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Zmiany w programie studiow

I. PODSTAWOWE DANE O STUDIACH

Nazwa wydzialu: Wydziat Mechaniczny Energetyki 1 Lotnictwa
Nazwa kierunku: Robotyka i Automatyka

Poziom studiow: studia drugiego stopnia

Profil studiow: ogolnoakademicki

Forma studiow:  stacjonarna

Jezyk prowadzenia studiow: polski

No ok~ owbhdE

Dyscypliny naukowe, do ktérych przypisany jest kierunek (udziat procentowy):
inzynieria mechaniczna (70%) — dyscyplina wiodaca

automatyka, elektronika i elektrotechnika (30%)

(w przypadku przyporzgdkowania kierunku studiow do wiecej niz 1 dyscypliny,
wskazuje sie dyscypling wiodgcg, w ramach ktorej bedzie uzyskiwana ponad potowa
efektow uczenia sig)

8. W przypadku zawodu, o ktérym mowa w art. 68 Ustawy, standardy ksztaltcenia,

na podstawie ktorych bedg prowadzone studia: (nie dotyczy)
9. Liczba semestréw studiow: 3
10. Tytut zawodowy nadawany absolwentom: magister inzynier

Il. Opis zmian w programie studiow:

Celem i istota proponowanych zmian jest udoskonalenie programu studiéw, polegajace
na zwigkszeniu bezposrednich powigzan oferowanych przedmiotdéw z zagadnieniami robotyki
1 automatyki, wprowadzenie korekt programu postulowanych przez wyktadowcoéw
oraz studentow, a takze zwigkszeniu ilosci zaje¢ laboratoryjnych z wykorzystaniem
nowoczesnych urzadzen, o ktore wzbogacity si¢ ostatnio laboratoria i pracownie Wydziatu.

Proponowane zmiany obejmuja przede wszystkim przedmioty kierunkowe dla Robotyki
I Automatyki oraz przedmioty dla specjalnosci Robotyka. Przedmioty dla stosunkowo niedawno
utworzonej specjalnosci Biomechanika i Biorobotyka nie wymagaja powazniejszych korekt.

Najistotniejsze zmiany dotycza rozszerzenia ksztalcenia w zakresie dynamiki i sterowania
uktadow robotycznych, w tym bezzatogowych statkdw powietrznych oraz naziemnych robotow
autonomicznych, rozbudowaniu treSci dotyczacych zastosowan informatyki i sztucznej
inteligencji oraz zwigkszeniu udzialu w procesie ksztalcenia zajg¢ laboratoryjnych
z wykorzystaniem nowoczesnych urzadzen. Pozostale zmiany w programie shuza
wygospodarowaniu miejsca na nowe tresci ksztalcenia oraz zapewnieniu logicznej sekwencji
wyktadanych przedmiotow. Zmiany te obejmuja usuniecie niektorych (zdezaktualizowanych
lub zbyt odleglych od robotyki) tresci ksztalcenia, a takze reorganizacj¢ i przesunigcie czesci
zajec na inne semestry.

Nie s3 proponowane zmiany w zakresie kierunkowych efektow uczenia sig.

Syntetyczne zestawienie i uzasadnienie zmian

1. Usunigcie przedmiotu kierunkowego zaawansowana mechanika materiatow i konstrukcji
(sem. 1M, 2W1C).
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Uzasadnienie.

Przedmiot, dotyczacy w znacznym stopniu teorii plyt i powlok, nie jest kluczowy
dla inzynieréw robotyki i automatyki. Efekty uczenia si¢ zwigzane ze znajomosciag zagadnien
zwigzanych z wytrzymatoscig materiatow i1 konstrukcji sg osiggane na innych zajgciach (m.in.
konstruowanie robotow oraz dynamika uktadow wielocztonowych II).

2. Usuniecie przedmiotu kierunkowego réwnania rozniczkowe czgstkowe (sem. 1M, 1W2C).
Uzasadnienie.

Roéwnania czastkowe sg nieodzowne w mechanice plynéw i mechanice ciat odksztatcalnych,
jednak te dzialty inzynierii mechanicznej nie sg priorytetowe w obszarze robotyki i automatyki.
Efekty uczenia si¢ zwigzane ze znajomoscig dzialdw matematyki istotnych dla kierunku RiA
beda osiggane na innych =zajeciach (m.in. metody numeryczne, metody obliczeniowe
optymalizacji, mechanika analityczna).

3. Usunigcie przedmiotu kierunkowego projekt obliczeniowy (sem. 3M, 4P).

Uzasadnienie.

Przedmiot jest zbyt podobny do o semestr wezesniej pracy przejsciowej, jego realizacja naktada
si¢ na przygotowanie pracy dyplomowej, zawezenie tematyki projektu do zastosowan metod
obliczeniowych jest niepotrzebnym ograniczeniem. Efekty uczenia si¢ zwigzane
ze stosowaniem metod obliczeniowych begda osiggane na innych zajeciach (m.in. metody
numeryczne, metody obliczeniowe optymalizacji, dynamika uktadow wielocztonowych II).

4. a) Usunigcie (rozdzielenie) przedmiotu kierunkowego wybrane zagadnienia robotyki
(sem. 1M, 1W1C).
b) Wprowadzenie nowego przedmiotu kierunkowego cyfrowe przetwarzanie obrazéw
(sem. 1M, 1W1L).
c) Wprowadzenie nowego przedmiotu kierunkowego dynamika i sterowanie robotéow
(sem. 2M, 1W1C).
Uzasadnienie.
Usuwany przedmiot sktadat si¢ z dwoéch osobnych czgsci, obie zostang rozbudowane
i przeksztatlcone w nowe przedmioty. Zaréwno zagadnienia dynamiki i sterowania robotow
manipulacyjnych, jak i kwestie dotyczace rozpoznawania i przetwarzania obrazow sg kluczowe
dla robotyki i automatyki i wymagaja silniejszego zaakcentowania w programie studiow.
Zostang zorganizowane nowe zajecia laboratoryjne w zakresie przetwarzania obrazow.

5. Wprowadzenie nowego przedmiotu kierunkowego dynamika i sterowanie bezzatogowych
statkow powietrznych (sem. 1M, 2W).

Uzasadnienie.

Wprowadzenie nowego przedmiotu jest odpowiedzig na intensywny rozwoj robotyki lotnicze;.

Ksztalcenie w tym zakresie jest nieodzowne dla wspolczesnych adeptow robotyki.

Proponowany przedmiot jest $ciSle skorelowany z profilem naukowym Wydzialu MEIL,

wpisuje si¢ w kompetencje w zakresie inzynierii lotnicze;.

6. Wprowadzenie nowego przedmiotu kierunkowego pracownia robotyki (sem. 1M, 1L1P).
Uzasadnienie.

Obecnie studenci kursu magisterskiego nie majg zaje¢ w laboratorium robotyki. W ramach
proponowanego przedmiotu studenci bedg pracowali w matych zespotach nad rozwigzaniem
zlozonego zagadnienia z obszaru robotyki (integracja robotdw z urzadzeniami zewngtrznymi,
projektowanie dodatkowych elementéw, tworzenie oprogramowania, projektowanie i budowa
prostych/edukacyjnych robotow mobilnych lub manipulatoréw). Zaprojektowane przez siebie
rozwigzania beda wdrazali w laboratorium robotow mobilnych Iub manipulatorow
przemystowych.

7. Wprowadzenie nowego przedmiotu kierunkowego metody numeryczne (sem.1M, 1W1C).

Uzasadnienie.

Przedmiot dotychczas byt oferowany na studiach inzynierskich, jednak jego poziom i zakres

merytoryczny odpowiadajg studiom drugiego stopnia. Po dostosowaniu do wymagan kursu
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magisterskiego, przedmiot bedzie wpisywat si¢ w ksztatcenie w obszarze obliczen dynamiki,
modelowania i optymalizacji ukladow robotycznych.

8. Wprowadzenie nowego przedmiotu kierunkowego sztuczna inteligencja (sem. 3M,
1W1C).

Uzasadnienie.

W obecnym programie brak monograficznego przedmiotu na temat sztucznej inteligencji i jej

zastosowan (informacje sg rozproszone po innych zaj¢ciach). Zagadnienia z tego zakresu

sg $cisle powigzane ze wspoOlczesng robotyka 1 automatyka, rozszerzenie programu studiow

W obszarze dotyczacym sztucznej inteligencji jest nieodzowne.

9. Usunigcie ze specjalnosci Robotyka przedmiotu fizyka inzynierska Il (sem. 1M, 1W1C).
Uzasadnienie.

Tresci merytoryczne przedmiotu, zwigzane glownie z wymiang ciepta 1 metodami detekc;ji
W podczerwieni, nie sg kluczowe dla kierunku Robotyka i Automatyka. Powigzane
z przedmiotem efekty uczenia si¢ bedg osiggane na innych zaj¢ciach (m.in. miernictwo
dynamiczne, cyfrowe przetwarzanie obrazow).

10. a) Wprowadzenie na specjalno$ci Robotyka nowego przedmiotu sieci komputerowe
(sem. 2M, 1W1L).
b) Usunigcie ze specjalnosci Robotyka przedmiotu programowanie obiektowe w jezyku
C++ (sem. 2M, 1WI1L).
Uzasadnienie.
Zmiany dotycza innego podzialu szczegdtowych tresci ksztatcenia z obszaru informatyki
pomiedzy kurs inzynierski a magisterski. Przedmiot dotyczacy programowania obiektowego
(usuwany z kursu magisterskiego) obejmuje zagadnienia typowe dla kompetencji inzynierskich
— wigkszo$¢ studentow kursu magisterskiego posiada juz umiejetnosci w tym zakresie.
Wprowadzany przedmiot dotyczacy sieci komputerowych bedzie uzyteczny dla absolwentow
projektujacych lub obstugujacych ztozone systemy robotyczne.

11. Wprowadzenie na specjalnosci Robotyka nowego przedmiotu automatyzacja procesow
projektowania z wykorzystaniem Pythona (sem. 1M, IW1L).

Uzasadnienie.

Jezyk Python znajduje coraz szersze zastosowanie w wielu obszarach powigzanych z robotyka

oraz sztuczng inteligencja. Proponowany kurs powinien by¢ warto$ciowy dla absolwentow

kierunku. O zorganizowanie takich zaje¢ wielokrotnie zabiegali studenci.

12. Wprowadzenie na specjalnosci Robotyka nowego przedmiotu roboty autonomiczne
(sem. 3M, 2W).

Uzasadnienie.

Wazna 1 aktualna tematyka autonomii robotéw jest obecnie jedynie szczatkowo obecna

w programie kursu magisterskiego. Rozszerzenie tresci ksztalcenia o ten obszar jest niezbedne

dla wspotczesnych absolwentéw robotyki.

13. Wprowadzenie na specjalnosci Robotyka nowego przedmiotu programowanie w ROS
(sem. 3M, 2L).

Uzasadnienie.

Standard ROS jest coraz powszechniej stosowany, szczegolnie w osrodkach prowadzacych

badania naukowe w obszarze robotyki. Znajomo$¢ jezyka ROS jest coraz powszechniej

oczekiwana od absolwentow robotyki. Konieczne jest uzupehienie zakresu ksztalcenia o

podstawy ROS.

14. Wprowadzenie na specjalnosci Biomechanika i Biorobotyka nowego przedmiotu druk 3D
w wytwarzaniu protez konczyn (sem. 3M, 2W2L).

Uzasadnienie.

Rozwoj technologii druku 3D daje szerokie mozliwosci wytwarzania czgsci mechanizmow

projektowanych w odpowiedzi na jednostkowa potrzebg. Z punktu widzenia biomechaniki
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I biorobotyki szczegodlnie interesujace sa zastosowania tych technologii w produkcji protez,
ortez i implantow. W planowanych zaje¢ciach przewidziano wykorzystanie laboratorium druku

3D, o ktore niedawno wzbogacil si¢ Wydziat.

15. Pozostate zmiany, niewymagajace modyfikacji tresci ksztalcenia oraz przedmiotowych

efektow uczenia sie¢.

a) Przeniesienie przedmiotu kierunkowego seminarium dyplomowe z semestru 3M na 2M.
b) Przeniesienie przedmiotu kierunkowego konstruowanie robotéw z semestru 2M na 1M.
c) Przeniesienie przedmiotu kierunkowego miernictwo dynamiczne z semestru 1M na 3M.
d) Zmiana liczby punktow ECTS przepisanych przedmiotom teoria sterowania 11, metody

modelowania i identyfikacji, robotyka medyczna.
Uzasadnienie.

Proponowane zmiany majg na celu zagwarantowanie logicznej kolejnosci ksztalcenia

oraz rownomierne roztozenie naktadu pracy studentow w poszczegdlnych semestrach.

Pordéwnanie ilosciowe dotychczasowego 1 zmodyfikowanego programu

Program dotychczasowy | Program po zmianach
Biomechanika
Specjalnosci i Biorobotyka bez zmian
Robotyka

wiedza: 13
Efekty ksztatcenia [umiejetnos$ci: 21 bez zmian

kompetencje spoteczne: 3
Punkty ECTS 91 bez zmian
Specjalnos¢ BiB R BiB R
Wyktady 405 390 435 420
Cwiczenia 240 240 210 195
Laboratoria 60 60 120 135
Projekty 435 435 375 375
Suma godzin 1140 1125 1140 1125

I11. Realizacja programu studiow po zmianach:

Y.aczna liczba godzin zajeé: BiB
* 5 1 1140

R
1125

Liczba punktow ECTS konieczna do ukonczenia studiow: 91 ECTS

Procentowy udziat liczby punktow ECTS w liczbie punktow ECTS
koniecznej do ukonczenia studiow ze wskazaniem dyscypliny
wiodacej:

- inzynieria mechaniczna 70%
- automatyka, elektronika i elektrotechnika 30%

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

BiB
46 ECTS

R
47 ECTS

Liczba punktéw ECTS jaka student musi uzyska¢ w ramach zajec
Z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk spotecznych,

w przypadku kierunkéw studiow przyporzadkowanych do dyscyplin 5 ECTS

w ramach dziedzin innych niz dziedziny nauk humanistycznych
lub nauk spotecznych:
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Liczba godzin zaj¢¢ z wychowania fizycznego na studiach
prowadzonych w formie stacjonarnej:

(nie dotyczy)

Laczna liczba punktow ECTS, ktorg student musi uzyska¢ w ramach
zaje¢ podlegajacych wyborowi przez studenta (W wymiarze nie
mniejszym niz 30% liczby punktow ECTS koniecznych do ukonczenia
studiow na danym poziomie).

BiB R
44 ECTS | 44ECTS
tj. 48% | tj. 48%

Dla studioéw o profilu praktycznym:

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

(nie dotyczy)

Dla studiow o profilu ogélnoakademickim:

Laczna liczba punktow ECTS, ktorg student musi uzyska¢ w ramach
zaje¢ zwigzanych z prowadzong w Uczelni dziatalno$cig naukowa
w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktorych przyporzadkowany
jest kierunek studiow (W wymiarze wigkszym niz 50% liczby punktow
ECTS wymaganej do ukonczenia studiow na danym poziomie),
z uwzglednieniem udziatu studentow w zajeciach przygotowujacych
do prowadzenia dziatalno$ci naukowej lub udziatu w tej dziatalnosci:

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

Laczna liczba godzin oraz punktéw ECTS z matematyki

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

Laczna liczba godzin oraz punktéw ECTS z fizyki

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

Laczna liczba godzin oraz punktéw ECTS jezykoéw obcych

realizacja przedmiotu
w jezyku obcym - 30
godz.

Liczba punktow ECTS za prace dyplomowa

20 ECTS
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