnie
z profilem ogdlnoakademickim kierunku studiow.

3. Forma odbywania praktyki
Praktyki mogg byc¢ realizowane w formie:

e indywidualnej — student samodzielnie wybiera jednostke, w ktérej odbedzie praktyke (po
uprzednim zatwierdzeniu przez uczelnie),

e skierowania przez uczelnie — uczelnia organizuje miejsca praktyk we wspodtpracujgcych
instytucjach i przedsiebiorstwach,

e praktyk realizowanych w ramach projektéw badawczych — studenci mogg realizowaé
praktyke poprzez udziat w projektach naukowych dotyczacych automatyki i robotyki.

4. Miejsce i termin odbywania praktyki

Harmonogram praktyk ustalany jest przez Dziekana Wydziatu i podawany do wiadomosci
studentédw na poczatku semestru, w ktérym zaplanowano realizacje praktyk. Praktyki
odbywajg sie w terminie niekolidujgcym z zajeciami dydaktycznymi.

Student moze samodzielnie wybra¢ instytucje, w ktorej odbedzie praktyke, jednak musi ona
spetnia¢ wymagania zgodnosci z programem ksztatcenia. W przypadku trudnosci ze
znalezieniem miejsca praktyki, uczelnia oferuje wsparcie poprzez liste wspotpracujgcych
zaktadow pracy i instytucji.

5. Nadzor nad przebiegiem praktyki

Nadzdr nad realizacjg praktyki sprawuje Koordynator praktyk zawodowych, wyznaczony przez
Dziekana. Koordynator odpowiada za:

e weryfikacje poprawnosci organizacji praktyk,

e ocene dokumentacji praktyk,

e wspotprace z opiekunami praktyk w jednostkach przyjmujgcych studentéw.

Kazdy student ma réwniez opiekuna praktyk w zaktadzie pracy, ktdry nadzoruje jego
dziatalnos¢ i monitoruje postepy w zdobywaniu umiejetnosci.

6. Warunki zaliczenia praktyki

Warunkiem zaliczenia praktyki jest przedtozenie przez studenta dokumentacji praktyki,
obejmujace;j:

e Opinie opiekuna praktyk — ocene postawy i zaangazowania studenta w czasie praktyki,
e Sprawozdanie z realizacji praktyki — podsumowanie najwazniejszych doswiadczen
zdobytych w trakcie odbywania praktyki.
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Zaliczenia praktyki dokonuje Koordynator praktyk na podstawie ztozonych dokumentéw oraz
ich zgodnosci z efektami ksztatcenia okreslonymi w programie studiow.

7. Dokumenty zwigzane z organizacjg praktyk

Wzory dokumentdw dotyczgcych organizacji praktyk zawodowych, w tym Porozumienia
o organizacji praktyki, skierowania na praktyke oraz regulamin praktyk, sg dostepne na stronie
internetowej wydziatu.

8. Mozliwos¢ odbywania praktyk za granica

Studenci mogg realizowac praktyki zawodowe réwniez poza granicami kraju w ramach
programéw wymiany akademickiej, takich jak Erasmus+ lub innych inicjatyw wspétpracy
miedzynarodowe;j.

9. Praktyki alternatywne dla studentoéw niepetnosprawnych

Za zgodg Dziekana studenci niepetnosprawni mogg odbywac praktyki w formie dostosowane;j
do ich mozliwosci, np. poprzez zdalne uczestnictwo w projektach badawczych lub realizacje
zadan analitycznych w ramach jednostek naukowych.




