Zatgcznik nr 1 do zat. uchwaty senatu nr 12/111/24 r. z dn. 25 pazdziemika 2024 r.
Profil praktyczny

Okres studiéw 2024-2028 W - wykiad
Studnia niestacjonarne C - éwiczenia
Kierunek: Automatyka i Robotyka L - laboratorium
P - proiekt
Caly cykl ksztalcenia I semestr Usemestr i semestr V semestr V semestr Visemestr Vil semestr
Przedmioty w poszczegdlnych modutach Wi Wi Wi Wi Wi W W/ W Forma
Lgodz [EcTs | Nl e [ L | el Bbe L feets| Aole [ L] P Jeets| e | L P eats | e | L P feas| bt [ L P feas | lule | LR e [ Bl e f L | P eets | icaenis
Modut ogéiny. s [ 6 [32]olmw[ols[ol4] o 2Joflolol ofoflololololololololololololololoflolololofloflarfololol 4
Szkolenie BHP. 4 4 4 0 ZAL
Szkolenie bibli 1 1 1 0 ZAL
i 9 2 |9 9 2 Z0
Ochrona Masnml ||.'1le|‘ektu‘a||:|ej ! 9 B o 9 1 Z0
Prawo w praktvce
T i 18 | 1 18 18 1 Z0
i etvka w pracy i 9 1 9 9 1 20
|Ergonomia i i A pracy 9 119 9 1 Zo
Modut jezykowy 2 [ 8 [ofnlololololofl o [ofolw[of ol 2Jols[oflof 4 lolofloflolololmw[oflol2]oflolololoJolofloflole
Jezyk anqielski / Jezyk niemiecki 72 8 72 18 2 36 4 18 2 EGZ
Modut podstawowy 189 | 3t |2 as 72 ofor[as| o] o [5]2r]ofas| o [t0fofofo[ofofoJolo[ofofloalolo[o[as[oJo[of[olsfoflolof[ofo
Analiza 27 | 5 [ o[ 18 9 [ 18 5 EGZ
Algebra liniowa 27 | 5 [ 9|8 9 [18 5 EGZ
M?tcfiy komputerowe w obliczeniach 27 3 o 8 9 18 3 Z0
Analiza i ie systemow 27 [ 3 |9 18 9 18 3 EGZ
Fizvka 27 [ 5 |99 FlIEN K 5 EGZ
|Sztuczna i 18 | 3 |9 9 9 9 3 Z0
| ia obi 18 [ 3 |9 9 9 9 3 EGZ
[Systemy baz danych + Sieci Ko 18 [ 4]0 9 9 9 4 Z
Modut kierunkowy 39 | 69 [162] 36 [53[as 27| o [or]| o [13f3s] o or[ 18 [18 6|9 sa[18] 2 [o]ofof[ofofar[osw[of[tw]o]o[of[ol2foflolof[ofo
Grafika 27 | 5 |99 o[ oo 9 |5 Z0
AutoCad 27 [ 5 9o 9 9|9 9 [ 5 Z0
Proaramy 3D 27 [ 4 |99 9 99 9| 4 Z0
s¢ 6 18 | 4 |9 9 9 9 4 EGZ
Elektronika i i 27 [ 5 |9 18 9 18 5 EGZ
Podstawy mierni rvczneao 18 | 4 [0 9 9 9 4 EGZ
Technika 18 | 4 |9 9 9 9 4 Z0
Podstawy requlacii i 27 [ 5 |1 9 18 9 5 EGZ
Podstawy robotvki 27 [ 5 |9 9o 9 9| 9 [5 EGZ
Systemy czasu rzeczywistego w automatyce w ] 3o B o o B »
i robotvce
prac inzvni 18 | 1 9|9 99 1 Z0
|§19rowniki 27 5 |9 18 9 18 5 EGZ
| 27 | s |9 18 9 18 5 20
Svstemv SCADA 18 3 9 9 9 9 3 Zo
P ie paneli HMI 27 4 |18 9 18 9 4 Zo0
Sensorvka 18 2 |9 9 9 9 2 Zo
Teoria i 27 [ 5|9 9o 9 9ol s Z0
Modut edvcii pracy i 20 5 15
[Seminari 20 5 15 | zaL
Modut praktvk 960 | 30 960 960 30
Praktvka 960 | 30 960 960 30 Z0
Modut srleclalnos n l:'::::] atyzacja 261 | 46 |90 | o |90 8| ofo|o| o | ofofo|o| o fofofo|o|ofofofo|o|ofofz|o|ar|o|5|2r]|0]|2r|[a5|2[36|0]3m]|2]|n
Metody di i svsteméw I 18 2 9 9 9 9 2 Zo
Napedy wroboly‘ce i automatyce/ 18 M N N o o 4 EGZ
Napedv maszvn i urzadzeri
Napedv ptvnowe w robotvce i 18 5 [ 9 9 9 9 5 Zo
Ek ia i naprawy urzadzen i 27 3 |9 [l K 9 99| 3 EGZ
27 | 3 | o 9|9 9 99 3 Z0
Systemy ia produkcia 27 6 9 9|9 9 9|9 6 20
AEsEy e ey e 27 | 5 |9 9|9 9 99| s 20
W przedsigbiorstwie
Proiekt iScil | 9 2 9 9 2 20
Proiekt przeisciowy Il 9 2 9 9| 2 Zo0
Zarzgdzanle niezawodnoscig systemow 27 3 N ol e o oo 3 EGZ
Gospodarka remontowa w przedsiebiorstwie 27 5|9 9 l9 9 995 EGZ
Metody planowania i proces utrzvmania ruchu 27 619 s |9 9 9lole EGZ
CCUEEN] AUTOMA:[}{CZSSM TUTRZYMANIE | 017 | y10 | ass | 1122 3a3 [ 126 | o | 3 |56 | o [ so e [2r |72 | 16 |30 |ss|as|sa|1s] 30 960 |6 |27 | 72|09 3|4 45 (a5 | 3|6 % |27 | %
dacdutspecidincécl Elskiotechilks w1 | 4 |9 108 | 54 ] 7 15| 2 AR E s || n
urzadzen yezny 18 5|9 9 9 9 5 20
Maszvny elektrvezne | 27 6 |18 9 18 9 6 EGZ
Maszvnv elektrvezne Il 27 5 [ 9 18 9 18 5 EGZ
Proiekt isciowv | 9 2 9 9| 2 Zo
[Proiekt przeisciowv I 9 | 2 9 9| 2 Zo
[Naped elektrvezny I 27 | 5 |9 18 9 18 5 EGZ
Nabed elektrveznv 11 9 2 9 9 [ 2 EGZ
Podstawv elektroniki 18 4 |9 9 9 9 4 EGZ
i 27 | 6 | o 9|9 9 9|96 EGZ
napedow yezny 18 3|9 9 9 9 3 20
! UrEEE % | 3 |8 9|9 18 99| 3 Z0
elektrvcznych
|Sieci i aparaty niskiego napiecia 36 3 19 8109 9 18lo| 3 EGZ
OGOLEM ELEKTROTECHNIKA
1937 | 210 [ 365 |1122| 351 | 99 | 50 [ 63 [ 54 | o | 30 |es |27 |72 18 | 30 63| a5 |56 18] 30 960 n|n|z|n 30 | 4 62| 3|6 % |27 | %
PRZEMYSLOWA
Moduf specjainoscl: Robotyka 261 | 4 | 99 9 |63 3% 27 15 | 2 6 [3| 2|3 %27 | 1
i Mechatronika
|Sieci 18 4 19 ) 9 9 4 Zo
Parametryzaci ko 27 3 |e 9 [ 9 9 9 9| 3 20
Projekt ici | 9 2 9 9] 2 Zo
Proiekt iSci ] 9 2 9 9 2 20
Napedy elektrvczne w robotvce i 18 419 9 9 9 4 EGZ
Budowa i badania i 6w i robotow 45 4 |18 189 18 189 4 EGZ
Sterowanie robotéw 27 5 |9 [l K 9 995 Zo0
Systemy sterowania i monitorowania procesow o | s | oo N olol s =
przemystowych
Chwytaki i narzedzia robotéw 27 6 |9 18 9 18 6 Zo0
|Nawiqacia i okalizacia robotéw 27 | 4 |9 9 |9 9 99| 4| Ecz
Di systeméw i i robotvki 9 2 |19 9 2 EGZ
18 | 5 |9 9 9 9 5 EGZ
OGOLEM ROBOTYKA I MECHATRONIKA | 1937 | 210 | 365 |1122( 342 [ 108 | 59 [ 63 | 54 | 9 30 |6 27 (72 18 | 30 | 63| 45|54 18| 30 960 | 2|72 0 |4 54 36| 30 |63 3% | 27| 30

185 180 180 960 71 135 126



