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PROGRAM STUDIOW
zatozenia organizacyjne

dla kierunku studiéw transport autonomiczny i bezzatogowy

Poziom studiow pierwszego stopnia
Profil studiow ogodlnoakademicki
Forma studiow stacjonarne

Tytut zawodowy nadawany absolwentom: inzynier

Poziom Polskiej Ramy Kwalifikaciji: 6

Kierunek studiéw przyporzadkowany jest do:
Dziedzina nauki: nauki inzynieryjno-techniczne

Dyscyplina naukowa: inzynieria Ilgdowa, geodezja i transport, 100 % punktow ECTS

Dyscyplina wiodaca: inzynieria lgdowa, geodezja i transport
Jezyk studiow polski
Liczba semestrow 7

Laczna liczba godzin 2638
Liczba punktéw ECTS konieczna do ukonczenia studiow: 270
Laczna liczba punktow ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach zajeé:

- prowadzonych z bezposrednim udziatem nauczycieli akademickich lub innych osé6b
prowadzacych zajecia - 105,5
- z obszaru nauk humanistycznych lub nauk spotecznych - 10

Wymiar, liczba punktéw ECTS, zasady i forma odbywania praktyk zawodowych:

Student realizujacy studia na kierunku studiow transport autonomiczny i bezzatogowy
zobowigzany jest do zaliczenia praktyki zawodowej w wymiarze co najmniej 4 tygodnie.
Praktyka jest integralng czescig realizowanego procesu ksztatcenia i jej pozytywne zalicze-
nie jest obligatoryjne, gdyz warunkuje zaliczenie danego roku studiéw. Praktyka jest realizo-
wana po VI semestrze i zawiera tgcznie 4 ECTS.

Zasady odbywania i zaliczania praktyki zawodowej reguluje Regulamin studiow
w Wojskowej Akademii Technicznej im. Jarostawa Dgbrowskiego oraz Zarzgdzenie Rektora
Wojskowej Akademii Technicznej w sprawie zasad odbywania praktyk zawodowych. Szcze-
go6towe wytyczne okreslajgce zasady organizacii i realizacji praktyki sg zawarte w dokumen-
cie Zasady odbywania i zaliczania praktyk zawodowych w Wydziale Inzynierii Lgdowej
i Geodezji, dostepnym na stronie internetowej Wydziatu Inzynierii Lagdowej i Geodezji. Prak-
tyka zawodowa moze by¢ realizowana poprzez:



1) zawarcie porozumienia w sprawie praktyki zawodowej pomiedzy uczelnig, a wybra-
nym indywidualnie przez studenta (praktyka indywidualna) lub uczelnie (praktyka gru-
powa) podmiotem gospodarczym, instytucjg, organem administracji panstwowej, sa-
morzgdowej lub inng jednostkg organizacyjna;

2) potwierdzenie efektéw uczenia sie, uzyskanych w procesie uczenia sie poza syste-
mem studiow w ramach ubiegania sie o przyjecie na studia na okreslonym kierunku,
poziomie i profilu, przypisanych w danym w programie studiéw praktykom zawodo-
wym;

3) udziat studenta w obozie naukowo-badawczym, jezeli charakter realizowanych zadanh
odpowiada programowi praktyki;

4) realizacje praktyki indywidualnej w ramach wymiany miedzynarodowej lub porozu-
mienia uczelni z instytucjami miedzynarodowymi;

5) wolontariaty lub staze;

6) udokumentowanie indywidualnej pracy zarobkowe;.

CHARAKTERYSTYKA KIERUNKU STUDIOW

Studia | stopnia na kierunku transport autonomiczny i bezzatogowy trwajg trzy i p6t
roku, obejmujg 7 semestrow i sg przeznaczone dla studentéw cywilnych. Do osiggniecia ce-
6w ksztatcenia przyjeto zrbwnowazony charakter studiéw, ktéry zapewnia harmonijny i efek-
tywny rozwdj studenta, pozwalajac mu na zdobywanie kompetencji etapami — od wiedzy
i umiejetnosci ogdlnotechnicznych az po specjalistyczne, ktére zapewniajg rozwigzywanie
zadan inzynierskich. W trakcie ksztatcenia studenci uzyskujg w pierwszej kolejnosci solidne
podstawy wiedzy teoretycznej z matematyki, fizyki oraz innych przedmiotéw z dwdch grup, tj.
ksztatcenia ogolnego i podstawowego, kidre sg niezbedne do przyswojenia w drugiej fazie
studiéw zaje¢ kierunkowych i specjalistycznych, takich jak: transport i dystrybucja tadunkéw,
mobilno$¢ miejska, projektowanie proceséw i systeméw transportowych (w tym w zakresie
Inteligentnych Systeméw Transportowych, ITS), budowa i eksploatacja pojazdéw autono-
micznych i bezzatogowych, systemy wsparcia decyzji i optymalizacji tras, uczenie maszyno-
we, bezzatogowy transport towaréw czy logistyka ostatniej mili, itp. W ramach ksztattowania
kompetencji spotecznych studenci poznajg elementy etyki zawodowej, bezpieczenstwa i hi-
gieny pracy, wybrane zagadnienia prawne oraz sg zapoznawani z zagadnieniami ochrony
wiasnosci intelektualnej. Oferta przedmiotéw pozatechnicznych obejmuje réwniez ksztatce-
nie jezykowe, ktérego celem jest opanowanie umiejetnosci czynnego postugiwania sie jezy-
kiem obcym na poziomie certyfikatu B2 Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezyko-
wego. Waznym aspektem ksztattowania kompetencji inzynierskich jest zapoznanie studen-
tow z podstawami zarzgdzania i przedsiebiorczosci. Kluczowym etapem studidéw jest mozli-
wos¢ ksztattowania indywidualnej Sciezki rozwoju w ramach tresci wybieralnych, stanowia-
cych oferte ksztatcenia w semestrach V, VI i VII. Program studiow obejmuje co najmniej 4
tygodnie praktyki zawodowej, ktéra odbywa sie w zaktadach pracy zgodnych z kierunkiem
studiéw. Studia konczy obrona pracy dyplomowej, a absolwenci uzyskujg tytut inzyniera i
posiadajg kompetencje do podjecia studidow drugiego stopnia.

Uwaga: w ramach przedmiotdéw wybieralnych istnieje mozliwos¢ nieodptatnego zdobycia
dodatkowych kwalifikacji w zakresie pilotowania BSP w ramach przedmiotu wybieralnego

.Pilotowanie BSP - przygotowanie do realizacji scenariuszy STS01(VLOS) oraz STS02
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(BVLOS)”- patrz Zatgcznik 1.Plan studiéw (przedmiot D.V.2., VIl semestr) Zakres przedmio-
tu przygotowuje do uzyskania swiadectwa kwalifikacji pilota BSP klasy pierwszej na typ BSP
wielowirnikowiec o masie startowej do 25 kg, tj. szkolenie przygotowujgce do uzyskania
uprawnien STS01(VLOS) i STS02 (BVLOS) - europejskie certyfikaty dla kategorii szczegél-
nej, umozliwiajgce loty BSP o masie do 25 kg (klasy C5 dla STSO1 oraz klasy C6 dla
STS02). Szkolenie obejmuje zajecia teoretyczne (w wymiarze 24 godzin) oraz praktyczne (w
wymiarze 30 godzin).

REALIZACJA STUDIOW

Za realizacje studiow na kierunku transport autonomiczny i bezzatogowy odpowiada Wy-
dziat Inzynierii Ladowej i Geodezji WAT. Wydziat dysponuje nowoczesng i stale rozwijang
bazg dydaktyczng oraz zapleczem naukowo-badawczym, co umozliwia prowadzenie atrak-
cyjnych i innowacyjnych zaje¢, a takze realizacje badan naukowych w ramach dyscypliny
inzynieria lgdowa, geodezja i transport. Zasoby Wydziatu obejmujg jednostki organizacyjne —
dwa instytuty, jedng katedre, zaktad transportu oraz akredytowane laboratorium, a w proces
ksztalcenia zaangazowane sg takze inne pracownie i laboratoria funkcjonujace w ramach
Uczelni. Budynki dydaktyczne sg potozone na terenie kampusu WAT, co zapewnia komfor-
towe warunki studiowania.

Ksztatcenie na kierunku transport autonomiczny i bezzatogowy opiera sie na nowoczesne;j
infrastrukturze oraz aktualnych wynikach badan naukowych, co zapewnia wysoki poziom
nauczania i praktyczne przygotowanie ogélne do zawodu inzyniera transportu oraz specijali-
styczne odniesione do systeméw autonomicznych i bezzatogowych. Kierunek wpisuje sie
w nowoczesne trendy rynkowe oparte na cyfryzacji i automatyzacji proceséw. Szczegding
role w procesie ksztatcenia odgrywajg technologie i systemy wspierajgce autonomizacije
i cyfryzacje transportu, obejmujace zaawansowane systemy sensoryczne (LiDAR, radar,
kamery, IMU) stosowane w pojazdach, systemy pozycjonowania (GNSS, SLAM), algorytmy
sztucznej inteligencji wspierajgce decyzje w transporcie oraz systemy komunikacji (V2X)
i zarzagdzania ruchem. Studenci nabywajg zaréwno wiedze i umiejetnosci ogdlne (zwigzane
z poszczegdlnymi rodzajami transportu), takie jak: planowanie, projektowanie, integracja,
testowanie i wdrazanie systemow oraz specjalistyczne odniesione do pojazdéw autonomicz-
nych i bezzatogowych. Dodatkowo zostang zapoznani z wykorzystywaniem zaawansowa-
nych algorytméw analizy danych transportowych, modelowania i symulacji ruchu, uczenia
maszynowego w optymalizacji proceséw transportowych oraz narzedzi GIS, ktére sg nieod-
tacznym elementem wspétczesnej inzynierii transportu.

Program studiéw tagczy solidne podstawy teoretyczne z zakresu inzynierii ruchu, logistyki
i Srodkdw transportu potgczone z ksztatceniem praktycznym, wykonywanym w ramach labo-
ratorium oraz éwiczen z wykorzystaniem platform i symulatoréw systeméw transportowych
oraz poprzez realizacje projektow inzynierskich. Studenci zdobywajg doswiadczenie w za-
kresie projektowania i programowania systemow sterowania ruchem, implementaciji algoryt-
méw nawigacji i percepcji dla pojazdéw, integracji sensoréw w systemach transportowych,
testowania funkcjonalnosci i bezpieczenstwa systemdw transportu autonomicznego, a takze
w zakresie analizy i przetwarzania duzych zbiorow danych (Big Data) transportowych oraz
symulacji komputerowych systemow i proceséw transportowych.




Realizacja studiéw na kierunku transport autonomiczny i bezzatogowy ma charakter stra-
tegiczny — odpowiada na zapotrzebowanie na inzynieréw transportu posiadajacych specjali-
styczng wiedze z zakresu systemow autonomicznych, inteligentnych systemow transporto-
wych oraz logistyki 4.0, zgodnie z trendami nowoczesnej gospodarki i transformacji cyfrowej
sektora transportu i logistyki. Wpisuje sie w potrzeby rynku pracy — zaréwno krajowego, jak
i miedzynarodowego — oraz w dziatania na rzecz zréwnowazonej mobilnosci, efektywnosci
i bezpieczenstwa systemow transportowych.

Znaczacy wptyw na ksztatt programu studiéw majg badania naukowe prowadzone na Wy-
dziale w obszarze inzynierii transportu i rozpoznania obrazowego z wykorzystaniem bezza-
togowych statkédw powietrznych (BSP), ktére wzbogacajg tresci dydaktyczne o najnowsze
osiggniecia i technologie. Szeroka oferta przedmiotéw wybieralnych umozliwia indywiduali-
zacje Sciezki ksztatcenia i rozwijanie wtasnych zainteresowan w ramach specjalizacji trans-
portowej. Przygotowanie do pracy zawodowej realizowane jest poprzez projekty inzynierskie,
¢wiczenia laboratoryjne i projektowe z wykorzystaniem symulatoréw, obejmujgce zadania
indywidualne i zespotowe — w tym projekty przejsciowe i prace dyplomowe.

Aktywnos¢ w kotach naukowych umozliwia studentom rozwijanie autorskich projektow
z wykorzystaniem specjalistycznego sprzetu (platformy bezzatogowe, sensory, jednostki ob-
liczeniowe) i nowoczesnego oprogramowania (srodowiska programistyczne, symulatory sys-
temow transportowych, platformy programistyczne typu framework Al).

SYLWETKA OSOBOWO-ZAWODOWA ABSOLWENTA

Absolwent studiéw pierwszego stopnia na kierunku fransport autonomiczny i bezzatogowy
uzyskuje kwalifikacje na poziomie 6 Polskiej Ramy Kwalifikacji jako inzynier transportu. Po-
siada wiedze 0g6lng i specjalistyczng z zakresu inzynierii transportu, logistyki, systemow
transportowych, a takze nowoczesnych technologii wspierajgcych ich autonomizacje, takich
jak systemy autonomiczne, robotyka, mechatronika, sztuczna inteligencja (w tym uczenie
maszynowe i gtebokie), systemy percepciji (sensory takie jak LiDAR, radar, kamery), systemy
nawigacji i lokalizacji (GNSS, SLAM, IMU), systemy sterowania, komunikacji V2X oraz cy-
berbezpieczenstwa systemow transportowych. Zna metody projektowania, implementaciji,
integracji, testowania i walidacji systemdw transportu wykorzystujacych pojazdy autonomicz-
ne i bezzatogowe, ze szczegblnym uwzglednieniem analizy ruchu, optymalizacji procesow
transportowych, zarzagdzania flotg, projektowania inteligentnej infrastruktury oraz wdrazania
algorytmow percepcji otoczenia, fuzji danych sensorycznych, planowania $ciezki, podejmo-
wania decyzji oraz sterowania pojazdami lagdowymi, powietrznymi i wodnymi w kontekscie
systemow transportowych. Potrafi automatyzowac zadania zwigzane z dziataniem systemow
transportowych, integrowa¢ komponenty sprzetowe i programowe w ramach rozwigzan
transportowych, wykorzystujgc nowoczesne narzedzia informatyczne, srodowiska programi-
styczne (np. Python, C++, ROS) oraz specjalistyczne oprogramowanie symulacyjne i anali-
tyczne stosowane w inzynierii transportu. Posiada umiejetnosci dotyczace realizacji zadan
inzynierskich zwigzanych m.in. z projektowaniem i rozwojem oprogramowania dla inteligent-
nych systemow transportowych, integracjg systeméw sensorycznych i wykonawczych w po-
jazdach i infrastrukturze, zarzgdzaniem flotg pojazdéw bezzatogowych w systemach logi-
stycznych, analizg danych na potrzeby optymalizacji dziatania systeméw transportowych

oraz zapewnianiem ich bezpieczenstwa funkcjonalnego i cyberbezpieczenstwa. Rozumie
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znaczenie technologii autonomicznych w kontekscie inteligentnych systeméw transporto-
wych, transformacji cyfrowej logistyki, zréwnowazonej mobilnosci, planowania transportu
oraz rozwoju inteligentnych miast. Absolwent ma kwalifikacje do pracy w zespotach interdy-
scyplinarnych, potrafi postugiwac sie jezykiem technicznym oraz prezentowac¢ wyniki swoje;
pracy. Zna zasady prowadzenia dziatalnosci gospodarczej w sektorze transportu, spedycji
i logistyki (TSL) wykorzystujgcym nowoczesne technologie. Jest przygotowany do samo-
dzielnej, odpowiedzialnej i kreatywnej pracy inzynierskiej w zakresie projektowania, wdraza-
nia, testowania i eksploatacji systemow transportu autonomicznego i bezzatogowego oraz
powigzanych z nimi ustug i infrastruktury. Moze znalez¢ zatrudnienie w przedsiebiorstwach
transportowych i logistycznych wdrazajgcych technologie autonomiczne, firmach technolo-
gicznych rozwijajgcych systemy dla transportu, w przemysle motoryzacyjnym, lotniczym
i morskim, w jednostkach zarzgdzania infrastrukturg transportowg, w jednostkach badawczo-
rozwojowych, w firmach innowacyjnych (typu start-up) oraz w instytucjach zajmujacych sie
regulacjg i wdrazaniem inteligentnych systeméw transportowych oraz infrastruktury wspiera-

jacej.

OPIS ZAKLADANYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Opis zakltadanych efektow uczenia sie uwzglednia:
- uniwersalne charakterystyki pierwszego stopnia okreslone w zatgczniku do ustawy
z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji
- charakterystyki drugiego stopnia okreslone w zatgczniku do rozporzgdzenia Ministra Na-
uki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018 r. w sprawie charakterystyk drugie-
go stopnia efektéw uczenia sie dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej Ramy Kwalifi-
kacji, w tym réwniez umozliwiajgcych uzyskanie kompetencji inzynierskich
i jest ujety w trzech kategoriach:

- kategoria wiedzy (W), ktéra okresla:
- zakres i gtebie (G) - kompletnos¢ perspektywy poznawczej i zaleznosci,
- kontekst (K) - uwarunkowania, skutki.

- kategoria umiejetnosci (U), ktora okresla:
- w zakresie wykorzystania wiedzy (W) - rozwigzywane problemy i wykonywane zadania,
- w zakresie komunikowania sie (K) - odbieranie i tworzenie wypowiedzi, upowszechnianie
wiedzy w Srodowisku naukowym i postugiwanie sie jezykiem obcym,
- w zakresie organizacji pracy (0) - planowanie i prace zespotowa,
- w zakresie uczenia sie (U) - planowanie wtasnego rozwoju (lifelong learning) i rozwoju
innych osob.

- kategoria kompetenciji spotecznych (K) - ktéra okresla:
- w zakresie ocen (K) - krytyczne podejscie,
- w zakresie odpowiedzialnosci (O) - wypetnianie zobowigzan spotecznych i dziatanie na
rzecz interesu publicznego,
- w odniesieniu do roli zawodowej (R) - niezaleznos¢ i rozwdj etosu.



Objasnienie oznaczen:

- w kolumnie symbol i numer efektu:
- K — kierunkowe efekty uczenia sieg;
- W, U, K (po podkresiniku) — kategoria — odpowiednio: wiedzy, umiejetnosci, kompeten-
cji spotecznych;
- 01, 02, 03, ... - numer efektu uczenia sie.
- w kolumnie kod sktadnika opisu — Inz_P6— kod sktadnika opisu charakterystyk drugiego
stopnia dla kwalifikacji na poziomie 6 Polskiej Ramy Kwalifikacji.

symbol kod

i numer opis zaktadanych efektdéw uczenia sie skiadnika

efektu opisu
WIEDZA Absolwent:

zna i rozumie w zaawansowanym stopniu wybrane fakty,
obiekty i zjawiska oraz dotyczace ich teorie wyjasniajace
ztozone zaleznosci pomiedzy nimi, ktére stanowig
podstawowg wiedze o0gbélng o charakterze nauk
K_WO01 | spotecznych i humanistycznych odnoszgcych sie do P6S_WG
transportu autonomicznego i bezzatogowego, jego miejsca
w systemie nauk, relacjach do innych nauk (w tym
technicznych i informatycznych) oraz implikacji etycznych i
spotecznych wdrazania autonomii.

zna w zaawansowanym stopniu wybrane fakty, obiekty i
zjawiska stanowigce podstawowg wiedze 0going z zakresu
kierunkéw studiow pokrewnych z kierunkiem transport

autonomiczny i bezzatlogowy, takich jak robotyka,
mechatronika, informatyka (ze szczegblnym
K_WO02 | uwzglednieniem sztucznej inteligencji i uczenia P6S_WG

maszynowego), cyberbezpieczenstwo, logistyka, inzynieria
ladowa; rozumie procesy zwigzane z planowaniem,

organizacja i zarzgdzaniem systemami transportu
autonomicznego i bezzatogowego oraz flotami takich
pojazdéw.

zna w zaawansowanym stopniu kluczowe zagadnienia z
zakresu  inzynierii  transportu  autonomicznego i
bezzalogowego; zna podstawowe metody i narzedzia
K_WO03 | stosowane w projektowaniu, analizie, testowaniu, walidacji P6S_WG
i eksploatacji tych systemow; rozumie procesy zachodzace
w zautomatyzowanym i bezzalogowym transporcie
pasazerskim i towarowym réznych gatezi.

zna w zaawansowanym stopniu zjawiska zwigzane z
modelowaniem, analizg i prezentacja informaciji
generowanej przez systemy autonomiczne i bezzatogowe
K Wo4 | (np. dane sensoryczne, logi systemowe); zna typowe P6S WG /Inz P6S WG
- technologie inzynierskie umozliwiajgce realizacje zadan z - -7
zakresu transportu autonomicznego (np. systemy
percepciji, fuzji danych, planowania sciezki, systemy V2X,
symulacje dziatania pojazdéw autonomicznych).

zna i rozumie trendy rozwojowe inteligentnych systemow
K_WO05 | transportowych, elektromobilnosci, technologii sensoréw, P6S_WG
systemOw percepcji, sztucznej inteligencji w pojazdach




autonomicznych i systemach bezzatogowych oraz logistyki
4.0; zna teorie wyjasniajace ztozone zaleznosci w
nowoczesnych systemach mobilnosci autonomicznej i
zautomatyzowane;j.

K_W06

rozumie zjawiska i procesy fizyczne istotne dla ruchu i
sterowania pojazdéw autonomicznych i bezzatogowych
(kinematyka i dynamika  ruchu, aerodynamika,
wytrzymatos¢é materiatéw, fizyka sensoréw); zna i rozumie
w zaawansowanym stopniu dziatanie urzadzen, obiektéw i
systemOw technicznych wykorzystywanych w transporcie
autonomicznym i bezzatogowym (np. LiDAR, radar,
kamery, IMU, aktuatory).

P6S_WG /Inz_P6S_WG

K_Wo07

rozumie mechaniczne i fizyczne podstawy ruchu pojazdéw
autonomicznych i bezzatogowych oraz ich interakcji z oto-
czeniem; zna metody, techniki, narzedzia i materiaty stoso-
wane przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich z
zakresu projektowania i integracji systeméw autonomicz-
nych.

P6S_WG / Inz_P6S_WG

K_W08

rozumie matematyczny opis zjawisk wystepujacych w sys-
temach transportu autonomicznego i bezzatogowego, wy-
korzystujgc wiedze z zakresu matematyki, fizyki, statystyki,
rachunku prawdopodobienstwa, teorii sterowania, teorii
informacji oraz teorii ruchu i symulacji, przydatng do formu-
towania i rozwigzywania zadan inzynierskich w transporcie
autonomicznym; zna podstawy analizy przeptywéw ruchu
flot pojazdéw autonomicznych i modelowania sieci
uwzgledniajgcych komunikacje V2X.

P6S_WG

K_W09

zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu
zarzadzania, w tym zarzadzania jakoscig (zwlaszcza w
kontekscie systemow krytycznych dla bezpieczenstwa) i
prowadzenia dziatalnosci gospodarczej w obszarze ustug
transportu autonomicznego, bezzatogowego i
logistycznych; zna ogélne zasady przedsiebiorczosci w
sektorze TSL wykorzystujgcym technologie autonomiczne.

Inz_P6S_WK

K_W10

zna i rozumie dylematy wspoétczesnej cywilizacji zwigzane
z transportem  autonomicznym i  bezzatogowym
(zrobwnowazony rozwdj, bezpieczenstwo funkcjonalne
(SOTIF), cyberbezpieczenstwo, wptyw na $rodowisko,
akceptacja spoteczna, kwestie odpowiedzialnosci),
podstawowe ekonomiczne, prawne i etyczne
uwarunkowania dziatalnosci zawodowej w tej dziedzinie;
zna zasady ochrony wiasnosci przemystowej i praw
autorskich w odniesieniu do oprogramowania i algorytmow
Al

P6S_WK

K_W11

zna i rozumie zaawansowane zagadnienia projektowania,
budowy i utrzymania infrastruktury transportowej
wspierajacej systemy autonomiczne i bezzatogowe (np.
inteligentne drogi, infrastruktura tadowania/dokowania,
systemy zarzadzania ruchem pojazdéw bezzatogowych -
UTM/U- space) oraz systemow zarzagdzania ruchem; ma
szczegbtowg wiedze dotyczacg planowania i realizacii
inwestycji  transportowych uwzgledniajgcych pojazdy
autonomiczne.

P6S_WG /Inz_P6S_WG

K_W12

zna i rozumie systemy operacyjne (w tym czasu
rzeczywistego - RTOS i systemy dla robotyki - ROS),
techniki programowania (ze szczegdlnym uwzglednieniem
jezykéw stosowanych w Al i robotyce, np. Python, C++)
oraz specjalistyczne oprogramowanie (CAD, BIM, SYM,
TMS, GIS, platformy programistyczne typu framework
Al/ML, symulatory pojazdéw autonomicznych) stosowane

P6S_WG




do projektowania, rozwoju i analiz systemow transportu
autonomicznego.

K_W13

zna i rozumie w zaawansowanym stopniu zagadnienia
z zakresu budownictwa, nauk o ziemi, urbanistyki, logistyki
oraz ochrony $rodowiska, niezbedne przy projektowaniu
i eksploatacji systemow transportu  autonomicznego
i bezzatogowego, z uwzglednieniem ich specyficznych
wymagan infrastrukturalnych i operacyjnych.

P6S_WG /Inz_P6S_WG

K_W14

rozumie podstawy analitycznego opisu sieci
transportowych i pojazdéw autonomicznych/
bezzatogowych; ma uporzadkowang, podbudowang
teoretycznie wiedze z  zakresu inzynierii  ruchu
zautomatyzowanego i Srodkéw transportu
autonomicznego; zna podstawowe urzgdzenia pomiarowe
(sensory percepcji, lokalizacji) oraz techniki badawcze
(wtym symulacyjne i oparte na danych) stosowane
w transporcie autonomicznym.

P6S_WG /Inz_P6S_WG

UMIEJETNOSCI Absolwent:

K_U01

potrafi zgodnie z poziomem B2 ESOKJ porozumiewac sig
w jezyku obcym, czytaé¢ i rozumiel teksty techniczne
z zakresu transportu autonomicznego, bezzatogowego,
robotyki i sztucznej inteligencji, postugiwaé sie
specjalistyczng terminologig oraz bra¢ udziat w debacie na
te tematy.

P6S_UK

K_U02

potrafi wykorzystywaé posiadang wiedze do formutowania
i rozwigzywania  ztozonych, nietypowych probleméw
zwigzanych z projektowaniem, implementacjg
i eksploatacja systemOw transportu autonomicznego
i bezzatogowego w  warunkach nie w petni
przewidywalnych; dokonuje krytycznej analizy i syntezy
informacji (w tym duzych zbioréw danych sensorycznych),
wykorzystujgc  zaawansowane techniki informacyjno-
komunikacyjne oraz narzedzia Al.

P6S_UW

K_U03

potrafi przygotowa¢ w jezyku polskim i obcym dobrze
udokumentowane opracowanie oraz prezentacje ustng
dotyczgcg szczegobtowych zagadnien z zakresu transportu
autonomicznego, systeméw  percepcji, algorytmow
sterowania lub cyberbezpieczenstwa w transporcie.

P6S_UK

K_U04

umie planowac wtasny rozwoj poprzez samoksztatcenie,
w celu podnoszenia kompetencji zawodowych
w dynamicznie zmieniajacej sie dziedzinie transportu
autonomicznego, sztucznej inteligencji i systemow
bezzatogowych.

P6S_UU

K_U05

potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych
naukowych (np. IEEE Xplore, ACM Digital Library) i innych
zrodet  (réwniez  anglojezycznych), integrowac¢ je,
interpretowac i formutowac¢ wnioski dotyczgce problemow
transportu autonomicznego i bezzatogowego.

P6S_UW /Inz_P6S_UW

K_U06

potrafi uzytkowa¢ komputer, sieci komputerowe i specjali-
styczne oprogramowanie (np. Auto-CAD, PTV Vissim, Arc-
GIS, MATLAB, TransCAD, ROS, symulatory pojazdéw au-
tonomicznych np. CARLA/AIirSim, biblioteki uczenia maszy-
nowego np. TensorFlow/PyTorch, narzedzia do analizy
danych) do realizacji zadan inzynierskich w transporcie
autonomicznym, w tym projektowania grafiki inzynierskiej
oraz implementacji i testowania algorytmow.

P6S_UW /Inz_P6S_UW

K_U07

potrafi planowaé i przeprowadza¢ eksperymenty oraz po-
miary w transporcie autonomicznym i bezzatogowym (np.
testowanie algorytméw percepcji, walidacja systeméw ste-

P6S_UW /Inz_P6S_UW

10



rowania, badania pojazdéw, symulacje komputerowe za-
chowan systeméw autonomicznych w ztozonych scenariu-
szach), interpretowac wyniki i wycigga¢ wnioski.

K_U08

potrafi stosowa¢ metody analityczne, symulacyjne i ekspe-
rymentalne do formutowania i rozwigzywania zadan inzy-
nierskich w transporcie autonomicznym, wiasciwie dobiera-
jac narzedzia badawcze (w tym techniki Al/ML) i uwzgled-
niajgc ograniczenia systemowe oraz wymogi bezpieczen-
stwa.

P6S_UW /Inz_P6S_UW

11



K_U09

potrafi analizowa¢ strategie oraz dokumenty planistyczne
i prawne (np. polityki transportowe, studia korytarzowe,
regulacje dotyczace drondéw i pojazddéw autonomicznych,
standardy bezpieczenstwa ISO 26262/SOTIF); przy rozwia-
zywaniu zadan inzynierskich w transporcie autonomicznym
uwzglednia aspekty systemowe i pozatechniczne (spotecz-
ne, srodowiskowe, ekonomiczne, etyczne, zwigzane z pry-
watnoscig danych).

P6S_UW /Inz_P6S_UW

K_U10

umie sporzagdzaé dokumentacje techniczng i rysunki projek-
towe dotyczace infrastruktury i urzadzen transportu auto-
nomicznego i bezzatogowego (w tym specyfikacje syste-
mow, interfejsow, protokotdéw komunikacyjnych); potrafi
wykonywaé zadania typowe dla dziatalno$ci zawodowe;
inzyniera systeméw autonomicznych z zastosowaniem
zasad BHP oraz dobrych praktyk inzynierii oprogramowania
i cyberbezpieczenstwa.

P6S_UW

K_U11

potrafi organizowac¢ i wykonywaé prace zwigzane z bada-
niem, rozwojem, integracjg i utrzymaniem s$rodkow trans-
portu autonomicznego i bezzatogowego oraz infrastruktury
wspierajgcej; potrafi dokona¢ wstepnej analizy ekonomicz-
nej podejmowanych dziatan inzynierskich w kontek$cie
wdrazania technologii autonomicznych.

P6S_UW /Inz_P6S_UW

K_U12

potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania
istniejgcych rozwigzan technicznych w transporcie autono-
micznym i bezzatogowym (pojazdy, infrastruktura, systemy
ITS, algorytmy Al, systemy sensoryczne) oraz oceni¢ ich
efektywnos$¢, bezpieczenstwo i niezawodnosé.

P6S_UW /Inz_P6S_UW

K_U13

potrafi konfigurowac zestawy sprzetu i instrumentéw pomia-
rowych (np. detektory ruchu, czujniki OBD, rejestratory
GPS, technologia typu LiDAR, kamery, jednostki IMU, sys-
temy V2X) oraz opracowywac¢ wyniki w specjalistycznym
oprogramowaniu, w tym z wykorzystaniem technik przetwa-
rzania sygnatéw i uczenia maszynowego.

P6S_UW /Inz_P6S_UW

K_U14

potrafi obstugiwa¢ urzadzenia diagnostyczne i pomiarowe
stosowane w transporcie autonomicznym i bezzatogowym;
umie oceni¢ przydatno$¢ metod i narzedzi pomiarowych
oraz algorytméw percepcji i sterowania i wybraé wtasciwe
do rozwigzania prostego zadania inzynierskiego w tej dzie-
dzinie.

P6S_UW /Inz_P6S_UW

K_U15

potrafi — zgodnie ze specyfikacjg — zaprojektowac i zreali-
zowac zadanie inzynierskie charakterystyczne dla transpor-
tu autonomicznego i bezzatogowego (np. projekt organizaciji
ruchu dla pojazdéw autonomicznych, model symulacyjny
interakcji pojazdéw, baze danych logistycznych dla floty
pojazdéw bezzatogowych, prosty algorytm detekcji obiek-
téw lub planowania trasy).

P6S_UW /Inz_P6S_UW

K_U16

potrafi dostrzec potrzebe uczenia sie, planowac i realizo-
waé wiasny rozwdj zawodowy oraz inspirowac¢ rozwoj in-
nych oséb w branzy transportu autonomicznego, sztucznej
inteligencji i robotyki.

P6S_UU

K_U17

potrafi oceni¢ wptyw rozwigzan transportu autonomicznego
i bezzatogowego na srodowisko i spoteczenstwo (w tym na
rynek pracy i prywatno$c); dostrzega odpowiedzialno$¢ za
decyzje inzynierskie zwigzane z projektowaniem i wdraza-
niem systemoéw autonomicznych, w szczegélnosci w kon-
tek$cie bezpieczenstwa i etyki.

P6S_UU
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K_U18

potrafi planowac i organizowac prace indywidualng oraz
zespotowa, petnigc rézne role w projektach zwigzanych
z transportem autonomicznym i bezzatogowym, czesto
o charakterze interdyscyplinarnym  (np.  wspoipraca
Z programistami, specjalistami Al, inzynierami
mechanikami).

P6S_UO

KOMPETENCJE SPOLECZNE Absolwent:

K_KO01

potrafi wspétdziata¢ i pracowa¢ w grupie projektowe;
(czesto interdyscyplinarnej) przyjmujac rozne role; ma
Swiadomos¢ odpowiedzialnosci za wiasng prace i za
wspolne rozwigzania  w dziedzinie transportu
autonomicznego i bezzatogowego, ze szczegblnym
uwzglednieniem aspektéw bezpieczenstwa; jest gotéw do
wypetniania zobowigzan spotecznych.

P6S_KO

K_Ko02

potrafi odpowiednio okre$li¢ priorytety dla realizacji
zadania z  zakresu transportu  autonomicznego
i bezzatogowego, zachowujgc skutecznosé i najwyzsze
standardy bezpieczenstwa.

P6S_KO

K_K03

identyfikuje i rozstrzyga dylematy zwigzane z wykonywa-
niem zawodu inzyniera systeméw transportu autonomicz-
nego i bezzatogowego, w tym dylematy etyczne zwigzane z
dziataniem algorytméw Al; jest gotow do krytycznej oceny
wiedzy oraz do korzystania z opinii ekspertéw.

P6S_KK

K_K04

potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposéb przedsiebiorczy w zakre-
sie howych modeli biznesowych opartych na transporcie
autonomicznym, bezzatogowym i logistyce.

P6S_KO

K_KO05

dostrzega role spoteczng absolwenta kierunku transport

autonomiczny i bezzatogowy; potrafi przekazywac spote-
czenstwu informacje dotyczace osiggnie¢, wyzwan i poten-
cjalnych obszaréw ryzyka zwigzanych z inzynierig syste-
méw autonomicznych w sposdb zrozumialy; zna zasady
etyki zawodowej, szczegdlnie w kontekscie odpowiedzial-
nosci za dziatanie systeméw opartych na Al.

P6S_KR
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WYKAZ ZAJEC

Grupy zajec / przedmioty, ich skrocone opisy (programy ramowe),
przypisane do nich punkty ECTS

i efekty uczenia (odniesienie do efektéw kierunkowych)

nazwa grupy zajec
nazwa przedmiotu: skrocony opis (program ramowy)

liczba
pkt
ECTS

kod
dyscypliny

odniesienie do
efektow
kierunkowych

grupa tresci ksztatcenia ogélnego
przedmioty ogdine

etyka zawodowa

Etyka a moralnos¢. Metaetyka, etyka normatywna i opi-
sowa. Etyka ogélna a etyki zawodowe. Problem kodyfi-
kacji norm etyki zawodowej. Zarys nurtdw i koncepciji
etycznych—starozytnosé¢, $redniowiecze, nowozytnosé
wspétczesnosc. Wybrane problemy etyki Srodowiskowej.

1,5

ILGT

7, K_U14,
3, K_KO05

o
x=

wprowadzenie do studiowania

Nowoczesne metody studiowania i umiejetnosci niezbed-
ne w studiowaniu dostosowane do specyfiki kierunku
studiéw: umiejetnos¢ samodzielnego uczenia sie, auto-
prezentacji, wystgpien publicznych, naukowej dyskusji,
odpowiedzialnej pracy w zespole, studiowania literatury
naukowej, tworzenia sprawozdan z badan, inicjowania
zagadnien do studiowania, rozwijania postawy badawcze;j
i tworczej, a takze zarzadzania swoim czasem oraz ra-
dzenia sobie ze stresem.

0,5

ILGT

K_WO01, K_W02,
K_KO01, K_K02

podstawy zarzadzania i przedsiebiorczosci

Pojecia podstawowe z zarzgdzania, proces zarzadzania,
struktury organizacyjne, kierowanie ludzmi. Zarzadzanie
jako proces informacyjno-decyzyjny. Proces podejmowa-
nia decyzji. Wspétczesne koncepcje zarzadzania.

3,0

ILGT

K_W09, K_U06,
K_U14, K_KO01,
K_KO04

wybrane zagadnienia prawa

Istota prawa, teoria i praktyka prawa. Podstawowe gafte-
zie prawa w Polsce. Prawo autorskie i wynalazcze. Pra-
WO oraz jego wptyw na nauke.

1,5

ILGT

K_W01, K_U02,
K_KO03

wprowadzenie do informatyki

Zasady rozwigzywania probleméw przy uzyciu kompute-
row oraz praktyczna nauka programowania. Budowa
komputera i dziatanie systemu operacyjnego. Wprowa-
dzenie do programowania. Zadania i algorytmy. Opis
stowny algorytmu. Przykiady zadan i algorytméw

3,0

ILGT

K 0, K_UO08,

9, K_KO01

x|
c=
O_L

wychowanie fizyczne

Doskonalenie sprawnosci fizycznej. Rozwijanie umiejet-
nosci ruchowych i technicznych w zespotowych formach
aktywnosci fizycznej. Ksztattowanie i wyrabianie nie-
zbednych nawykéw do systematycznej aktywnosci fi-
zycznej. Samokontrola oceny poziomu sprawnosci fi-
zycznej oraz wydolnosci organizmu na podstawie prze-
prowadzonych testéw i sprawdzianow.

0,0
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nazwa grupy zajec¢
nazwa przedmiotu: skrocony opis (program ramowy)

liczba
pkt
ECTS

kod
dyscypliny

odniesienie do
efektow
kierunkowych

jezyk obcy

Materiat strukturalno-gramatyczny; powtérzenie, rozsze-
rzenie i usystematyzowanie nastepujacych zagadnien;
czasy grama-tyczne/czasy narracji; strona czynna/bierna;
mowa zalezna; tryb warunkowy; tworzenie pytan; koloka-
cje; zdania ztozone; szyk wyrazéw w zdaniu; czasowniki
modalne; czasowniki frazowe. Materiat pojeciowo-
funkcyjny; prosby; sugestie; oferty; porady; przyzwole-
nie/odmowa; zaprzeczenia; zgoda/niezgoda; wyrazanie
opinii; przyczyny/skutku; powodu/celu; zyczenie, prze-
praszanie; podsumowanie; wybdr rejestru/stylu.

8,0

ILGT

P6S_UK

Przedmiot spoteczno-humanistyczny do wyboru:

2,0

ILGT

K_W01, K_U02,
K_KO05

8a.

historia Polski

Znajomosc historii Polski od X do XX wieku - najwazniej-
szych wydarzen i proceséw historycznych. Rozumienie
koniecznosci posiadania wiedzy z zakresu historii Polski
w celu skutecznego wywigzywania sie z obowigzkow
stuzbowych.

8b.

filozofia

Geneza filozofii: przedmiot, metody poznania i dziaty oraz
kierunki rozwojowe. Gtéwne zagadnienia i podstawowe
problemy dziejow mysli filozoficznej: epoki, okresy i szko-
ty. Filozofia epoki starozytnej: okresy i gtéwne szkoty oraz
podstawowe problemy. Filozofia epoki $redniowiecznej:
okresy i gtbwne szkoty i podstawowe problemy. Filozofia
epoki nowozytnej i wspotczesnej: okresy i gtdbwne szkoty
oraz podstawowe problemy. Gtéwne zagadnienia i pod-
stawowe problemy ontologii. Gtéwne zagadnienia i pod-
stawowe problemy epistemologii. Gtéwne zagadnienia
i podstawowe problemy aksjologii. Gtéwne zagadnienia
i podstawowe problemy filozofii Zarzgdzania jako filozofii
szczegotowej.

8c.

podstawy edukacji muzycznej

Podstawowe informacje o muzyce i kulturze. Zapoznanie
z historig i tradycja pieéni patriotycznych. Zasady muzyki
(dzwieku, notacji muzycznej, elementéw dzieta muzycz-
nego, klasyfikacji instrumentéw muzyki). Podstawy pra-
widtowej emisji gtosu z doskonaleniem elementéw auto-
prezentacji. Zajecia sg powigzane z dziatalnoscig Chéru
Akademickiego WAT i uczestniczacy w nich studenci
majg mozliwosé wziecia udziatu w wystepach zespotu.

ochrona wtasnosci intelektualnych

Pojecie doébr niematerialnych, ich rodzaje i historyczna
ewolucja. Dobra osobiste. Rodzaje utwordw i rozwigzan
Umowny podziat na wtasnos¢ intelektualng, chroniong
przez prawo autorskie i wtasnos$¢ przemystowg chroniong
przez prawo wiasnos$ci przemystowej. Przedmiot ochrony
prawa autorskiego. Program komputerowy jako przed-
miot ochrony prawno-autorskiej.

1,5

ILGT

K_W10, K_K04

15



nazwa grupy zajec¢
nazwa przedmiotu: skrocony opis (program ramowy)

liczba
pkt
ECTS

kod
dyscypliny

odniesienie do
efektow
kierunkowych

10.

bezpieczenstwo i higiena pracy

Pojecia i definicje: ergonomia, bezpieczenstwo i higiena
pracy, ochrona pracy, czynniki niebezpieczne, szkodliwe
i ucigzliwe. Obowigzki pracodawcy i pracownika. Nadzér
nad warunkami pracy.

0,0

grupa tresci ksztalcenia podstawowego
przedmioty podstawowe

wprowadzenie do metrologii

Miejsce i rola metrologii jako interdyscyplinarnego obsza-
ru wiedzy we wspdtczesnym spoteczenstwie. Definicje
podstawowych poje¢ z zakresu metrologii. Istota podsta-
wowych metod pomiarowych. Budowa oraz przeznacze-
nie podstawowych wzorcéw i przyrzgdéw pomiarowych
wielkosci fizycznych. Btedy i niepewnos¢ pomiaru.

2,0

ILGT

K_W06, K_W07,
K_W14, K_U07,

K_U13, K_U14,
K_K02

matematyka 1

Podstawowe pojecia i twierdzenia matematyki, podstawy
logiki i teorii mnogosci. Algebra z geometrig analityczng
oraz zagadnienia rachunkowe w zakresie: liczb rzeczywi-
stych; funkcji elementarnych; liczb zespolonych; macie-
rzy, wyznacznikdw, uktadéw liniowych réwnan algebra-
icznych. Przestrzenie wektorowe, proste, ptaszczyzny
i powierzchnie drugiego stopnia w przestrzeni tréjwymia-
rowe;.

6,0

ILGT

K 8, K_U02,

8, K_KO03

o)
cs

matematyka 2

Pojecia i twierdzenia matematyki w zakresie analizy ma-
tematycznej oraz zagadnienia rachunkowe w zakresie
liczb rzeczywistych, ciggéw i szeregoéw liczbowych. Ra-
chunek rézniczkowy i catkowy funkcji jednej zmiennej
rzeczywistej oraz rachunek rézniczkowy funkcji wielu
zmiennych rzeczywistych.

6,0

ILGT

K_W08, K_U02,

K_U08, K_K03

matematyka 3

Analiza matematyczna oraz zagadnienia rachunkowe
w zakresie réwnan rézniczkowych zwyczajnych, rachun-
ku rézniczkowego i catkowego funkcji wielu zmiennych
rzeczywistych. Rachunek prawdopodobienstwa.

4,0

ILGT

K 8, K_U02,

8, K_KO03

o)
cs

podstawy grafiki inzynierskiej

Podstawy wykonania i umiejetno$¢ odczytywania inzynier-
skiej dokumentaciji technicznej. Metody odwzorowan figur
geometrycznych na ptaszczyznie, oparte na rzutowaniu
prostokatnym i srodkowym; badanie wtasnosci figur geo-
metrycznych przedstawiajgc uzyskane wyniki w sposob
graficzny na ptaszczyznie rysunku. Ogélne zasady rzu-
towania srodkowego i prostokatnego. Praktyczne metody
wzajemnie jednoznacznego odwzorowania przestrzeni na
ptaszczyzne:

« rzutowanie aksonometryczne,

* rzutowanie prostokatne na dwie lub wiecej wzajemnie

3,0

ILGT

K_W07, K_W12,

K_U06, K_U10,
K_KO01
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prostopadtych rzutni (rzuty Monge’a)

* rzut cechowany,
* rzut srodkowy (perspektywa).
fizyka 1
Zjawiska fizyczne, podstawowe pojecia i prawa K_W06, K_W07,

6. |fizyki z zakresu mechaniki, teorii drgan, pola elektrosta-| 6,0 ILGT K_W08, K_U02,
tycznego i magnetycznego. Zastosowanie matematyki do K_U08, K_K03
iloéciowego opisu zjawisk fizycznych. Zastosowanie przy-
rzgdéw pomiarowych i podstawowych metod pomiaréw
wielkosci fizycznych.

fizyka 2

Zjawiska fizyczne, pojecia i prawa fizyki z zakresu ruchu K W06. K W07
7 falowego, elektromagnetyzmu, optyki, mechaniki kwan- 40 ILGT K_W08, K_UOZ,
" | towej, termodynamiki, fizyki ciata statego i fizyki jadrowe;. ’ K U08’ K_KOS’

Zastosowanie matematyki do ilosciowego opisu ztozo- — P

nych zjawisk fizycznych. Zastosowanie wazniejszych

przyrzadéw pomiarowych i metod pomiarow wielkosci

fizycznych.

podstawy logistyki

Przedmiot pozycjonuje podstawowe pojecia z zakresu

logistyki. Omawiane sg procesy logistyczne w ujeciu

funkcjonalnym i fazowym systemu logistycznego przed-

siebiorstwa. Ponadto wprowadzane sg pojecia podsta- K_ W02, K_WO03,

8. |wowe z zakresu transportu, jego gatezie w ujeciu cech| g ILGT K_W09, K_U02,
charakterystycznych i ilosciowych. Studenci poznajg me- K_U09, K K04
tody ilosciowe majgce zastosowanie o obszarach zaopa- - N
trzenia, produkcji i dystrybucji, jak roéwniez z zakresu
zarzadzania zapasami, wyposazenia i organizacji maga-
zynu oraz infrastruktury logistycznej. Celem jest zrozu-
mienie podstawowych rodzajow przeptywow realizowa-
nych w ramach taricucha dostaw.

informatyka i technika pomiarowa w transporcie
Przedmiot wprowadza do zastosowan technologii infor-
matycznych w transporcie: systeméw gromadzenia, prze-
twarzania i transmisji danych, baz danych, sieci kompute- K_W02, K_W04,
rowych, telematyki oraz oprogramowania wspierajgcego K_W06, K_W07,
zarzadzanie transportem i logistyka. Celem jest zrozu- K_W12, K_W14,

9. | mienie roli informatyki w optymalizacji proceséw, monito- 4.0 ILGT K_U02, K_U05,
rowaniu ruchu i zarzgdzaniu flotg. Studenci poznajg czuj- K_U06, K_U07,
niki do pomiaru parametrow ruchu pojazdéw (np. pred- K_U13, K_U14,
kos¢, przyspieszenie, GPS/GNSS, IMU) oraz do monito- K_KO03
rowania infrastruktury i fadunku. Omawiane sg systemy
akwizycji danych, przetwarzanie sygnatéw pomiarowych
i diagnostyka, a takze dobér odpowiednich technik po-
miarowych.

podstawy programowania K_WO02, K W10,
K_W12, K_U07,

10. | Kurs koncentruje sig¢ na opanowaniu nowoczesnych| 5 ILGT K_U08, K_U09,
technik tworzenia oprogramowania z wykorzystaniem K _U13, K _U14,
jezyka Python, bedacego standardem w analizie danych K_KO1, K_K02

i optymalizacji. Studenci poznajg fundamenty sktadni,
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nazwa grupy zajec¢
nazwa przedmiotu: skrocony opis (program ramowy)

liczba
pkt
ECTS

kod
dyscypliny

odniesienie do
efektow
kierunkowych

zaawansowane struktury danych (listy, stowniki, krotki)
oraz zasady programowania obiektowego (OOP). Oma-
wiane sg metody budowy modutowej architektury kodu,
wykorzystanie zewnetrznych bibliotek oraz techniki au-
tomatyzacji obliczen. Celem jest zdobycie umiejetnosci
samodzielnej implementacji aplikacji w profesjonalnym
Srodowisku, gotowych do rozwigzywania ztozonych pro-
blemoéw inzynierskich i logistycznych.

11.

podstawy inzynierii systemow transportowych

Przedmiot wprowadza w systemowe podejscie do projek-
towania, analizy i zarzgdzania systemami transportowy-
mi. Omawiane sg komponenty systemow transportowych
(pojazdy, infrastruktura, uzytkownicy, systemy sterowa-
nia), ich wzajemne interakcje oraz cykl zycia systemu.
Studenci uczg sie podstaw modelowania i symulacji sys-
teméw transportowych oraz metod oceny ich efektywno-
$ci, bezpieczenstwa i wptywu na srodowisko. Celem jest
rozwiniecie umiejetnosci kompleksowego spojrzenia na
problemy transportowe.

2,0

ILGT

grupa tresci ksztatcenia kierunkowego
przedmioty kierunkowe

transport tadunkow

Specyfika organizacji i technologii transportu tadunkéw.
Omawiane sg rézne rodzaje tadunkéw, metody ich za-
bezpieczania i jednostkowania (np. paletyzacja, kontene-
ryzacja). Studenci poznajg charakterystyke i zastosowa-
nie poszczegdlnych gatezi transportu towarowego (dro-
gowy, kolejowy, morski, lotniczy, rurociggowy) oraz
transportu intermodalnego. Poruszane sg réwniez za-
gadnienia dokumentacji przewozowej, ubezpieczen oraz
optymalizacji procesoéw przewozowych.

5,0

ILGT

K_W02, K_W03,
K_W09, K_U09,
K_U11, K_K04

mobilnosé miejska

Zagadnienia zwigzane z przemieszczaniem sie o0séb
i towaréw w obszarach zurbanizowanych. Omawiane sa
systemy transportu publicznego, indywidualnego, rowe-
rowego i pieszego oraz ich integracja. Studenci poznajg
metody planowania i zarzadzania ruchem miejskim, kon-
cepcje zrbwnowazonej mobilnosci, systemy ITS dla miast
oraz nowe trendy, takie jak Mobilnos¢ jako Ustuga
(MaaS). Celem jest zrozumienie wyzwan i poszukiwanie
efektywnych rozwigzan dla transportu miejskiego.

5,0

ILGT

K_WO01, K_W03,

K_W05, K_ W11,

K_U09, K_U17,
K_KO05

podstawy automatyki i sterowania ruchem pojazdow

Podstawy teorii sterowania i jej zastosowania w syste-
mach transportowych. Omawiane sg modele obiektéw
sterowania, petle sprzezenia zwrotnego, stabilnos¢ sys-
temow oraz podstawowe regulatory (np. PID). Studenci
poznajg zasady dziatania czujnikéw i elementéw wyko-
nawczych w pojazdach oraz systemach sterowania ru-
chem (np. sygnalizacja Swietina, systemy kolejowe). Ce-
lem jest zrozumienie zasad automatyzacji proceséw kie-
rowania pojazdami i zarzgdzania przeptywem ruchu.

5,0

ILGT

K_W04, K_W06,
K_WO07, K_W08,
K_U02, K_U08,
K_U12, K_K02
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Ip. . nazwa’ grupy za}jec pkt k°d. efektow

nazwa przedmiotu: skrocony opis (program ramowy) | gcTs dyscypliny kierunkowych

Inteligentne systemy transportowe (ITS)

Koncepcje, technologie i zastosowania Inteligentnych

Systeméw Transportowych. Studenci zapoznajg sie

z systemami gromadzenia i przetwarzania danych o ru- K_WO04, K_W05,

chu, systemami informacji dla podréznych, zarzgdzania K W12. K U06
4. | ruchem drogowym, transportem publicznym oraz syste-| 2.0 ILGT K_U09,’ K_U12,’

mami bezpieczenstwa (np. e-Call, ADAS). Poruszane sg " K KO3

tematy komunikacji V2X (Vehicle- to- Everything), archi- B

tektury ITS oraz standardéw. Celem jest zrozumienie, jak

technologie informacyjno-komunikacyjne moga zwiek-

szy¢ efektywnos$c, bezpieczenstwo i komfort podrézowa-

nia.

addytywne technologie wytwarzania

Przedmiot obejmuje podstawy oraz zaawansowane za-

gadnienia zwigzane z addytywnymi technologiami wytwa-

rzania (drukiem 3D) ze szczeg6lnym uwzglednieniem

produkcji komponentéw bezzatogowych statkéw po-

wietrznych (UAV). Studenci poznajg zasady dziatania

najwazniejszych metod przyrostowych, takich jak K_W03, K_W07,

FDM/FFF, SLA, DLP, SLS, czy SLM, a takze wtasciwosci K_W12, K_U06,
5 | materiatow stosowanych w procesach wytwarzania przy- 2,0 ILGT K_U10, K_KO01,

rostowego. W ramach przedmiotu omawiane sg etapy K K02

przygotowania modelu do druku (CAD — STL — slicing), -

parametry procesu, jakos¢ powierzchni, doktadnos¢ wy-

miarowa oraz post-processing. Przedmiot porusza réw-

niez zagadnienia projektowania pod wytwarzanie addy-

tywne (DfAM), zastosowania przemystowe, aspekty eko-

nomiczne oraz kierunki rozwoju technologii.

metody matematyczne w transporcie

Zastosowanie zaawansowanych metod matematycznych

do modelowania i rozwigzywania problemow transporto-

wych. Obejmuje elementy badan operacyjnych, takie jak K_WO08, K_W04,
6. |programowanie liniowe, teoria grafow i sieci przeptywo-| 5 ILGT K_U02, K_U08,

wych, teoria kolejek, algorytmy heurystyczne oraz meto- " K KO3

dy optymalizacji tras. Studenci uczg sie réwniez podstaw -

modelowania symulacyjnego i analizy statystycznej da-

nych transportowych. Celem jest rozwinigecie umiejetnosci

ilosciowej analizy i optymalizacji systemoéw transporto-

wych.

budowa i eksploatacja pojazdow autonomicznych
i bezzatogowych

Budowa i eksploatacja pojazdéw autonomicznych i bez- K_W03, K_WO05,

zatogowych. Studenci uczg rodzajéow systeméw bezzato- K_W06, K_W07,
7. | gowych i ich rozwigzan technicznych w réznych aspek-| 5 ILGT K_W14, K_U10,

tach ich funkcjonowania. Elementy programowania po- ’ K_U11, K_U12,

jazdoéw autonomicznych oraz ich budowa przedstawiana K_U:(4’K}§)§KO1’

jest w zakresie ich eksploatacji z wykorzystaniem naj-
nowszej technologii. Celem jest zdobycie rozlegtej wiedzy
i umiejetnosci w zakresie nowych rozwigzan i eksploataciji
pojazdéw autonomicznych i bezzatogowych.
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podstawy uczenia maszynowego

Podstawowe koncepcje i techniki uczenia maszynowego.

Omawiane sg gtdwne paradygmaty: uczenie nadzorowa- K_W02, K_W04,

ne (np. regresja, klasyfikacja) i nienadzorowane (np. K_WO05, K_W08,
8. grupowanie). Studenci poznajg popularne algorytmy (np. 4,0 ILGT K_W12, K_U02,

drzewa decyzyjne, MLP, RBF, SVM, k-$rednich), metody K_U06, K_U08,

oceny modeli oraz przygotowania danych. Kurs kfadzie K_K03

nacisk na zrozumienie zasad dziatania algorytmoéw i ich

potencjalnych zastosowan w analizie danych transporto-

wych i systemach autonomicznych.

transport i dystrybucja w tancuchu dostaw

Przedmiot taczy teorie z praktyka, student zostaje zapo-

znany z metodami stuzacymi do wsparcia procesu decy-

zyjnego w obszarze dystrybucji. Nieodzownym jej ele-

mentem sg procesy dostarczania produktéw. Omawiane K_W02, K_WO0s3,
9. |sg strategie i systemy dystrybucji, planowanie potrzeb| 50 ILGT K_WO05, K_W09,

dystrybucyjnych (DRP), lokalizacja obiektéw w sieci dys- K_U09, K_U11,

trybucji oraz organizacja procesobw magazynowych i op- K_U15, K_K04

tymalizacja procesu kompletacji zaméwien. Istotnym

zagadnieniem jest wybor opcji transportu z uwzglednie-

niem kosztéw oraz zagadnienie transportowe. Celem jest

zrozumienie zasad optymalizacji kosztéw i czasu dostaw

w fancuchu dostaw.

czujniki i systemy percepcyjne

Przedmiot szczegétowo omawia rodzaje czujnikéw sto- K_WO04, K_WO05,

sowanych w systemach autonomicznych (kamery, K_WO06, K_W07,

LiDAR, radar, czujniki ultradzwigkowe, IMU, GNSS) oraz K_W14, K_U02,
10. |metody przetwarzania danych sensorycznych w celu| 50 ILGT K_U07, K_U08,

budowy reprezentacji otoczenia. Studenci poznajg tech- K _U12, K U13,

niki detekciji i $ledzenia obiektéw, segmentacji sceny oraz K Ul4. K K02

podstawy fuzji danych z wielu sensoréw. Wprowadzone T K KO3

zostang réwniez zagadnienia lokalizacji i mapowania h

(SLAM). Celem jest zrozumienie zasad dziatania syste-

méw percepc;ji.

komputerowe wspomaganie projektowania CAD

Przedmiot obejmuje podstawy wykorzystania systemow

komputerowych w procesie projektowania inzynierskiego,

w tym elementéw i zespotéw dronéw (UAV). Tresci K_W03, K_W07,

ksztatcenia obejmujga modelowanie 2D i 3D, tworzenie K_W12, K_U06,
1. dokumentacji technicznej, zasady parametryzacji oraz 5,0 ILGT K:u10, K:KO1,

przygotowanie modeli do dalszych etapéw wytwarzania K K02

i analizy. W ramach zaje¢ studenci nabywajg umiejetno- -

Sci obstugi specjalistycznego oprogramowania CAD,

interpretacji rysunku technicznego oraz pracy projektowej

zgodnej z obowigzujgcymi normami i standardami inzy-

nierskimi.

systemy informacji przestrzennej w transporcie K W04, K W12,

12. | Zasady dziatania i zastosowania Systemow Informacji| 5 ILGT K_W13, K_U02,

Przestrzennej (GIS) w transporcie. Studenci uczag sie ’ K_UOKG’K}E)?’,UOS’

pozyskiwania, przetwarzania, analizy i wizualizacji da-
nych geoprzestrzennych istotnych dla systeméw trans-
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ECTS

kod
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kierunkowych

portowych. Omawiane sg modele i bazy danych prze-
strzennych, metody wizualizacji wynikéw analiz prze-
strzennych oraz narzedzia do analizy sieciowej (np. wy-
znaczanie optymalnych tras, analizy dostepnosci). Celem
jest nabycie umiejetnosci wykorzystania GIS do wspo-
magania decyzji w planowaniu i zarzadzaniu transpor-
tem.

13.

prawo w transporcie autonomicznym
i bezzatogowym

Prawo w transporcie autonomicznym i bezzatogowym
przedstawiane jest w oparciu o dostepne i aktualne akty
prawne. Omawiane sg regulacje krajowe i miedzynaro-
dowe dotyczace eksploatacji dronéw (UAV) oraz pojaz-
dow autonomicznych (AV) w r6znych domenach. Poru-
szane sg kwestie odpowiedzialnosci cywilnej i karnej,
ochrony danych osobowych, certyfikacji systeméw oraz
ubezpieczen. Celem jest zrozumienie wyzwan prawnych i
etycznych zwigzanych z wdrazaniem nowych technologii
transportowych.

3,0

ILGT

K_W01, K_W10,

K_U01, K_UO05,

K_U09, K_KO03,
K_KO05

14.

projektowanie procesow i systemow transportowych

Zastosowanie metody potencjatéw do optymalizacji pro-
cesu transportowego. Harmonogramowanie czasu pracy
kierowcy. Optymalizacja tacznych kosztéw w sieci trans-
portowej. Optymalizacja wykorzystania floty pojazdéw
z uwzglednieniem zrdéznicowanej pojemnosci tadunkowe;j.
Zastosowanie zagadnienia transportowego z kryterium
czasu. Metody prognozowania popytu.

5,0

ILGT

K_W02, K_W05,
K_W09, K_W12,
K_U06, K_U09,
K_U11, K_K04

15.

infrastruktura transportowa

Budowa, eksploatacja i zarzgdzanie infrastrukturg trans-
portowg. Analizowane sg elementy infrastruktury drogo-
terminale przetadunkowe i wezty przesiadkowe. Szcze-
golna uwaga poswiecona jest infrastrukturze wspierajace;
nowoczesne systemy transportowe, takiej jak infrastruk-
tura dla urzgdzen autonomicznych. Poruszane sg aspek-
ty bezpieczenstwa, niezawodnosci oraz pewnosci trans-
portu dla zapewnienia dostaw i ustug w warunkach poko-
ju i konfliktu o réznym stopniu intensywnosci, Kurs obej-
muje takze aspekty planowania, finansowania i utrzyma-
nia infrastruktury.

5,0

ILGT

K_W02, K_W03,
K_W11, K_W13,
K_U09, K_U10,
K_U11, K_KO05

16.

systemy komunikaciji i przesytu danych

Technologie i protokoty komunikacyjne wykorzystywane
w nowoczesnych systemach transportowych. Studenci
poznajag zasady dziatania sieci bezprzewodowych (np.
Wi-Fi, komorkowe, V2X, DSRC, 5@G) oraz przewodowych.
Omawiane sg zagadnienia transmisji danych, kodowania,
modulacji, bezpieczenstwa komunikacji oraz jakosci
ustug (QoS). Celem jest zrozumienie roli systemow ko-
munikacyjnych w zapewnieniu tgcznosci dla pojazdéw
autonomicznych, systeméw ITS i zarzadzania transpor-
tem.

4,0

ILGT
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bezpieczenstwo infrastruktury krytycznej
w transporcie
Studenci posiadajg wiedze i umiejetnosci w zakresie
rozwoju systeméw transportowych oraz wykorzystania
technologii sztucznej inteligencji w odniesieniu do infra-
struktury krytycznej. Celem jest pogtebienie wiedzy K_WO03, K_W09,
w zakresie elementéw infrastruktury krytycznej, ocena K_W10, K_U02,
ryzyka oraz bezpieczenstwa. Studenci znajg standardy K U03. K U07
17. | zachowania wiasciwego poziomu bezpieczenstwa| 3.0 ILGT K_UO9: K_U10:
w transporcie. Metodyki testowania, walidacji i certyfikaciji K_KO01, K_KO02,
systeméw autonomicznych i bezzatogowych. Omawiane K_KO03, K_KO05
sg rézne poziomy testéw (jednostkowe, integracyjne, N N
systemowe), techniki testowania oparte na symulacji oraz
testy w warunkach rzeczywistych. Studenci zapoznajg sig
z odpowiednimi normami bezpieczenstwa (np. ISO 26262
dla pojazdoéw drogowych) oraz procedurami certyfikacyj-
nymi. Celem jest zrozumienie ztozonosci procesu dowo-
dzenia bezpieczenstwa i niezawodnosci tych systemow.
grupa tresci wybieralnych
przedmioty wybieralne
dynamiczne srodowiska wirtualne dla transportu
Tworzenie i wykorzystanie dynamicznych Srodowisk
wirtualnych do modelowania i symulacji systemow K WO04. K W08
transportowych. Studenci poznajg narzedzia (np. silniki K_W127, K_UO2,7
1.1, |gier,  oprogramowanie symula}cyjne)_ dp .budowy 5.0 ILGT K_U06, K_U07,
tréjwymiarowych modeli otoczenia, pojazddéw i ruchu. K U08. K U15
Omawiane sa techniki generowania scenariuszy, K K01’ K_KOS’
symulacji zachowan agentéw oraz wizualizacji. Celem - 7=
jest zastosowanie wirtualnej rzeczywistosci do testowania
pojazdéw  autonomicznych, szkolenia  operatoréw
i analizy ztozonych interakcji w transporcie.
zaawansowane metody przetwarzania obrazu i wizji
komputerowej
W ramach przedmiotu student poznaje wybrane teore-
tyczne i praktyczne zagadnienia zwigzane z analizg
i cyfrowym przetwarzaniem panchromatycznych i wielo-
spektralnych obrazéw wykonanych z putapu naziemnego, K_W04, K_W05,
lotniczego i satelitarnego. Poznaje podstawowe zagad- K_W06, K_W08,
|.2. | nienia z zakresu przetwarzania obrazéw dotyczgce po-| 5 ILGT K_W12, K_U02,
prawy jakosci obrazu, detekcji wybranych cech, rozpo- ’ K_U06, K_U08,
znania i $ledzenia obiektow. Student nabywa umiejetno$¢ K_U12, K_U13,
wyboru obrazéw i dostosowania metod ich przetwarza- K_KO03
nia, postugiwania sie specjalistycznym oprogramowa-
niem do profesjonalnych przetworzen cyfrowych, a takze
samo-dzielnego opracowania algorytméw do podstawo-
wych operacji na obrazach. Student uczy sie implemen-
towac i ocenia¢ algorytmy wizyjne kluczowe dla syste-
méw percepcji pojazdéw autonomicznych.
rozpoznawanie wzorcow i uczenie glebokie K_W02, K_W04,
1.3. 5,0 ILGT K_W05, K_W08,
Przedmiot obejmuje zagadnienia zwigzane z analizg ’ K_W12, K_U02,
danych, detekcjg oraz rozpoznawaniem wzorcow z wyko- K_U06, K_U08,
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rzystaniem metod gtebokiego uczenia. Studenci poznaja K_U12, K_KO03
klasyczne podejscia do rozpoznawania wzorcow (eks-
trakcja cech, redukcja wymiarowosci, klasyfikacja),

a nastepnie przechodzg do nowoczesnych architektur

gtebokich sieci neuronowych. Omawiane sg konwolucyj-

ne sieci neuronowe (CNN), sieci rekurencyjne (RNN,

LSTM) oraz transformatory w analizie obrazéw i danych

sekwencyjnych. Studenci poznajg techniki trenowania,

optymalizacji i oceny modeli oraz ich zastosowanie

w systemach percepcji i predykcji w systemach transpor-

towych.

eksploatacja i utrzymanie floty pojazdow

Praktyczne aspekty zarzadzania eksploatacjg i utrzyma-

niem floty pojazdéw, w tym pojazdéw autonomicznych K_W03, K_W07,
i elektrycznych. Omawiane sg strategie przegladéw K_W09, K_W11,

1. napraw (prewencyjne, predykcyjne), systemy diagno- 5,0 ILGT K_U10, K_U11,
styczne, zarzadzanie czgsciami zamiennymi oraz analiza K_U14, K_KO02,
kosztéw cyklu zycia pojazdu. Studenci poznajg oprogra- K_K04
mowanie wspierajace zarzgdzanie flotg oraz regulacje
prawne dotyczace jej eksploatacji. Celem jest optymali-
zacja dostepnosci i kosztéw utrzymania floty.

systemy wsparcia decyzji i optymalizacji tras
Budowa i zastosowar,ue systemow wspomagania decy'zu K_W04, K_WO08,
(DSS) oraz algqrytmow optymalizaciji tras w transporcie. K W12, K_U02,

2. Studenql poznajg metody gromaqlzemla i analizy 'danych 5.0 ILGT K_U06. K_U08,
wspierajace podejmowanie decyzji logistycznych i opera- K_U15, K_KO03,
cyjnych. Szczego6towo analizowane sg algorytmy wyzna- K ’KO 4
czania najkrétszych i optymalnych tras dla pojedynczych —
pojazdow oraz dla problemoéw optymalnej sciezki (VRP).

Kurs obejmuje réwniez dynamiczng optymalizacje tras
z uwzglednieniem biezacych warunkéw ruchowych.

inteligencja rozproszona i systemy wieloagentowe
Zagadnienia inteligencji rozproszonej i systemow wieloa- K_W02, K_W04,
gentowych (MAS). Omawiane sg koncepcje agentow K_WO05, K_W08,
inteligentnych, architektury MAS, mechanizmy komunika- K W1i2. K U02

I1.3. | gji, koordynacji i negocjacji miedzy agentami. Studenci| 9:0 ILGT K_U06, K_U08,
poznajg metody projektowania systemow, w kitdrych wie- K _U12, K K01,
le autonomicznych jednostek wspotpracuje lub konkuruje K KO3
w celu osiggniecia globalnych celéw. Przyktady zastoso- N
wan obejmujg koordynacije flot pojazdéw autonomicznych
oraz adaptacyjne sterowanie ruchem.

systemy rozpoznania i obserwacji (ISR) z wykorzy-
staniem platform bezzatogowych
K_W03, K_W04,
Wykorzystanie platform bezzatogowych (gtoéwnie po- K_WO05, K_W06,
wietrznych - UAV) do zadan rozpoznania, nadzoru i ob- K W10, K W14,

1.1 | serwacji (ISR). Omawiane sg rodzaje sensoréw i fadun-| 5o ILGT K_U02, K_U07,
kéw uzytecznych (kamery optyczne, termowizyjne, sys- K_U09, K _U12,
temy radarowe), planowanie misji ISR, zasada pozyski- K _U13, K K02,
wania danych, techniki analizy pozyskanych danych oraz K K05

procedury ich wykorzystania. Studenci poznajg zastoso-
wania systeméw ISR w monitoringu granic, inspekciji
infrastruktury, bezpieczenstwie publicznym, rolnictwie
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precyzyjnym oraz geodezji. Poruszane sg takze aspekty
prawne i etyczne.

ergonomia i czynnik ludzki w systemach transportu
Zautomatyzowanego
Rola cztowieka w zautomatyzowanych systemach trans-
portowych. Omawiane sg zasady projektowania ergono- K_WO01, K_WO03,
micznych interfejsow cztowiek-maszyna (HMI), uwzgled- K_W07, K W10,

[1.2 | niajgce mozliwosci i ograniczenia ludzkie. Studenci po-| 5,0 ILGT K_U02, K_U09,
znajg zagadnienia zwigzane z zaufaniem do automatyza- K_U12,K_U17,
cji, swiadomosciag sytuacyjng operatoréw, przejmowa- K_KO1, K_K03,
niem kontroli nad pojazdem autonomicznym oraz szkole- K_KO05
niem uzytkownikow. Celem jest minimalizacja btedéw
ludzkich i zapewnienie bezpiecznej oraz efektywnej
wspolpracy cztowieka z systemem.

zarzadzanie projektami technologicznymi w trans-
porcie
Metodyki zarzadzania projektami technologicznymi, ze K_W09, K_W10,
szczeg6lnym uwzglednieniem specyfiki sektora transpor- K_U02, K_U03,
tu. Omawiane sg etapy cyklu zycia projektu, techniki pla- K U04. K U09

.3 | nowania (zakres, harmonogram, budzet), zarzadzanie| °:0 ILGT K_U16: K_U18:
ryzykiem, jakoscig oraz komunikacjg w zespole projekto- K_KO01, K_K02,
wym. Studenci poznajg zaréwno klasyczne, jak i zwinne K K04
(Agile, Scrum) podejscia do prowadzenia projektéw. Ce- -
lem jest nabycie umiejetnosci skutecznego inicjowania,
planowania, realizacji i zamykania projektéw wdrozenio-
wych nowych technologii transportowych.

aspekly etyczne i spoteczne zastosowan systemow
bezzatogowych
Etyczne i spoteczne konsekwencje wdrazania systemow
bezzatogowych i autonomicznych. Omawiane sg dylema- K_WO01, K_W10,
ty etyczne zwigzane z podejmowaniem decyzji przez K_U01, K_UO3,

IV.1 maszyny (np. "problem wagonika"), kwestie odpowie- 1,0 ILGT K_U05, K_UO09,
dzialnosci, prywatnosci i bezpieczenstwa danych. Stu- K_U17, K_KO1,
denci dyskutujg nad wplywem automatyzacji na rynek K_KO03, K_K05
pracy, akceptacjg spoteczng nowych technologii oraz
potrzebg odpowiedzialnych innowacji. Celem jest rozwi-
niecie Swiadomosci ztozonych implikacji spoteczno-
etycznych postepu technologicznego w transporcie.

zastosowanie blockchain w logistyce i transporcie
bezzatogowym
Technologia blockchain i jej potencjalne zastosowania
w logistyce oraz transporcie bezzatogowym. Omawiane K_W02, K_W04,
sg podstawowe koncepcje, takie jak rozproszony rejestr, K_WO05, K_W09,

V.2 kryptografia, inteligentne kontrakty oraz tokenizacja. Stu- 1,0 ILGT K_Wi12, K_U02,

denci analizujg przypadki uzycia blockchain do zwiek- K_U06, K_U09,
K_KO03, K_K04

szenia przejrzystosci tancucha dostaw, sledzenia przesy-
tek, bezpiecznej wymiany danych miedzy pojazdami au-
tonomicznymi oraz uwierzytelniania. Celem jest zrozu-
mienie korzysci i wyzwan zwigzanych z implementacja tej
technologii.
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aspekty zastosowania BSP w transporcie
medycznym
Zastosowanie BSP w transporcie medycznym jest nie-
zwykle istotne w sytuacji zagrozenia oraz w trakcie kon-
fliktu zbrojnego. Omawiane mozliwosci oraz funkcjonal-
nosci BSP w transporcie medycznym przedstawiane sg
na realnych scenariuszach zdarzen. Studenci uczg sie K_WO05, K_WO086,
metod, funkcjonalnosci oraz mozliwosci implementagcii K_WO07, K_W10,
BSP z systemem ratownictwa. Celem jest przedstawienie K_W13, K_U02,
IV.31i zrozumienie praktycznych zastosowan BSP w transpor-| 1.0 ILGT K_U09, K U12,
cie medycznym. Systemy napedowe pojazdéw ze szcze- K_U17, K_K02,
g6lnym uwzglednieniem rozwigzan zréwnowazonych K K05
i efektywnych energetycznie. Omawiane sg napedy elek- -
tryczne (baterie, silniki elektryczne, systemy fadowania),
wodorowe ogniwa paliwowe oraz napedy hybrydowe.
Studenci analizujg efektywnos¢ energetyczng rdznych
technologii, ich wptyw na srodowisko (analiza cyklu zycia)
oraz infrastrukture niezbedng do ich upowszechnienia.
Celem jest zrozumienie trendéw i wyzwan w dekarboni-
zacji transportu.
bezzatogowy transport towarow
i logistyka ostatniej mili
Zasto§owan|e systemqw bezza%ogowyc'h W transporcie K_WO02, K_W03,
towaréw, ze szczeg6lnym uwzglednieniem logistyki K W05 K W09
ostatniej mili. Analizowane sa r6zne technologie, takie jak K W1 1’ K_U02’
V.1. |drony dostawcze, autonomiczne pojazdy kurierskie i ro-| 4,0 ILGT K_UO9’ K_U11’
boty. Studenci omawiajg wyzwania operacyjne, regula- K_U15’ K_KO4’
cyjne i ekonomiczne zwigzane z wdrazaniem tych roz- TK ’Kog ’
wigzan w srodowisku miejskim i wiejskim. Celem jest -
zrozumienie potencjatu automatyzacji w optymalizacji
kosztéw i czasu dostaw na ostatnim etapie tancucha
dostaw.
pilotowanie BSP — przygotowanie do realizacji scena-
riuszy STS01 (VLOS) oraz STS02 (BVLOS)
Przepisy lotnicze. Podstawy meteorologii. Ograniczenia K_WO03, K_W04,
i mozliwosci cztowieka. Procedury operacyjne. Podstawy K_WO05, K_W11,
aerodynamiki i mechaniki lotu oraz osiggi BSP. Ogélna K_W13, K_U02,
V2. | wiedza na temat systeméw BSP i sensoréw. Techniczne 4,0 ILGT K_U09, K_U10,
i operacyjne $rodki ograniczajgce ryzyko na ziemi K_U12, K_U15,
i w powietrzu. Nawigacja w lotach BSP. Realizacja lotéw K_KO1, K_K02,
rozpoznawczych z BSP. Cwiczenia naziemne. Szkolenie K_KO05
praktyczne na trenazerach (symulatorach). Przygotowa-
nie do lotow. Szkolenie praktyczne w locie. Obstuga po
locie.
systemy anty-dronowe i przeciwdziatanie
zagrozeniom (C-UAS) K_W03, K_W04,
K_W05, K_Wo06,
V3. Technologie'i mgto;ly wykrywania, identyfikacji,'éledzenia 40 ILGT KK:YJV(;? E:Llj(())g
oraz neutralizacji nieautoryzowanych lub wrogich syste- K U12 K U13
mow bezzatogowych statkow powietrznych (UAS), znane K_K02’ K_KOS’
jako systemy C-UAS. Studenci poznajg rézne sensory T K ’KO_5 ’

(radar, detektory RF, akustyczne, optyczne) oraz techniki
interdykcji. Analizowane sg zagrozenia stwarzane przez
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drony dla infrastruktury krytycznej, bezpieczenstwa pu-
blicznego i prywatnosci. Poruszane sa réwniez aspekty
prawne i operacyjne stosowania systeméw anty-
dronowych.

seminarium dyplomowe
Omoéwienie wymagan redakcyjnych dotyczacych metody-
ki pisania pracy dyplomowej obowigzujgcych na wydziale
: K_W01, K_W10,
(WIG). Przygotowanie dotyczgce wyboru obszaru nau- K UO1. K U02
kowego w tym tematu, okreslenie celu pracy i probleméw K_U037 K_U04,

E1 badawczych. Prezenta}Cja.metod badawczych r_najqcych 40 ILGT K:UO5, K:U07,
zastosowanie przy pisaniu pracy dyplomowej. Uwagi K U08 K U16
redakcyjne, merytoryczne metodyka pisania prac dyplo- K_K01’ K_KOS’
mowej. Oméwienie etapéw rozwigzywania i wykonywania T K ’KO_5 ’
zadania dyplomowego, uktadu i zawartosci pracy dyplo- —
mowej. Prezentacja oraz dyskusja sposobow rozwigzy-
wania zagadnien ujetych w zadaniu dyplomowym, wyni-
kéw czastkowych, podsumowania i opracowania wnio-
skéw koncowych.

K_W02, K_W03,
K_W04, K_W05,
K_W08, K_W10,
praca dyplomowa E_YJVJ) s E_LLJJ(());

E.2. Opracowanie projektu dyplomowego w zakresie transpor- 20,0 ILGT ﬁ—ﬂgg ﬁ—ggg
tu, w tym w szczeg6lnosci autonomicznego lub bezzato- K_UO97 K_U12,
gowego. K_U17, K_U18,

K_K01, K_K02,

K_KO03, K_K05

praktyka zawodowa K_W09, K_ W10,

S Lo . K_UO01, K_U02,
Zastosowanie wiedzy i umiejetnosci zdobytych podczas K_U04, K_U08,
studiow w rzeczywistym srodowisku pracy zwigzanym z K_U07, K_U09,
transportem autonomicznym i bezzatogowym. Celem jest K _U10, K U11,

F.1. | zdobycie doswiadczenia w rozwigzywaniu praktycznych| 40 ILGT K _U14, K U15,
probleméw inzynierskich, poznanie specyfiki branzy, K_U16, K_U18,
stosowanych technologii, narzedzi, procedur (w tym bez- K_KO1, K_KO02,
pieczenstwa i jako$ci) oraz rozwoj kompetencji zawodo- K_KO03, K_KO04,
wych i interpersonalnych poprzez uczestnictwo w projek- K K05
tach i codziennych zadaniach przedsiebiorstwa/instytucii.

Razem 210
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SPOSOBY WERYFIKACJI | OCENY EFEKTOW UCZENIA SIE
OSIAGNIETYCH PRZEZ STUDENTA W TRAKCIE CALEGO CYKLU KSZTALCENIA

Weryfikacja zaktadanych efektéw uczenia kierunkowego jest prowadzona na biezgco
w czasie procesu ksztatcenia. Warunkiem zaliczenia kazdego z przedmiotow jest uzyskanie
pozytywnej oceny z obowigzujgcego rygoru dydaktycznego: egzaminu, zaliczenia na ocene
lub zaliczenia bez oceny. Warunkiem przeniesienia studenta na kolejny semestr ksztatcenia
kierunkowego i specjalistycznego jest zaliczenie wszystkich przedmiotow z tego obszaru
i uzyskanie 30 punktow ECTS. Dopuszcza sie warunkowe przeniesienia studenta na kolejne
semestry w granicach dopuszczalnego deficytu punktow ECTS ujetego w planie studiow,
przy czym zalegtosci w zaliczeniu zaje¢ nie mogg wykraczac poza semestr biezgcy i semestr
bezposrednio go poprzedzajacy.

W ramach zaje¢ ze studentami w celu weryfikacji wiedzy, umiejetnosci i kompetenciji
nauczyciel akademicki moze przeprowadzi¢ kolokwium pisemne, éwiczenia audytoryjne,
laboratoria oraz projekty za ktére wystawiane s g oceny. W czasie wyktadow oraz
seminarium oceniana jest rowniez aktywnos$¢ studentow (udziat w dyskusji).

Zajecia praktyczne laboratoryjne i projektowe zaliczane sg na podstawie wynikdéw
uzyskanych z poszczegéinych ¢éwiczen przygotowawczych, prac domowych, c¢wiczen
obliczeniowych oraz dtuzszych wypowiedzi pisemnych w formie sprawozdania, zaliczenia-
obrony opracowanych projektéw wg zasad wewnetrznego systemu zapewnienia jakosci
ksztatcenia. Szczegobtowe kryteria oceny zawarte sg w kartach informacyjnych przedmiotu.

Wiedza i umiejetnosci w zakresie praktycznego ksztatcenia kierunkowego, weryfikowane
bedg w czasie praktyk zawodowych, w ramach ktérych studenci muszg wykazaé¢ sie
praktyczng znajomoscig zagadnien w zakresie inzynierii transportu.

Szczegotowe informacje dotyczace weryfikacji zaktadanych efekiow uczenia sie
z poszczegdblnych grup ksztatcenia okreslone sg w kartach informacyjnych przedmiotéw
i przedstawiane studentom w poczatkowym etapie zaje¢, zgodnie z wymogami
wewnetrznego systemu zapewnienia jakosci ksztatcenia.

Ostateczng formg weryfikacji nabytej wiedzy i umiejetnosci jest egzamin dyplomowy,
w trakcie ktérego sprawdzeniu podlega: umiejetnosé rozwigzywania zagadnien z zakresu
inzynierii transportu z wykorzystaniem pojazdow autonomicznych i bezzatogowych.
Warunkiem dopuszczajgcym do egzaminu jest zaliczenie wszystkich form ksztatcenia wyni-
kajacych z planu studiéw oraz opracowanie pracy dyplomowej pozytywnie ocenionej przez
promotora i recenzenta. Temat i zakres pracy dyplomowej powinien by¢ zgodny z efektami
uczenia sie okreslonymi dla kierunku i poziomu ksztatcenia.

Uwagi szczegotowe:
1. Posiadanie certyfikatu lub zlozenie egzaminu z jezyka obcego na poziomie B2

jest obligatoryjne po IV semestrze nauki.
2. W zataczeniu znajduje sie Plan studidéw (Zalgcznik 1. Plan studiow-projekt)

27



Zatgcznik 1. Plan studidw-projekt
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