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WYDZIAL INFORMATYCZNYCH TECHNIK ZARZADZANIA

Kierunek studiéw Informatyczne Techniki Zarzadzania
Profil Praktyczny

Stopieni studiéw 2-go stopnia

Forma studiéw niestacjonarne

Sylabus przedmiotu
Robotyzacja proceséw biznesowych

1. Dane podstawowe

Status programowy przedmiotu Blok A: Technologie i systemy informatyczne
Rodzaj przedmiotu Obligatoryjny

Kod przedmiotu TZM-ROP-ZA

Rok studiow 2

Semestr 3

Osoba odpowiedzialna za przedmiot mgr inz. Radostaw Batdak

Jezyk wykladowy polski

2. Wymiar godzin i forma zajec

Rodzaj Liczba godzin
Wyklad 8
Laboratorium 16
Razem godzin 24
3. Cele przedmiotu
Kod Cel
CP1 Przekazanie studentom wiedzy o sposobach automatyzacji proceséw biznesowych i zagadnien z dziedziny
zrobotyzowanej automatyzacji proceséw w celu optymalizacji konkretnych czynnosci w codziennej pracy
pracownika.
CP2 Studenci zdobywaja praktyczne umiejetnosci budowania robotéw (RPA)
CP3 Studenci zdobywaja odpowiednie kompetencje spoleczne, przygotowujace do pemlienia wiodacej roli w
projektach bazujacych na automatyzacji RPA, a co za tym idzie podnoszacych efektywnos$é¢ dzialania
organizacji.

4. Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

Znajomosé dowolnego jezyka programowania i podstaw zagadnien z zakresu baz danych.

5. Efekty uczenia sie

Wiedza

Kod Student zna i rozumie: Realizuje cel Blekty lde-
runkowe
EU-W1 Student ma wiedze o rodzajach robotéw programowych. CP1, K1P W07,
CP2, K1P W10,
CP3 K1P_ W14
EU-W2 Student posiada wiedze o trendach z obszaru w Robotic Process Au- | CP1 K1P W10
tomation.
EU-W3 Student zdobywa wiedze o funkcjonowaniu podstawowych proceséw | CP1 K1P_Wo07
w organizacji i sposobach automatyzacji pracy na réznych stanowi-
skach w organizacji.
EU-W4 Student ma wiedze o wdrazaniu RPA w organizacji, typowych pro- | CP1 K1P_ W07,
blemach i potrzebach biznesowych zwiazanych z robotami programo- K1P_W10
walnymi.




Umiejetnosci

Kod Student potrafi: Realizuje cel Blekty —lde-

runkowe

EU-U1 Student posiada umiejetno$é pozyskania wymagan biznesowych | CP2 K1P_Ul1,
niezbednych do wdrozenia rozwiazania RPA w organizacji, K1P_U12
wykorzystujac do tego zdobyta wiedze i dostepne dane.

EU-U2 Student posiada umiejetnos¢ analizy i interpretacji danych, a takze | CP2 K1P_U09,
weryfikacji poprawnosci informacji. K1P_U10

EU-U3 Student posiada umiejetnos¢ budowania robotéw programowych w | CP2 K1P U12
narzedziu UiPath

Kompetencje

Kod Student jest gotow do: Realizuje cel Blekty lde-

runkowe

EU-K1 Student rozumie potrzebe zdobywania nowych kompetencji stosow- | CP3 K1P KO01,
nie do zmieniajacych sie potrzeb rynku pracy, jest przygotowany do K1P_ K03
uzupelniania nabytej wiedzy i umiejetnosci.

EU-K2 Student potrafi wspélpracowa¢ z kluczowymi uzytkownikami | CP3 K1P KO02,
rozwiazan, rozumie koniecznosé¢ uwzgledniania ich potrzeb, po- K1P_Ko04,
trafi definiowaé¢ priorytety, komunikowaé sie z interesariuszami pro- K1P_ K06
jektow RPA, przekazywac informacje o funkcjach wykorzystywanych
rozwigzan.

EU-K3 Student zdobywa odpowiednie kompetencje spoteczne, | CP3 K1P_ K02,
przygotowujace do uczestniczenia w realizacji projektéw, wnoszac K1P_KO03,
wiedz¢ dotyczaca aspektéw technicznych i organizacyjnych i K1P K06
przewidujac konsekwencje podjetych w ramach tych projektéw
dziatan.

6. Tresci programowe

wyktad
laboratorium

zbierajacego dane z sieci przy wykorzystaniu koncep-
cji Web Scraping‘u

Kod Tematyka Realizuje efekt
TP1 Wprowadzenie do Robotic Proces Automation (RPA) 2 | 4 | EU-K1, EU-W1, EU-W2,
EU-W3, EU-W4
TP2 Nowe trendy w RPA (Personal Automation, Robot Desktop | 4 | 8 | EU-K1, EU-K2, EU-K3, EU-W1
Automation, Hiperautomatyzacja, Inteligentna Automaty-
zacja)
TP3 Wykonanie i prezentacja robota programowalnego | 2 | 4 | EU-K1, EU-K2, EU-K3, EU-U1,

EU-U2, EU-U3, EU-W1,
EU-W2, EU-W3, EU-W4

7. Metody ksztalcenia

Razem godzin: 24

Kod Metoda

MK1 Laboratoria i projekt ze zdalnym dostepem stuchaczy do zaje¢ przy wykorzystaniu oprogramowania MS
Teams. Shuchacze podczas laboratorium zadawali pytana bezposrednio za pomoca mikrofonéw lub tez z
wykorzystaniem czatu.

MK2 Analiza przypadkéw

MK3 dyskusja

MK4 prezentacja multimedialna

MK5 miniprojekt indywidualny realizowany na zajeciach

MK6 praca z materialami dydaktycznymi z UBI

MKT7 wyjasnienie




8. Naktad pracy studenta

Aktywnosé studenta Obciazenie
Praca wilasna nad poznaniem narzedzia 26
UiPath
Praca wlasna nad uzueplieniem wiedzy z 25
przedmiotu
Praca zwiagzana z: laboratorium 16
Praca zwiazana z: wyktad 8
Liczba punktéw ECTS (1 punkt=25h) 3
Procentowy udzial pracy wilasnej studenta w 68,00%
sumarycznym obcigzeniu studenta
Sumaryczne obciazenie praca studenta 75

9. Status zaliczenia przedmiotu

Podstawa zaliczenia byla: 1. Aktywno$é na zajeciach 2. Projekt robota wykonany w dwuosobowej grupie 3. Prezentacja

robota na forum grupy

Forma studiéw Egzamin

Praca egzaminacyjna

Zaliczenie

niestacjonarne

X

10. Metody weryfikacji efektow uczenia sie

Sktadowe oceny koricowej

Forma sprawdzenia

Wybrana forma

Punktacja

Realizuje efekt

Egzamin pisemny

Egzamin ustny

Sprawdzian pisemny

Zaliczeniowy przeglad prac

Referat pisemny

Referat ustny

Kolokwium

Praca domowa

Miniprojekt

Praca na zajeciach

Projekt z dokumentacjg

60

EU-K1, EU-U3, EU-U2,
EU-Ul, EU-W4, EU-WZ2,
EU-W1, EU-W3

Ustna prezentacja projektu

40

EU-K3, EU-K2

Obecnosé na zajeciach

Sprawdzian ustny

Kartkowka

Aktywnos¢ na zajeciach

Egzaminacyjny przeglad prac

Sprawozdanie z praktyki zawodowej

Prezentacja indywidualna

Prezentacja zespotowa

Zasady wyliczania oceny z przedmiotu

Zakres punktow

Ocena

050

2.0

51 - 60

3,0

61 - 70

3.5

71 - 80

10

81 -90

15

91 - 100

5,0

11. Macierz realizacji przedmiotu

Praca zaliczeniowa

Efekt uczenia sie C?I przed- Tresci programowe Metody ksztalcenia
miotu

EU-W1 CP1, TP1, TP2, TP3 MK1, MK2, MK3,
CP2, MK4, MK5, MKG6,
CP3 MKT7




Cel d-
Efekt uczenia sie ? prze
miotu

Tresci programowe

Metody ksztalcenia

EU-W2 CP1

TPL, TP3

MK1, MK2, MK3,
MK4, MK5, MK6,
MK?7

EU-W3 CP1

TPL, TP3

MK1, MK2, MK3,
MK4, MK5, MK6,
MK?7

EU-W4 CP1

TPL, TP3

MK1, MK2, MK3,
MK4, MK5, MK6,
MK?7

EU-U1 CP2

TP3

MK1, MK2, MK3,
MK4, MK5, MK,
MK?7

EU-U2 CP2

TP3

MK1, MK2, MK3,
MK4, MK5, MK,
MK?7

EU-U3 CP2

TP3

MKI, MK2, MK3,
MK4, MK5, MKG,
MK?7

EU-K1 CP3

TPL, TP2, TP3

MKI, MK2, MK3,
MK4, MK5, MKG,
MK?7

EU-K2 CP3

TP2, TP3

MKI, MK2, MK3,
MK4, MK5, MKG,
MK?7

EU-K3 CP3

TP2, TP3

MK1, MK2, MK3,
MK4, MK5, MK,
MK?7

12. Odniesienie efektow

uczenia si¢

Efekt Efekty ksztalcenia Charakterystyki drugiego stopnia
uczenia sie dla kierunku studiéw w obszarze ksztalcenia
EU-W1 K1P_ W07, K1P_ W14, K1P W10 | P6S_ WG, P6S_ WK
EU-W2 K1P_ W10 P6S_ WG

EU-W3 K1iP_ W07 P6S_ WK

EU-W4 K1P_ W07, K1P_ W10 P6S_ WG, P6S_ WK
EU-U1 K1P_ U12, K1P_ Ull P6S_UW

EU-U2 K1P_ U10, K1P_ U09 P6S_UU, P6S_ UW
EU-U3 K1P_U12 P6S_UW

EU-K1 K1P K03, K1P_ K01 P6S KK, P6S KR
EU-K2 K1P_ K06, K1IP K04, K1P_ K02 P6S KO, P6S_KR
EU-K3 K1P K06, K1P K03, K1P K02 P6S KO, P6S_ KR

13. Literatura

Literatura podstawowa

1. Taulli Tom , Robotic Process Automation Handbook, APress, 2020

Literatura uzupelniajaca

1. Al Sweigart, Automate the Boring Stuff with Python, No starch press, 2020
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14. Informacje o nauczycielach akademickich

Osoby odpowiedzialne za przedmiot

1. mgr inz. Radostaw Baldak

Osoby prowadzace przedmiot
1. mgr inz. Radostaw Baldak




