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W - wyktad

C - ¢wiczenia
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P - projekt
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Modut ogoiny 59 5 [ 32| 9 |18 0] 5] 9 [ 2 | o o o fofJofofofo]ofof[of]of[of[o]o]o]o]o 0 o (oo fof o J2az]o]o] o] 3
Szkolenie BHP 4 4 4 0 ZAL
Szkolenie biblioteczne 1 1 1 0 ZAL
Przedmiot humanistyczny 9 1 9 9 1 Zo
Ochrona yv{asru050|‘ |r)telektualnej / Prawo w 9 i N 9 q o
praktyce inzynierskiej
Technologia informacyina 18 1 18 18 1 Zo
Komunikacija i etyka w pracy zespotowej 9 1 9 9 1 Zo
Ergonomia i bezpieczenstwo pracy 9 1 9 9 1 Zo
Modut jezykowy 72 8 0 |72f0]o]ofo]o 0] o o [of o fJofofofo]ofof[of]of[ofo]o]3s]o]o 4 0 (3 [0 fof 4 Jo]o]o|o]|o
| Jezyk angielski / Jezyk niemiecki 72 8 72 36 4 36 4 EGZ
Modut podstawowy 189 3 | 72|45 | 720 |2r|4a5] 9 15 | 36 54 | 0| 13 ]9 ]o]9 o] 3]o]o]o]o] oo fofo]fo 0 o o fofofofJoJo]o|o]fo
Analiza_matematyczna 27 5 9 | 18 9 | 18 5 EGZ
Algebra liniowa 27 5 9 | 18 9 |18 5 EGZ
Metody komputerowe w obliczeniach inzynierskich | 27 3 9 18 9 18 3 Zo
Analiza i modelowanie systemoéw 27 3 9 18 9 18 3 EGZ
Fizyka 27 5 9 9 9 9 9 9 5 EGZ
Sztuczna inteligencja 18 3 9 9 9 9 3 Zo
Podstawy programowania obiektowego 18 3 9 9 9 9 3 EGZ
Systemy baz danych + Sieci Komputerowe 18 4 9 9 9 9 4 Zo
Modut kierunkowy 396 69 [ 162 | 36 | 153 | 45 | 27 9 27 13 36 27 | 18 17 63 9 54 | 18 27 0 0 0 0 0 27 9 36 0 10 9 0 9 0 2 0 0 0 0 0
Grafika inzynierska 27 5 9 | 9 9] 9] 9 5 Zo
AutoCad 27 4 9 9 9 9 9 4 Zo
Programy 3D 27 5 9 | 9 9 9 [ 9 9 | 5 Zo0
Wytrzymato$é Materiatéw 18 4 9 9 9 9 4 EGZ
Elektronika i elektrotechnika 27 5 9 18 9 18 5 EGZ
Podstawy miernictwa elektrvczneao 18 4 9 9 9 9 4 EGZ
Technika mikroprocesorowa 18 3 9 9 9 9 3 Zo
Podstawy regulacji automatycznej 27 5 18 9 18 9 5 EGZ
Podstawy robotyki 27 5 9 9 | o 9 9 |9 |5 EGZ
Systemy czasu rzeczywistego w automatyce i 18 A o R 3 9 a -
robotyce
Komputerowe wspomaganie prac inzynierskich 18 1 9 | 9 9|9 1 Zo
Sterowniki przemystowe 27 5 9 18 9 18 5 EGZ
Zaawansowane programowanie sterownikéw 27 5 9 18 9 18 5 Zo
przemystowych
Systemy SCADA 18 3 9 9 9 9 3 Zo
Projektowanie paneli HMI 27 4 18 9 18 9 4 Zo
Sensoryka 18 2 9 9 9 9 2 Zo
Teoria sterowania 27 5 9 9 | 9 9 9|9 |5 Zo
Modut edycji pracy dyplomowej 36 20 36 0] 0o 0| o 0| o0 f o fJojofofo]ofJo]Jof[fo]o]o]Jo[fo]ofo 0 0o [ [0 o0 5 | o[8[ 0o o1
Seminarium dyplomowe 36 20 36 18 5 18 15 ZAL
Modut praktyk zawodowych 30 0] 0o 0| o 0| o0 f o fJo]Jofo o] ofJo]Jof[o]o]3]Jo[fo]ofo 0 o (o fofofo]o]o]o|o]fo
Praktyka zawodowa 30 30 Zo
Moduipecialnoccilautomatyzaciall 261 | a1 |90 | 0|90 [81] 0| 0o]o0 o | o oloflooflo|olo|o]ofo|o|lo|o|z|o|a]|o| 6 |2z|o0]|2r|as]|to]|3|0]3]|2]1n
Utrzymanie Ruchu
Metody diagnostyki systemow technicznych 18 2 9 9 9 9 2 Zo
Napedy w robotyce i automatyce/ Napedy maszyn 18 4 o 9 9 9 a e
i urzgdzen
Napedy ptynowe w robotyce i automatyce 18 5 9 9 9 9 5 Zo
Eksploatacja i naprawy urzadzen produkcyjnych 27 3 9 9 |9 9 9 (9 3 EGZ
Projektowanie i odtwarzanie maszyn i urzadzen 27 3 9 9 |9 9 9 (9 3 Zo
Systemy zarzadzania produkcjg 27 3 9 9 9 9 9 9 3 Zo
Procesy TPM i systemy TQM w przedsigbiorstwie 27 3 9 9|9 9 9 |9 3 Zo
Projekt przejsciowy | 9 4 9 9 4 Zo0
Projekt przejsciowy Il 9 4 9 9 4 Zo
Zarzqdzanle niezawodnoscig systemow 27 4 o o | o 9 oll ol 4 E2
technicznych
Gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie 27 5 9 9 9 9 9 9 5 EGZ
Metody planowania i proces utrzymania ruchu 27 7 9 9| 9 9 9| 9 7 EGZ
OGOLEM AUTOMATYZACJA | UTRZYMANIE
RUCHU 1013 | 210 | 356 | 198 | 333 | 126 | 59 | 63 | 54 30 | 72 8 | 18| 30 | 72| 9 |63 |18 |3 [0 | o | o o3 |5 45|63 | 9 | 30 |36 |50 |36 |45 3 |63|18|36]|27| 30
Modut specjalnosci: Elektrotechnika %1 | 47 | 99 108 s4] 0] 0] o o | o ool ololo|o]o| ofofo| oo ofs|o|2|o| 16 |2z]|0]|as|27| 193] 0]3]|2]|1
przemystowa
Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych 18 5 9 9 9 9 5 Z0
Maszyny elektryczne | 27 7 |18 9 18 9 7 EGZ
Maszyny elektryczne I 27 4 9 18 9 18 4 EGZ
Projekt przejsiowy | 9 4 9 9 4 Zo
Projekt przejsciowy Il 9 4 9 9 4 Zo
Naped elektryczny | 27 4 9 18 9 18 4 EGZ
Naped elektryczny Il 9 2 9 9 2 EGZ
Podstawy elektroniki Il 18 4 9 9 9 9 4 EGZ
Energoelektronika 27 3 9 9 [ 9 9 9193 EGZ
Przemystowe rozwigzania napedéw elektrycznych 18 3 9 9 9 9 3 Zo
Eksploatacja i diagnostyka urzadzen % s | s o | o o gl all s P
elektrycznych
Sieci i aparaty niskiego napiecia 36 4 9 18 | 9 9 18 | 9 4 EGZ
OGOLEM ELEKTROTECHNIKA 1013 | 210 | 365 | 198 | 351 | 99 | 59 | 63 | 54 30 | 72 8 | 18| 30 | 72| 9 | 63| 18| 30 30 | 63| 45 | 63 30 |3 |54 |54 |27 | 30 |63 |18 |36 |27 30
PRZEMYSLOWA
Modut specjalnosci: Robotyka i Mechatronika | 261 47 | %9 9 |6| o fofo oo ofofo]Jo|o|o|o]|ofof[o|ofof o3| o]|20]|0)| 1 [27|o ]33 19|36 o0](3m][2n1
Sieci przemystowe 18 4 9 9 9 9 4 Zo
Parametryzacja sterownikéw przemystowych 27 4 9 9 9 9 9 | 9 4 Zo
Projekt przejsciowy | 9 2 9 9 2 Zo
Projekt przejSciowy Il 9 2 9 9 | 2 Zo
Napedy elektryczne w robotyce i automatyce 18 4 9 9 9 9 4 EGZ
Budowa i badania manipulatoréw i robotéw 45 4 18 18 | 9 18 18| 9 4 EGZ
Sterowanie robotéow 27 5 9 9 |9 9 9|9 5 Zo
Systemy sterowania i monitorowania proceséw 2 s o ol o ° ol ol s -
przemystowych
Chwytaki i narzedzia robotéw 27 5 9 18 9 18 5 Zo
Nawigacija i lokalizacja robotow 27 4 9 9 9 9 9 | 9 4 EGZ
Diagnostyka systemoéw automatyki i robotyki 9 3 9 9 3 EGZ
Mechatronika 18 5 9 9 9 9 B EGZ
OGOLEM ROBOTYKA I MECHATRONIKA 1013 210 [ 365 [ 198 | 342 | 108 | 59 | 63 | 54 30 2 81 18 30 1 9 63 | 18 30 30 63 | 45 | 63 30 36 | 54 | 45 | 36 30 63 | 18 | 36 | 27 30




