Zatgcznik nr 63 do uchwaty nr 385/XL1X/2019 Senatu PW

z dnia 18 wrze$nia 2019 r.
Efekty uczenia si¢ dla studiéw drugiego stopnia — profil ogélnoakademicki, na Kierunku Automatyka i Robotyka, prowadzonym na Wydziale Mechanicznym
Energetyki i Lotnictwa, gdzie:

(11 Odniesienie — symbol I/I11” oznacza odniesienie do charakterystyk drugiego stopnia efektéw uczenia si¢ Polskiej Ramy Kwalifikacji dla profilu ogolnoakademickiego
(symbol I) Iub odniesienie dla kwalifikacji obejmujacych kompetencje inzynierskie (symbol III), okreslonych Rozporzadzeniem Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego
z dnia 14 listopada 2018 r. w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektow uczenia si¢ dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifikacji (Dz. U. z 2018 r.,
poz. 2218) i uwzglgdnia odpowiednio Kod sktadnika charakterystyk drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji, okreslony w uchwale Senatu PW w sprawie przyjecia przez
Politechnike Warszawskq kodu sktadnika charakterystyk drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa wyzszego,

21 Odniesienie-symbol” oznacza odniesienie do uniwersalnych charakterystyk pierwszego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji, okreslonych w zataczniku do Ustawy
z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji (tj. Dz. U. z 2018 r. poz. 2153, z p6zn. zm.).

Symbol efektu o [10dniesienie — 2I0dniesienie —
Lp. uczenia si¢ Efekt uczenia si¢ symbol I/11] symbol
1 2 3 4 5
Wiedza
Ma poszerzong i poglebiong wiedz¢ w zakresie niektorych dziatow matematyki obejmujaca metody
matematyczne niezbedne do: (I) modelowania i analizy dziatania zaawansowanych elementow oraz
1. AiR2_W01 uktadow sterowania i1 ukltadow mechanicznych robotéw a takze zjawisk fizycznych w nich I.LP7S_WG.o P7U_W
wystepujacych; (II) opisu, analizy dzialania oraz syntezy zlozonych uktadoéw sterowania, w tym
systemOw zawierajacych uktady programowalne.
Ma poszerzong i poglebiong wiedz¢ w zakresie fizyki inzynierskiej obejmujaca procesy wymiany ciepta | P7S WG.0
2. AiR2_W02 i elementy biofizyki konieczne do zrozumienia warunkéw pracy robotow przemystowych Iil p7S WG P7U_W
i medycznych. =
Ma poszerzona i podbudowana teoretycznie wiedzg w zakresie opisu i metod analizy ztozonych uktadoéw | P7S WG.0
3. AiR2_W03 sterowania, w tym ukladow wielowarstwowych, kaskadowych; ma wiedz¢ na temat sterowania Iil p7S WG P7U_W
rozmytego i odpornego. =
. Ma poszerzona i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie metod rozwigzywania zadan sterowania I.LP7S_WG.o
4, AiR2_W04 . f e P7U_W
optymalnego i problemow liniowo-kwadratowych. I1.P7S WG
5. AiR2_W05 Ma poglebiong wiedze w zakresie projektowania uktadow automatyki cyfrowe;. :IT;SY_SWVS(;) P7TU_W
6 AIR2 W06 Ma poglebiong i uporzadkowang wiedz¢ w zakresie metod modelowania i identyfikacji uktadow I.LP7S_WG.o P7U W
' - automatyki i robotyki. Ma uporzadkowana wiedze na temat miernictwa wielkoséci dynamicznych. I.P7S WG -
7 AIR2 W07 Ma uporz_q_quwanq i poglebiong wiedze w zakresie teorii i metod optymalizacji lokalnej, globalnej, L P7S WG.0 P7TU W
- dyskretnej i mieszanej. - -
Ma poglebiong i uporzadkowang wiedz¢ w zakresie zasad modelowania, konstruowania i analiz, | P7S WG.0
8. AiR2_W08 w szczegOlnosci analiz wytrzymato$ciowych i zderzeniowych uktadow mechanicznych robotow, Iil p7S W'G P7TU_W
biorobotow, manipulatorow i robotéw mobilnych. =
9 AiR2 W09 Mg uporzqdkowapq.wwd.ze; w zgkresua modelowania dynamiki uktadow mechatronicznych oraz ich opisu | P7S WG.0 P7U W
- w jezyku mechaniki analitycznej. - -
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10. | AIR2 W10 Ma uporzadkowana wiedz¢ w zakresie zaawansowanych narzedzi mechaniki komputerowe;j I.LP7S_WG.o P7U W
) - i mozliwosci ich zastosowan w modelowaniu i ocenie charakterystyk uktadow robotyki i biorobotyki. IH1.P7S WG -
11 | AIR2 W11 Ma w1edz_e; o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggni¢ciach w zakresie automatyki I.P7S_WG.o P7U W
- i robotyki. I1.P7S_ WG -
. . . . . . ) I.LP7S_WG.o
12. | AIR2_W12 Posiada uporzadkowang wiedze w zakresie metod sterowania i programowania robotow. H1.P7S WG P7U_W
. Ma wiedze niezbedng do rozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych pozatechnicznych I.P7S_\7VK
13. | AiR2_W13 P e ! o R P7TU_W
- uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej oraz ich uwzgledniania w praktyce inzynierskie;j. I1.P7S_WK -
UmiejetnoSci
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrodet; potrafi integrowaé uzyskane | P7S UW.0
1. AiR2_UO01 informacje, dokonywac ich interpretacji i krytycznej oceny, a takze wyciaga¢ wnioski oraz formutowaé Iil p7S UW o P7U_U
i wyczerpujaco uzasadnia¢ opinie. o=
2 AIR2 U02 Potrafi pracowac 1ndyw1fiualnle i \.N.zespole;‘ pot‘raﬁ oceni¢ czasqchlonnosc ;adama; potrafi kierowaé | P7S UO P7U U
- matym zespotem w sposdb zapewniajacy realizacj¢ zadania w zalozonym terminie. - -
. Potrafi opracowa¢ szczegdtowsa dokumentacje wynikow realizacji eksperymentu, zadania projektowego I.LP7S_UW.o
3. AiR2_UO03 . . L AR L P7U_U
- lub badawczego; potrafi przygotowac opracowanie zawierajace omowienie tych wynikow. I1.P7S UW.o -
4 AIR2 U04 Potrafi przygotoyyac i przgdstawm prezentacje na temat reahzaq‘} zadania projektowego lub badawczego | P7S UK P7U U
- oraz poprowadzi¢ dyskusje dotyczaca przedstawionej prezentacji. - -
Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu wystarczajagcym do porozumiewania si¢, roéwniez
5. AiR2_U05 w sprawach zawodowych, czytania ze zrozumieniem literatury fachowej, a takze przygotowania I.LP7S_UK P7U_U
i wygloszenia krotkiej prezentacji na temat realizacji zadania projektowego lub badawczego.

6 AIR2 U06 Potrafi wykorzysta¢ poznane metody i modele matematyczne, w razie potrzeby odpowiednio je I.P7S_UW.o P7U U
' - modyfikujgc, do analizy i projektowania elementodw, uktadow i systemow automatyki i robotyki. I1.P7S_UW.0 -
7. AiR2_U07 Potrafi zbudowac¢ model i przeprowadzi¢ identyfikacje uktadu automatyki i robotyki. :IT;S7_SU\L/JVV\CI) o P7U_U

. , . . . I.P7S_UW.0
8. AiR2_U08 Potrafi zaplanowa¢ proces testowania uktadu automatyki i robotyki. H1.P7S UW.0 P7U_U
. g , : . . I.P7S_UW.0
9. AiR2_U09 Potrafi konfigurowac i programowac urzadzenia automatyki i robotyki w tym sterowane cyfrowo. H1.P7S UW.o P7U_U
10. | AiR2 U0 Potrafi przeprowadzi¢ proces optymalizacji uktadu automatyki i robotyki z zastosowaniem narzg¢dzi I.P7S_UW.o P7U U
- wilasnych lub dedykowanych. I1.P7S_UW.o -
11. | AiR2_U11 Potrafi formutowa¢ i planowa¢ zadania sterowania optymalnego oraz przeprowadzi¢ analiz¢ stabilnos$ci 1.P7S_UW.0 P7U_U

uktadow sterowania.
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Przy formulowaniu i rozwigzywaniu zadan zwigzanych z projektowaniem, modelowaniem | P7S UW.0
12. | AiR2_U12 i sterowaniem elementéw i systeméw automatyki i robotyki potrafi integrowa¢ wiedze¢ pochodzaca Iil p7S UWO P7U_U
z réznych zrodet. o=
. . . . . L . . I.P7S_UW.o
13. | AiIR2_U13 Potrafi oszacowa¢ koszty procesu projektowania i realizacji uktadu automatyki i robotyki. H1.P7S UW.0 P7U_U
Potrafi projektowa¢ uklady mechaniczne i sterowania robotow z uwzglednieniem zadanych kryteriow -
. ) . . . T . I.P7S_UW.0
14. | AiR2_U14 uzytkowych i ekonomicznych w razie potrzeby przystosowujgc istniejace lub opracowujgc nowe metody H1.P7S UW.0 P7U_U
projektowania lub komputerowe narz¢dzia wspomagania projektowania i obliczen inzynierskich. o=
15 | AiR2 U15 Potrafi prc’)Jelftowac uktady mechaniczne robotow przeznaczone do réznych zastosowan w tym do I.LP7S_UW.o P7U U
- zastosowan biorobotycznych. I1.P7S UW.o -
Potrafi oceni¢ przydatno$¢ i mozliwo$é wykorzystania nowych osiagni¢¢ w zakresie materialow,
. . . - . , . S I.P7S_UW.o0
16. | AiR2_U16 komponentow oraz metod projektowania i sterowania do syntezy systemow robotyki, zawierajacych H1.P7S UW.0 P7U_U
rozwigzania o charakterze innowacyjnym. o=
17. | AIR2 U17 Potrafi zaproponowac ulepszenia istniejacych rozwigzan projektowych i modeli elementéw automatyki, I.LP7S_UW.o P7U U
- robotyki i biorobotyki. I.P7S UW.0 -
. Potrafi formutowa¢ i testowaé hipotezy zwigzane z problemami inzynierskimi i prostymi problemami I.LP7S_UW.o
18. | AiR2_U18 .
- badawczymi. I11.P7S UW.o
19 | AIR2 U19 Ma. przygotowanie niezbgdne do pracy w srodowisku przemystowym oraz zna zasady bezpieczenstwa | P7S UO P7U U
- zwigzane z tg praca. - -
20. | AiR2 U20 Ma umiejgtnosci _]QZ'kaWG W zakresw automatyki i robotyki oraz dziedzin pokrewnych zgodne | P7S UK P7U U
- z wymaganiami okreslonym dla poziomu B2+. - -
21 | AIR2 U21 Potraﬁ okresli¢ kleru_nkl dalszego uczenia si¢ i zrealizowaé proces samoksztalcenia a takze ukierunkowac | P7S UU P7U U
- innych w tym zakresie. - -
Kompetencje spoteczne
1. AiR2_KO01 Potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob kreatywny i przedsigbiorczy. I.P7S_KO P7U_K
Jest gotdow do wypelniania zobowigzan spotecznych, wspotorganizowania dziatalnoSci na rzecz
srodowiska spotecznego, w tym do przekazywania spoteczenstwu — m.in. poprzez $rodki masowego
2. AiR2_K02 przekazu — informacji i opinii dotyczacych osiagnie¢ automatyki i robotyki i innych aspektow dziatalnosci I.LP7S_KR P7U_K
inzyniera w zakresie automatyki i robotyki, podejmuje starania aby przekazac¢ takie informacje i opinie
w sposob powszechnie zrozumiaty, przedstawiajac rézne punkty widzenia.
3 AiR2_K03 Rozumie znaczenie wiedzy w rozwigzywaniu problemow poznawczych i praktycznych oraz potrzebe 1.P7S_KK P7U_K

zasiggania opinii ekspertow w przypadku trudnosci w samodzielnym rozwigzywaniu problemu.
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