Profil praktyczny

Zatacznik nr 1 do Programu studiéw (uchwata Senatu nr 153/XXXIV/24 z dnia 9 lipca 2024 r.)

Okres studiéw 2024-2028 W - wyktad
Studnia niestacjonarne C - ¢wiczenia
Kierunek: Automatyka i Robotyka L - laboratorium
P - projekt
Caly cykl ksztalcenia I semestr IV semestr V semestr Visemestr Vil semestr
Przedmioty w poszczegéinych modutach Wi Wi Wi Wi Wi Forma
2] L [ ow| C |t P e ow| S|P eets | S| P eets o] C |t | P et | aiczenia
Modut ogéiny § |32 18 0 0 ofjojJofofofJojJoJofolo]JofofofololJazr|ofolfeo 4
Szkolenie BHP 4 4 ZAL
Szkolenie 1 1 ZAL
Przedmi 9 2 [ 9 2 20
Ochrona wtasnosci intelektualnej /
i 1o 9 1 20
Prawo w praktvce
T = T 18 Z0
K ia i etvka w pracv 1 Zo
[Ergonomia i fistwo pracy (K 9 1 Zo
Modut jezykowy 8 |0 0 0 0 ojojJofofofolw|ofo|2]ofofofo]oJolofolfeo 0
Jezyk anaielski / Jezyk niemiecki 8 18 2 EGZ
Modut 3| 2 5] 0 ofololololololololslololololsfololololo
Analiza 5 9 EGZ
Algebra liniowa 5 9 EGZ
Metody komputerowe w obliczeniach s e N 1 »
Analiza i ie svstemow s | 18 18 EGZ
Fizvka 5 9 9 EGZ
Sztuczna 3 9 9 9 9 3 20
Pods i s |9 9 9 9 3 EGZ
[Systemy baz danych + Sieci 4 |9 9 9 Zo
Modut kierunkowy 69_| 162 153 27| 18 ololofofofar]of36foft]ofofo]ol2]olofofeo 0
Grafika 5 9|9 20
AutoCad 5 9|9 9 20
Proaramy 3D 4 9 20
v $ 4 |9 9 9 EGZ
lﬂeklromka i il 5 9 18 EGZ
Podstawy mierni slekirveznaao ) ] 9 EGZ
Technika 4 |9 9 2o
Podstawv reaulacii 5 [ 18 9 EGZ
Podstawv robotvki 5 |9 9 9] 9 EGZ
Systemy czasu rzeczywistego w automatyce s e R 2
i robotvce
orac inz 1 9 9|9 1 20
|§18rownikl 5 |9 18 53
| 5 | 8 9 18 5 20
[Svstemv SCADA 3 9 9 Z
| ie paneli HMI 4 |18 9 18 9 4 2o
Sensorvka 2 9 9 9 9 2 2
Teoria I 5 9 9 20
Modut edycii pracy dyplomowe; 20 5 15
20 5 15 | zAL
Modut praktyk zawodowych 30 960 30
Prakivka zawodowa 30 960 30 20
Modut specjainosai: Automatyzacja 4% | 90 %0 o o ofofo|ofofar|ofar|ofts|2r|o|2r|4as5|20[36|0]|3[2]| 1
i Utrzymanie Ruchu
Metody di i svstemow 2 9 9 9 9 2 2o
Napedy w robotyce i automatyce/ e R o o . oz
Napedv maszvn i urzadzeri
Napedv plvnowe w robotvce i 5 |9 9 9 9 5 2o
Ek ia | naprawy urzadzen 3 9 9 9 919 3 EGZ
Projektowanie i odtwarzanie maszyn i urzadzeri 3 9 9 9 919 3 2o
Systemy ia produkcia 6 |9 9 9 9|96 2o
RrocesyiTRmeyseavIO 5 | s 9 99| s 20
w
Proiekt isciow | 2 9| 2 2o
Proiekt iSci I 2 9| 2 20
Zarzadzanie niezawodnoscia systemw s e s o ool s | coz
w 5 | o 9 995 EGZ
Metody ia i proces ia ruchu 6§ 19 L) 9 996 EGZ
OGOLEM AUTOMATYZACJA 1 UTRZYMANIE
210 [ 356 333 2| 18 960 0|6 |27 |72 93| 45 [ 45| 30 |63 27| %0
RUCHU
Modut specjalnosci: Elektrotechnika o | . w ” |2 ol oo w2 o
przemysiowa
urzadzen tryczny 5 |9 9 9 9 5 20
laszvny elektrvezne | 6 |18 9 18 9 6 EGZ
laszyny elektrvezne I 5 ]9 18 9 18 5 EGZ
Proiekt iSci | 2 9] 2 20
Proiekt iSci ] 2 9] 2 20
laped elektrvezny | 5 ]9 18 9 18 5 EGZ
laped elektrvezny II 2 9| 2 EGZ
Podstawy elektroniki 419 9 9 9 4 EGZ
Ei i 6 | o o 9 996 EGZ
napedow y 3 |e [l 9 9 3 20
Eksploatacja i diagnostyka urzadzen s e . . ool s -
elektrvcznych
Sieci i aparaty niskiego napiecia 3 |9 18 9 18l9o] 3 EGZ
O0GOLEM ELEKTROTECHNIKA 210 | 365 351 7| 18 960 ||z % | e 6|27 | 30 |63 |27 | 2
PRZEMYSLOWA
Mocut sip“'a'""sc"_ Robotyka % | 9% ) 3% 7 15 | 2 3 |36 | 20 | || 1
[Sieci 4 o s 9 9 4 20
Parametryzaci s [ 9 9 993 20
Proiekt iSci | 2 9 2 20
Proiekt iSci ] 2 9 2 20
Napedy elektryczne w robotvce i 4 9 9 9 9 4 EGZ
Budowa i badania i OW i robotow 4 18 18 18 18[9 4 EGZ
Sterowanie robotéw 5 [ 9 9 9 o5 20
Systemy sterowania | monitorowania procesow s | B . NN %
Chwytaki i narzedzia robotéw 6 |9 18 9 18 6 20
jigacia i lokalizacia robotéw 4 9 9 9 919 4 EGZ
Di svstemow i i robotvki 2 9 9 2 EGZ
i 5 | s 9 9 5 EGZ
OGOLEM ROBOTYKA I MECHATRONIKA 210 | 365 U2 7| 18 960 0|2 || 30 |4 5 (36| % |6 % 27| %0
780 960 7 735 126




