. Poziom studiow:
. Profil studiow:

. Forma studiow:

~N o OB W NP

. Nazwa wydzialu:
. Nazwa kierunku:

Program studiéw

I. PODSTAWOWE DANE O STUDIACH

Wydziat Mechaniczny Energetyki i Lotnictwa
Robotyka i Automatyka

studia drugiego stopnia

ogolnoakademicki

stacjonarna

. Jezyk prowadzenia studiow: polski, angielski
. Dyscypliny naukowe, do ktorych przypisany jest kierunek (udziat procentowy):

inzynieria mechaniczna (70%) — dyscyplina wiodaca
automatyka, elektronika i elektrotechnika (30%)
(w przypadku przyporzqdkowania kierunku studiow do wigcej niz 1 dyscypliny, wskazuje si¢ dyscypling wiodgcq, w ramach ktorej bedzie

uzyskiwana ponad polowa efektow uczenia sig)

8. W przypadku zawodu, o ktérym mowa w art. 68 Ustawy, standardy ksztalcenia, na podstawie

ktorych beda prowadzone studia: (nie dotyczy)

9. Liczba semestrow studiow: 3 dla studiow w jezyku polskim, 4 dla studiow w jezyku angielskim

10. Tytut zawodowy nadawany absolwentom: magister inzynier
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Il. OKRESLENIE EFEKTOW UCZENIA SIE

1. Tabela odniesien efektow uczenia si¢ dla programu studiow do:
—  uniwersalnych charakterystyk pierwszego stopnia PRK, na poziomie 6 dla studiow pierwszego stopnia/na poziomie
7 dla studiow drugiego stopnia, okreslonych w zalaczniku do ustawy o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji
(Dz.U. 2 2020 r., poz. 226) - ,,Odniesienie-symbol”,
—  charakterystyk drugiego stopnia PRK, na poziomie 6 dla studiow pierwszego stopnia/ na poziomie 7 dla studiow
drugiego stopnia, okreslonych przez rozporzadzenie w sprawie charakterystyk drugiego stopnia dla kwalifikacji
na poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacji (Dz.U. z 2018 r. poz. 2218); z uwzglednieniem charakterystyk
drugiego stopnia inzynierskich (dla studiow konczacych si¢ nadaniem tytutu zawodowego inzyniera albo magistra
inzyniera) - ,,Odniesienie — symbol I/II1”.

Symbol
efektu
uczenia si¢ . Odniesienie — | Odniesienie
Lp. dla Efekt uczenia sig symbol /111 —symbol
programu
studiow
Wiedza
Ma poszerzona i poglebiona wiedze w zakresie niektorych dziatow
matematyki obejmujaca metody matematyczne niezbe¢dne do: (I)
modelowania i analizy dziatania zaawansowanych elementéw oraz
1. AiR2_WO01 | uktadow sterowania i uktadow mechanicznych robotéw a takze | I.P7S_WG.o P7U W
zjawisk fizycznych w nich wystepujacych; (II) opisu, analizy
dziatania oraz syntezy zlozonych ukladow sterowania, w tym
systemOw zawierajacych uklady programowalne.
Ma poszerzong i poglebiong wiedze¢ w zakresie fizyki inzynierskiej
2 AIR2 W02 obejmujaca procesy Wymiar}y ciepta i element}{ biofizyki konieczne | |.P7S_WG.o P7U W
- do zrozumienia warunkéw pracy robotow przemystowych | [1I.P7S_WG -
i medycznych.
Ma poszerzong i podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie opisu
. i metod analizy zlozonych uktadow sterowania, w tym uktadow | 1.P7S_WG.o
3. AIRZ_W03 wielowarstwowych, kaskadowych; ma wiedze na temat sterowania | I[1.P7S_WG P7U_W
rozmytego i odpornego.
Ma poszerzong i podbudowang teoretycznie wiedz¢ w zakresie metod 1.P7S WG
4. AiR2_W04 | rozwiazywania zadan sterowania optymalnego i problemow liniowo- H1.P7S WG P7TU_W
kwadratowych. =
5 AiR2_ W05 Ma pogigbionq wiedzg w zakresie projektowania uktadéw automatyki | 1.P7S_WG.o P7U_ W
cyfrowej. I1.P7S_WG
Ma poglebiong i uporzadkowana wiedzg¢ w zakresie metod
. modelowania i identyfikacji ukladow automatyki i robotyki. Ma | I[.P7S_WG.o
6. AIRZ_W06 uporzadkowang wiedz¢ na temat miernictwa wielkosci | II.P7S_WG P7U_W
dynamicznych.
7 AiR2 W07 Ma upoyzqd_l?owanat i' poglqbion_q wiedze W_zalfresie tc_eorii i metod 1P7S WG.0 P7U W
- optymalizacji lokalnej, globalnej, dyskretnej i mieszanej. - -
Ma poglebiona i uporzadkowana wiedz¢ w zakresie zasad
. modelowania, konstruowania i analiz, w szczegdlnosci analiz | |.P7S_WG.o
8 AIRZ_W08 wytrzymatosciowych i zderzeniowych uktadow mechanicznych | I11.P7S_WG P7U_W
robotow, biorobotéw, manipulatoréw i robotéw mobilnych.
Ma uporzadkowang wiedze w zakresie modelowania dynamiki
9. AiR2_W09 | uktadow mechatronicznych oraz ich opisu w jezyku mechaniki | 1.P7S_WG.0 P7U_W
analityczne;j.
Ma uporzadkowang wiedz¢ w zakresie zaawansowanych narzedzi 1 P7S WG.0
10. | AIR2_W10 | mechaniki komputerowej i mozliwosci ich zastosowan w Iil P78 W'G P7TU_W
modelowaniu i ocenie charakterystyk uktadéw robotyki i biorobotyki. =
. Ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych | 1.P7S_WG.o
11 ] AiRz_wil osiagnieciach w zakresie automatyki i robotyki. I11.P7S_ WG PTU_W
12. | AIR2 W12 Posiada upor;qdkowz}nq wiedz¢ w zakresie metod sterowania i | |.P7S_WG.0 P7U_ W
programowania robotow. I1.P7S_WG
Ma wiedze¢ niezbedna do rozumienia spotecznych, ekonomicznych, 1 P7S WK
13. | AiR2_W13 | prawnych i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci Ili P75 WK P7U_W
inzynierskiej oraz ich uwzgledniania w praktyce inzynierskiej. S
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UmiejetnoSci
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych
1 AiR2 UOL zrodel; potrafi integrowa¢ uzyskane informacje, dokonywac ich | [.P7S_UW.o P7U U
' - interpretacji i krytycznej oceny, a takze wyciaga¢ wnioski oraz | II.P7S_UW.o -
formutowacé i wyczerpujaco uzasadnia¢ opinie.
Potrafi pracowa¢ indywidualnie i w zespole; potrafi ocenié
2. AiR2_UQ2 | czasochtonno$¢ zadania; potrafi kierowa¢ matym zespotem w sposob 1.P7S_UO P7U_U
zapewniajacy realizacje zadania w zatozonym terminie.
Potrafi opracowac szczegdtowa dokumentacje wynikow realizacji 1P7S UW.0
3. AiR2_UO03 | eksperymentu, zadania projektowego lub badawczego; potrafi Ili P75 UWo P7U_U
przygotowac opracowanie zawierajace omowienie tych wynikow. o=
Potrafi przygotowac i przedstawi¢ prezentacj¢ na temat realizacji
4. AiR2_U04 | zadania projektowego lub badawczego oraz poprowadzi¢ dyskusje 1.P7S_UK P7U_U
dotyczaca przedstawionej prezentacji.
Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu wystarczajacym do
porozumiewania si¢, rowniez w sprawach zawodowych, czytania ze
5. AiR2_UQ5 | zrozumieniem literatury fachowej, a takze przygotowania i 1.P7S_UK P7U_U
wygloszenia krotkiej prezentacji na temat realizacji zadania
projektowego lub badawczego.
Potrafi wykorzysta¢ poznane metody i modele matematyczne, w razie 1P7S UW.0
6. AiR2_UQ6 | potrzeby odpowiednio je modyfikujac, do analizy i projektowania Ili p7S UW o P7U_U
elementow, uktadow i systemdw automatyki i robotyki. o=
. Potrafi zbudowa¢ model i przeprowadzi¢ identyfikacj¢ uktadu | I.P7S_UW.o
! AiR2_Uo7 automatyki i robotyki. I11.P7S_UW.o0 P7U_U
. , . . . 1.P7S_UW.o
8. AiR2_UO08 | Potrafi zaplanowa¢ proces testowania uktadu automatyki i robotyki. H1.P7S UW.0 P7U_U
. Potrafi konfigurowaé¢ i programowaé urzadzenia automatyki i I.P7S__UW.0
% AIR2_U09 robotyki w tym sterowane cyfrowo. I1.P7S UW.o P7U_U
10. | AiIR2 U10 Potrafi przeprowadzi¢ proces optymalizacji uktadu automatyki i | |.P7S_UW.o P7U U
' - robotyki z zastosowaniem narzedzi wlasnych lub dedykowanych. 111.P7S_UW.o -
11. | AiR2 U11 Potrafi formqlrowac.l planowac ?gdanla s}erowama optymalnego oraz 1.P7S_UW.0 P7U_U
przeprowadzi¢ analize¢ stabilno$ci uktadow sterowania.
Przy formulowaniu i rozwigzywaniu zadan zwigzanych =z
. projektowaniem, modelowaniem i sterowaniem elementow i | I[.P7S_UW.o
12. 1 AiR2_U12 systemow automatyki i robotyki potrafi integrowa¢ wiedzg | I1I.P7S_UW.o P7U_U
pochodzacg z r6znych zrodet.
. Potrafi oszacowac koszty procesu projektowania i realizacji uktadu | 1.P7S_UW.o
13. | AIRZ_UL3 automatyki i robotyki. I11.P7S_UW.o0 P7U_U
Potrafi projektowaé¢ uklady mechaniczne i sterowania robotow z
uwzglednieniem zadanych kryteriéw uzytkowych i ekonomicznych w 1P7S UW.0
14. | AiR2_U14 | razie potrzeby przystosowujac istniejace lub opracowujac nowe Co7a 1 P7U_U
. . . .| HL.LP7S_UW.o
metody projektowania lub komputerowe narz¢dzia wspomagania
projektowania i obliczen inzynierskich.
. Potrafi projektowaé uktady mechaniczne robotow przeznaczone do | 1.P7S_UW.o
15 ] AIR2_U15 roéznych zastosowan w tym do zastosowan biorobotycznych. I1.P7S_UW.o P7U_U
Potrafi oceni¢ przydatno$¢ i mozliwo$¢ wykorzystania nowych
. osiggnie¢ w zakresie materiatow, komponentdow oraz metod | |.P7S_UW.o
16. | AiR2_U16 projektowania 1 sterowania do syntezy systemow robotyki, | III.P7S_UW.o P7U_U
zawierajacych rozwigzania o charakterze innowacyjnym.
. Potrafi  zaproponowa¢  ulepszenia  istniejacych  rozwiazan | |.P7S_UW.0
17. | AiR2_U17 projektowych i modeli elementdéw automatyki, robotyki i biorobotyki. | 111.P7S_UW.o P7U_U
. Potrafi formutowaé i testowaé hipotezy zwigzane z problemami | |.P7S_UW.o
18. ] AiR2_U18 inzynierskimi i prostymi problemami badawczymi. I1.P7S_UW.o P7U_U
19. | AiR2 U19 Ma przygotowanie m?zbe;drne do pracy w srodowisku przemystowym 1.P7S_UO P7U_U
oraz zna zasady bezpieczenstwa zwigzane z tg praca.
Ma umiejetnoséci jezykowe w zakresie automatyki i robotyki oraz
20. | AIR2_U20 | dziedzin pokrewnych zgodne z wymaganiami okreslonym dla I.P7S_UK P7U_U
poziomu B2+.
21. | AiR2 U21 Potrafi okreshf: k16rur}k1 dglszego uczenia sig i zreallzowa_c proces 1.P7S_UU P7U_U
samoksztatcenia a takze ukierunkowad innych w tym zakresie.
Kompetencje spoleczne
1. AiR2_KO01 | Potrafi mysle¢ i dziala¢ w sposob kreatywny i przedsigbiorczy. I.P7S_KO P7U_K
Jest gotow do  wypehliania  zobowigzan  spotecznych,
2. AiR2_KO02 | wspodtorganizowania dziatalnoéci na rzecz $rodowiska spotecznego, I.P7S_KR P7U_K
w_tym do przekazywania spoteczenstwu — m.in. poprzez $rodki
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masowego przekazu — informacji i opinii dotyczacych osiagnie¢
automatyki i robotyki i innych aspektow dziatalno$ci inzyniera w
zakresie automatyki i robotyki, podejmuje starania aby przekazaé
takie informacje i1 opinie w sposéb powszechnie zrozumiaty,
przedstawiajac rézne punkty widzenia.

Rozumie znaczenie wiedzy w rozwigzywaniu problemow
3 AiR? K03 poznawczych i praktycznych oraz potrzebe zasiggania opinii
' - ekspertow w przypadku trudnosci w samodzielnym rozwigzywaniu
problemu.

1.P7S_KK P7U_K

Kod sktadnika charakterystyk drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji, okreslony w uchwale Senatu PW w sprawie przyjecia przez Politechnike Warszawskq
kodu skiadnika charakterystyk drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa wyzszego.

2. Sposoby weryfikacji i oceny efektow uczenia si¢ osiggnietych przez studenta w trakcie calego cyklu
ksztatcenia (nalezy uwzgledni¢ rowniez praktyki zawodowe jesli praktyka jest przewidziana):

1) egzamin pisemny;

2)  egzamin ustny;

3)  kolokwium pisemne;

4)  kolokwium ustne;

5) test wyboru;

6) sprawozdanie/raport pisemny;

7)  projekt;

8)  prezentacja;

9) praca domowa.
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I11.LREALIZACJA PROGRAMU STUDIOW

1. Studia stacjonarne w jezyku polskim specjalnosci: Robotyka; Biomechanika i biorobotyka

Laczna liczba godzin zajec:

BiB R
1140 1125

Liczba punktow ECTS konieczna do ukonczenia studiow:

91 ECTS

Procentowy udzial liczby punktow ECTS w liczbie punktow ECTS koniecznej do
ukonczenia studidw ze wskazaniem dyscypliny wiodacej:

- inzynieria mechaniczna
- automatyka, elektronika i elektrotechnika

70%
30%

Liczba punktow ECTS, ktora student musi uzyska¢ na zajeciach wymagajacych
bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich lub innych os6b prowadzacych
zajecia

BiB R
46 ECTS 47 ECTS

Liczba punktéw ECTS jaka student musi uzyska¢ w ramach zaj¢¢ z dziedziny nauk
humanistycznych lub nauk spotecznych, w przypadku kierunkéw studiow
przyporzadkowanych do dyscyplin w ramach dziedzin innych niz dziedziny nauk
humanistycznych lub nauk spotecznych:

5 ECTS

Liczba godzin zaje¢ z wychowania fizycznego na studiach prowadzonych w formie
stacjonarne;j:

(nie dotyczy)

Laczna liczba punktow ECTS, ktérg student musi uzyskaé w ramach zajgc BiB R
podlegajacych wyborowi przez studenta (w wymiarze nie mniejszym niz 30% liczby 44 ECTS 44 ECTS
punktow ECTS koniecznych do ukonczenia studiow na danym poziomie): tj. 48% tj. 48%

Dla studiow o profilu praktycznym:

Laczna liczba punktow ECTS, ktorg student musi uzyskaé w ramach
przedmiotdw/zajeé ksztattujacych umiejetnosci praktyczne (w wymiarze wigkszym
niz 50% liczby punktow ECTS koniecznych do ukonczenia studiow na danym
poziomie):

(nie dotyczy)

Dla studiéw o profilu ogélnoakademickim:

Laczna liczba punktow ECTS, ktoérg student musi uzyskaé w ramach zajgé
zwigzanych z prowadzona w Uczelni dziatalno$cia naukowa w dyscyplinie lub
dyscyplinach, do ktorych przyporzadkowany jest kierunek studiow (w wymiarze
wigkszym niz 50% liczby punktow ECTS wymaganej do ukonczenia studiow na
danym poziomie), zuwzglednieniem udzialu studentow w  zajgciach
przygotowujacych do prowadzenia dziatalnosci naukowej lub udziatu w tej
dziatalnosci:

BiB R
75ECTS | 74ECTS
tj. 82% tj. 81%

Laczna liczba godzin oraz punktéw ECTS z matematyki

studia Il st. + studia I st.
60 + 225 godz.
4 + 20 ECTS

Laczna liczba godzin oraz punktow ECTS z fizyki

minimum zrealizowane na
studiach I st.
(150 godz., 12 ECTS)

Laczna liczba godzin oraz punktow ECTS jezykoéw obcych

realizacja przedmiotu w
Jjezyku obcym — 30 godz.

Liczba punktow ECTS za prace dyplomowa

20 ECTS
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2. Studia stacjonarne w jezyku angielskim specjalno$é: Robotyka

Laczna liczba godzin zajec: 1140
Liczba punktow ECTS konieczna do ukonczenia studiow: 120
Procentowy udzial liczby punktow ECTS w liczbie punktow ECTS koniecznej do

ukonczenia studiéw ze wskazaniem dyscypliny wiodacej:

- inzynieria mechaniczna 702/0

- automatyka, elektronika i elektrotechnika 30%
Liczba punktow ECTS, ktora student musi uzyska¢ na zajeciach wymagajacych

bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich lub innych os6b prowadzacych 61ECTS

zajecia

Liczba punktéw ECTS jaka student musi uzyska¢ w ramach zajg¢¢ z dziedziny nauk
humanistycznych lub nauk spotecznych, w przypadku kierunkéw studiow
przyporzadkowanych do dyscyplin w ramach dziedzin innych niz dziedziny nauk
humanistycznych lub nauk spotecznych:

6 ECTS +2 ECTS
(przedmiot obieralny)

Liczba godzin zaje¢ z wychowania fizycznego na studiach prowadzonych w formie
stacjonarne;j:

(nie dotyczy)

Laczna liczba punktéw ECTS, ktérg student musi uzyskaé w ramach zajgc
podlegajacych wyborowi przez studenta (w wymiarze nie mniejszym niz 30% liczby
punktow ECTS koniecznych do ukonczenia studiow na danym poziomie).

43 ECTS, 36%

Dla studiéw o profilu praktycznym:

Laczna liczba punktéw ECTS, ktora student musi uzyskaé w ramach
przedmiotdw/zaje¢ ksztattujacych umiejetnosci praktyczne (w wymiarze wigkszym
niz 50% liczby punktow ECTS koniecznych do ukonczenia studiow na danym
poziomie):

(nie dotyczy)

Dla studiéw o profilu ogélnoakademickim:

Laczna liczba punktow ECTS, ktérg student musi uzyskaé w ramach zajgc
zwigzanych z prowadzong w Uczelni dziatalno$cig naukowa w dyscyplinie lub
dyscyplinach, do ktorych przyporzadkowany jest kierunek studiow (w wymiarze
wiekszym niz 50% liczby punktow ECTS wymaganej do ukonczenia studiow na
danym poziomie), z uwzglgdnieniem udzialu studentow w zajeciach
przygotowujacych do prowadzenia dziatalno$ci naukowej lub udzialu w tej
dziatalnosci:

102 ECTS, 85%

Laczna liczba godzin oraz punktow ECTS z matematyki

45 godz. 4 ECTS

Laczna liczba godzin oraz punktow ECTS z fizyki

minimum zrealizowane na
studiach | st.

Laczna liczba godzin oraz punktow ECTS jezykéw obcych

realizacja wszystkich
przedmiotow w jezyku
obcym

Liczba punktow ECTS za prace dyplomowa

30

Uwagi:

1. Studenci nieposiadajacy udokumentowanej znajomosci jezyka obcego na poziomie C1 Academic,

zobowigzani sg do zdania egzaminu na tym poziomie w trakcie studiow.
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