Zalgcznik nr 1 do zalgcznika uchwaty nr 85/XVIll/19 z dnia 28.06.2019 r.
Profil praktyczny

Okres studiow 2019-2023 W - wyktad
Studnia stacjonarne C - ¢wiczenia
Kierunek: Automatyka i Robotyka L - laboratorium
P - projekt
Caly cykl ksztalcenia I semestr Il semestr 1ll semestr IV semestr V semestr VI semestr Vil semestr
w F
Lgodz [ECTS[ W [c [ L |Pfw c | |Pletsfw{c|L |Pletsfw]|c|iL|Pletsfw|c|iL|Pletsfw|c|rL|Pletsfw|c|iL|Plets]w]|c|L|P et lal;'l'::ia
Modut ogélny 15 | 6 [60 [60 |30 | o] o 15]30[of2]o]oofofo]ofs|ofof[o]Jo]o|ofofoJoJolofo[o]o]|o o o o]d4] |3 ofo]s
Rekreacia. wychowanie fizvczne 60 60 30 30 20
Przedmiot humanistyczny 15 1 ]s 15 1 2o
Ochrona .w{asr!oscl.lrftelektualnej / Prawo w 15 2 | s & 2 o
Technologia informacvina 30 1 30 30 1 Zo
Komunikacia i etvka w pracy zespotowei 15 1|15 15 1 20
Ergonomia i bezpieczeristwo pracy. 15 115 15 1 20
Modut jezykowy 120 8 0 J120) 0o |ofofofofofojofofofofofofo o fofofo o o o fofo( e o0 o4 fo e o0fo0ofsfof[o0o[o[o0o]oO
ezyk angielski / Jezyk iecki 120 8 120 60 4 60 4 Eoa
Modut podstawowy 315 | 30 [120] 75 [120] o Jeo |75 [30 [ o [18]45]| o |75 o[ 9 ]15] o 15[o0o[3]ofofofof[ofJoJoJofof[oJoJoJoflof[oJoJoJo[o]eo
Analiza a 45 5 [15 30 15 | 30 5 EGZ
Algebra liniowa 45 5 |15 | 30 15 | 30 5 EGZ
Mz_etoqy kqmputerowe w obliczeniach 45 3 | 20 15 20 3 e
inzvnierskich
Analiza i modelowanie svstemow 45 3 |15 30 15 30 3 EGZ
Fizvka 45 5 [15 |15 )15 15 | 15 [ 15 5 EGZ
Sztuczna inteliaencia 30 3 |15 15 15 15 3 Zo
Podstawy proaramowania obiektoweao 30 3 |15 15 15 15 3 EGZ
Systemy baz danych + Sieci Komputerowe 30 3 |15 15 15 15 3 Zo
Modut kierunkowy 660 70 [270 [ 60 [255 [ 75 | 30 | 15 [ 30 | 15 [ 10 | 75 [ 15 | 60 [ 30 | 21 J105] 15 [ 90 | 30 [ 27 ] o | 0 | 0 [ o0 | o0 45| 15[ 60 | 0 [f0)15] 0 |15] 0|2 )o0o]o0]o]o]|6O
Grafika inzynierska 45 5 | 15|15 15 | 15 | 15 5[5 Zo
AutoCad 45 4 |15 |15 15 15 | 15 15| 4 Z0
Proagramy 3D 45 5 |15 |15 15 15 | 15 15| 5 Zo
Wytrzymato$é Materiatow 30 4 15 15 15 15 4 EGZ
Elektronika i elektrotechnika 45 5 |15 30 15 30 5 EGZ
Podstawv miernictwa elektrvczneao 30 | 4 |15 15 15 15 4 EGZ
Technika mikroprocesorowa 30 4 |15 15 15 15 4 20
Podstawy requlacii automatycznei 45 5 |30 15 30 15 5 EGZ
Podstawy robotvki 45 5 |15 15 | 15 15 15[15| 5 EGZ
Systemy czasu rzeczywistego w automatyce i 0 | 4 | s . B a %
robotyce
Komputerowe wspomaganie prac inzynierskich 30 1 15 | 15 15 | 15 1 Zo
Sterowniki przemystowe 45 5 |15 30 15 30 5 EGZ
Zaawansowane programowanie sterownikéw 45 s |15 20 15 20 5 Zo
|przemystowych
Systemy SCADA 30 3 |15 15 15 15 3 Zo
Proiektowanie paneli HMI 45 4 |30 15 30 15 4 Zo
Sensorvka 30 2 |15 15 15 15 2 20
Teoria sterowania 45 5 |15 15 | 15 15 15|15 | 5 Zo
Modut edycji pracy dyplomowej 60 | 20 60 0 ]oJoJofofofoJolofofo[o]Jo|ofofJofo]oJofofo oo ofofJof3a]|o|ofs o [3]|o]ol]ts
Seminarium dyplomowe 60 | 20 60 30 5 30 15 | zAL
Modut praktyk zawodowych 30 0| 0 0| 0 0] o0 0| 0 0| 0 0| 0 0| 0 0] o0 0| 0 0 |3 )o]o0 0| 0 0] o 0| 0 0| 0 0| 0 0| 0 0
Praktyka zawodowa, 30 30 Zo

Modut specjalnosci: Automatyzacja i
Utrzymanie Ruchu

Metody diagnostyki systeméw technicznych 30 2 |15 15 15 15 2 2o

Napedy w robotyce i automatyce/ Napedy

X ¢ 30 | 4 |15 15 15 15 4 EGZ
maszvn i urzadzen
Napedy ptynowe w robotyce i automatyce 30 5 |15 15 15 15 5 Zo
Eksploatacja i naprawy urzadzen produkcyjnych| 45 3 |15 15 | 15 15 15 (15 3 EGZ
Projektowanie i odtwarzanie maszyn i urzadzen | 45 3 |15 15 | 15 15 15 (15 3 20
Systemy zarzadzania produkcia 45 3 |15 15 )15 15 15]15] 3 20
Pmces_y T_PM i §ystemy TQM w 45 3 | s 15 | s 15 5l s o
|przedsiebiorstwie
Projekt przejsciowy | 15 4 15 15 | 4 Zo
Projekt przeisciowy Il 15 4 15 15| 4 Zo
4 a5 | 3 |15 15 | 15 15 15 (15| 3| Ecz
|technicznvch
Gospodarka remontowa w przedsiebiorstwie 45 5 |15 15 | 15 15 15[15)| 5 EGZ
Metody planowania i proces utrzymania ruchu 45 7 |15 15 | 15 15 15]15] 7 EGZ
EM AUTOMATYZACJA | UTRZYMANIE
OGOLEM AUTO RU CHl(J:J ¢ 1740 | 210 | 600 | 375 | 555 | 210 | 90 | 105 | 90 | 15 | 30 | 120 | 15 | 135 | 30 | 30 | 120 [ 45 105 | 30 [ 30 | o | o | o [ o |30 |0 |75 |105| 15|30 |60 | 6075|030 |10560 |60 [45]30
M it jalnosci: R kai
ctulEpecialncsclifobotvael a5 | 46 | 150 150 [135] o | o [ oo fofofo|o]|o]ofolofo|ofofo|o|o|o]|ofa|ofa|15|16]as|o]|as|r|rm|e|o]|e]ss]|n
Mechatronika
|Siecipr 30 4 |15 15 15 15 4 2o
Progr ie robotéw 30 2 |15 15 15 15 2 2o
Proiekt przeisiowv 15 4 15 15| 4 Zo
Proiekt przeiSciowy Il 15 4 15 15| 4 20
Napedy elektrvczne w robotvce i automatvce 30 5 |15 15 15 15 5 EGZ
Budowa i badania i 6w i robotéw 45 3 |15 15 | 15 15 15]15| 3 EGZ
|Sterowanie robotéw 45 3 |15 15 | 15 15 15])15| 3 20
Systemy sterm?lrama imonitorowania proceséw 45 3 15 15 | 15 15 15| 15 3 Zo
or &
Chwytaki i ia robot6w 45 3 |15 15 | 15 15 1515 | 3 Zo
igacia i izacia robot6w 45 [ 3 |15 15 [ 15 15 1515 [ 3| Ecz
Di. 0 i i robotvki 45 5 |15 15 | 15 15 15[15| 5 EGZ
Mechatronika 45 7|15 15 | 15 15 15|15 | 7 EGZ
OGOLEM ROBOTYKA I MECHATRONIKA | 1740 | 210 | 600 | 375 | 555 [ 210 | 90 | 105 [ 90 [ 15 | 30 | 120 | 15 (135 | 30 | 30 | 120 | 45 [ 105 | 30 | 30 30 | 90 (75 | 105| 15 [ 30 | 60 | 90 [ 60 | 75 | 30 | 105 | 60 | 60 | 45 | 30
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