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 stacjonarne 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. 455 | 6 [sors[s0foflsTss/s0f o [2foflolof olofolololoflofololo[lofloflolololoflofols[ofloflolfalsololola
Szkolenie BHP. 4 4 4 0 ZAL
Szkolenie bibli 1 1 1 0 ZAL
e fizvczne 1. 11 60 60 30 ] 30 0 Z0
i 15 | 2 [ 15 15 2 Z0
Ochrona Masnml ||.'1le|‘ektu‘allf|ej ! 15 1 15 15 1 Z0
Prawo w praktvce
T i 30 | 1 30 30 1 Z0
i etvka w pracy i 15 | 1 15 15 1 Z0
|Eraonomia i i A pracy 15 1] 15 1 Zo
Modut jezykowy 120 | 8 [of120[ofoflololol o [ofoTls[of ofl2 olelolofl s folololofloflolslolol2f]ololofloflofolololofo
Jezyk anqielski / Jezyk niemiecki 120 | 8 120 30 2 60 4 30 2 EGZ
Modut podstawowy 315 | 3t 12075 [120] o [as |75 [15] o [5fas] o[z o [0 o ofo[ofofoJolo[ofolss[olss[ofs[s]ofss[ofsfoflolofofo
Analiza 45 | 5 [ 1530 15 [ 30 5 EGZ
Algebra liniowa 45 | 5 [ 15[ 30 15 | 30 5 EGZ
M.ethy komputerowe w obliczeniach 45 3 |15 20 15 30 3 Z0
Analiza i ie systemow 15 30 3 EGZ
Fizvka 15[ 15 [ 15 5 EGZ
|Szuczna 15 15 3 Z0
| i 15 15 3 EGZ
|§ stemy baz danych + Sieci Ko 15 15 4 Zo
Modut kierunkowy 75|45 {15 [as | 15 [ 130 [15[as| 30 [ 18 Jo5[15 90|30 26 [ ofofofoofas[15[e|ofmnfs[ofs[o[2fofofofo]lco
Grafika 15| 15 [ 15 15 [ 5 Z0
AutoCad 15 15 [ 15 15 | 5 Z0
Proaramy 3D 15 15 [ 15 5] 4 Z0
s¢ 15 15 4 EGZ
i 15 30 5 EGZ
Podstawy miernictwa elektrycznego 15 15 4 EGZ
Technika 15 15 4 Z0
Podstawy requlacii 30 15 5 EGZ
Podstawy robotvki 15 15 5] 15 [ 5 EGZ
Systemy czasu rzeczywistego w automatyce i - . g 2
robotyce
K prac 15 | 15 1 Zo0
|§terownik| 15 30 5 EGZ
| 15 30 5 Z0
|Svstemy SCADA 15 15 3 2
| ie paneli HMI 30 15 4 Z0
I§ensorvka 15 15 2 Zo
Teoria 15 15 15]15] 5 Zo
Modut edycii pracy. j 2 5 15
i lomowe. 2 5 15 ZAL
Modut praktyk 960 | 30 960 960 3
Praktyka zawodowa 960 | 30 960 960 30 Zo
Modut s:’fqa'""s " AR”:S:::‘YHCJZ 45 | 46 |50 o 150135 o [ o | o| o [o|ofo|o| o [ ofofo|o|of o [ofo|o|ofofa|o|as|15[15|as|0|4s5|[75[ 2 [6|0]eo]|ss| 1t
Metody di i systemow i 0 [ 2 |15 15 15 15 2 Z0
Napedy w robotyce i automatyce/ o | « | - " " B cor
Napedy maszyn i urzadzer
Napedy pivnowe w robotvce i 30 5 [ 15 15 15 15 5 20
E¥ ia i naprawy urzadzen i 45 | 3 |15 15 | 15 15 15[15] 3 | ecz
Projektowanie i odtwarzanie maszyn i urzadzen 45 3 |15 15 | 15 15 15 (15| 3 Zo
|Svshemv zarzadzania produkcia 45 6 |15 1515 15 15/15| 6 Zo
Procesy TPM i systemy TQM
45 | s |15 15| 15 15 1515 5
w przedsiebiorstwie “
Proiekt isciowy | 15 2 15 15] 2 Zo0
Projekt i ] 15 2 15 15| 2 20
Zarzagdzanie niezawodnoscia systemow e | s | 5| s - ol s | cor
w ibiorstwi 45 | 5 |15 15 | 15 15 1515 5 EGZ
Metody planowania i proces utrzymania ruchu 45 | 6 |15 15| 15 15 15(15 | 6 EGZ
OGOLEM AUTOMATYZACJA
2645 | 210 [ 590 |1290| 555 [ 210| 95 [ 105 90 | 15 | 30 | 105 ( 45 [120| 30 | 30 105 75 |90 | 30| 30 960 30 [ 105 | 45 |120| 15 [ 30 | 75 | 30 | 75 [ 75 | 30 |105| 30 | 60 | 45 [ 30
TUTRZYMANIE RUCHU
Modut specjalnosci: Elektrotechnika a5 | 4 165 180 | 90 60 a5 15 | 45 75|45 | 2|60 6 |45 | 1
Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych 30 5 |15 15 15 15 5 Zo
Maszvny elektrvczne | 45 [ 6 | 15 30 15 6 EGZ
Maszvny elektrvczne Il 45 5 |15 30 15 30 5 EGZ
Projekt isciowy | 15 2 15 15] 2 20
Projekt isciowy Il 15 2 15 15] 2 20
Naped elektrvczny | 45 | 5 |15 30 15 30 5 EGZ
Naped elektrvczny Il 15 2 15 15 2 EGZ
Podstawy elektroniki 30 4 |15 15 15 15 4 EGZ
F i 45 | 6 |15 5 |15 15 15[15] 6 EGZ
napedow yezny 0 [ 3 |15 15 15 15 3 Z0
Elteziiza lgresic wemis 6 | 3 | 15 | 15 30 15(15| 3 Z0
elektrveznveh
[Seci i aparaty niskieqo napiecia 6 | 3 |15 30|15 15 015 3 | Ecz
OGOLEM ELEKTROTECHNIKA
2645 | 210 | 605 |1290| 585 | 165| 95 [ 105 90 | 15 | 30 f105( 45 [120| 30 | 30 105 75 90 | 30| 30 960 30 [ 120 | 45 | 120 30 | 75| 30 |105] 45 | 30 [105( 30 |60 | 45| 30
PRZEMYSLOWA
Modut specjalnoéc: Robotyka 45 | 46 | 165 165 | 105 60 a5 15 | 45 60 6 [ 20 | 60 6 |45 | 1
i Mechatronika
Sieci 0 [ 4 |15 15 15 15 4 Zo
Parametryzaci 45 3 [ 15 15 [ 15 15 15|15 | 3 Zo0
Projekt 15 | 2 15 15 ] 2 Z0
[Proiekt przeigciowy Il 15 | 2 15 5] 2 Zo
Napedy elektrvczne w robotvce i 0 [ 4|15 15 15 15 4 EGZ
Budowa i badania i i robotéw 75 4 | 30 30 | 15 30 30 (15| 4 EGZ
Sterowanie robotow 45 5 |15 15 | 15 15 15]15] 5 2o
Systemy sterowania | monitorowania procesow e | s | 5 | s 1 515 s ~
Chwytaki i narzedzia robotow 45 6 |15 30 15 30 6 2o
i i lokalizacia robotow 45 | 4 |15 5 | 15 15 15[ 15| 4 | oz
Di: svsteméw i i robotvki 15 2 |15 15 2 EGZ
Mechatronika 30 5 115 15 15 15 5 EGZ
OGOLEM ROBOTYKA I MECHATRONIKA | 2645 | 210 | 605 |1200( 570 180 | 95 [105| 90 | 15 | 30 | 105 45 [120| 30 | 30 105 75 90 | 30 | 30 960 30 [ 120 | 45 | 120 30 [ 75| 30| 90 |60 | 30 10530 |60 | 45| 30




