Zatacznik nr 2 do uchwaly 44/VIll/18
Profil praktyczny

Cykl ksztatcenia 2018-2022 W - wyktad
Studnia stacjonarne C - éwiczenia
Kierunek: Automatyka i Robotyka L - laboratorium
P - projekt
. Caly cykl ksztalcenia I semestr I semestr 1l semestr IV semestr V semestr VI semestr Vil semestr
v Lgodz [Ects| W C | L [P [ W] C [ L] P [eots| W] C| L] P [osts| W[ C|L|P Jeats| W] C | L P Jeots|W]C|L]P [eots|W]C]L P Josts| W[C]L[P [eats|mome
Modut ogéiny 135 | 6 [60 |45 |30 [ o f15 15 {30 | o]3fo]ofofofofolsa[ofoJofJolo[ofoJofs]o[ofo|lt1Jolo[ofloJofa|lof[ofo]2
Rekreacia, wychowanie fizyczne 30 30 30 Zo
Przedmiot humanistyczny 15 1[5 15 1 2o
Ochrona _vv{asr?oécl_lr}telektualnel / Prawo w 15 i 15 = a o
oraktvce inzvnierskiei
Technologia informacyina 30 2 30 30 2 Zo
Komunikacia i etvka w pracy zespotowei 30 1 [15]15 15 | 15 1 Z0
|Ergonomia i bezpieczenstwo pracy 15 1|15 15 1 Zo0
Modut jezykowy 120 | 8 [0 f120] o [of o] ofofo]ofo 3 o o]2fo 3 [ofo]2fo 3 [ofo]|2fo 3 [ofo]2fJo]lofofoJofJolo[o]o]o
Jezyk angielski / Jezyk niemiecki I/II/III/IV 120 8 120 30 2 30 2 30 2 30 2 EGZ
Modut podstawowy 330 | 35 [120] 75 [135] 0 f60 |75 {30 [ o |18 )45 | 0o [90 [0 |12f15] 0 15[/ 0] 5fofofofofofo]of[ofoJofJoJofofJoJofJo|ofofo]o
Analiza_matematyczna 45 5 | 15|30 15 | 30 5 EGZ
Algebra liniowa 45 5 |15 |30 15 | 30 5 EGZ
M.e\cqy kqmpulerowe w obliczeniach . s | s 2 15 20 4 £GZ
inzynierskich
Analiza i modelowanie systemow 45 4 |15 30 15 30 4 EGZ
Fizyka 45 5 | 15[ 15|15 15 | 15 | 15 5 EGZ
Sztuczna inteligencia 30 5 |15 15 15 15 5 20
Podstawy programowania obiektowego 45 4 |15 30 15 30 4 EGZ
Systemy baz danych + Sieci Komputerowe 30 3 |15 15 15 15 3 Zo
Modut kierunkowy 690 | 70 [285] 60 |270 75 30 | 15 [ 15 [ 15 | o J 45 | 15 [ 45 | 15 | 16 [ 75 | 15 [ 60 [ 45 | 23 J105| 15 [105] o |15 [ 15| o [30 | o | 5 f15] 0o [15] 02 o ofofo]o
Grafika inzynierska 45 5 [15]15 15 15 | 15 15| 5 Zo
AutoCad 45 4 | 15 | 15 15 15 | 15 15| 4 Zo
Programy 3D 45 6 15 | 15 15 15 | 15 15| 6 Zo
Wytrzymato$é Materiatow 30 4 | 15 15 15 15 4 EGZ
Elektronika i elektrotechnika 45 6 |15 30 15 30 6 EGZ
Podstawy miernictwa elektrycznego 30 6 |15 15 15 15 6 EGZ
Technika mikroprocesorowa 30 4 |15 15 15 15 4 20
Podstawy requlacii automatycznei 45 4 |30 15 30 15 4 EGZ
Podstawy robotvki 60 6 |15 30 | 15 15 30)15| 6 EGZ
rSg/;;?vaZ czasu rzeczywistego w automatyce i 30 5 15 15 15 15 2 Zo0
Komputerowe wspomaganie prac inzynierskich 30 1 15 | 15 15 | 15 1 Zo
Sterowniki przemystowe 45 3 15 30 15 30 3 EGZ
Zaawansowane programowanie sterownikéw 5 s 15 20 15 20 5 Z0
|przemystowych
Systemy SCADA 30 2 15 15 15 15 2 Zo
Proiektowanie paneli HMI 45 3 |30 15 30 15 3 20
Sensoryka 30 2 15 15 15 15 2 Z0
Teoria sterowania 60 7 [ 30 15 | 15 30 15 15 ] 7 20
Modut edycii pracy dyplomowej 60 | 20 60 0l ofofoJofJolofjofoJofolofofo]ofJolofofo]ofolof[ofo|ofJols|ofo]|s5]ofs]|of[o]1s
|Seminarium dyplomowe /Il 60 20 60 30 5 30 15 | zAL
Modut praktyk zawodowych 2 0l ofofo]ofolojojo]ofo]ofofo]ofo o ojfo]ofo]o[ofo]ofo ojofoJtwofo|o[ofo]o
Praktyka zawodowa /Il 20 10 10 Zo

Modut specjalnosci: Automatyzacja i
Utrzymanie Ruchu

Metody diagnostyki systeméw technicznych 45 2 |15 30 15 30 2 20

Napedy w robotyce i automatyce/ Napedy

X ; 30 [ 4 |15 15 15 15 4 EGZ
|maszyn i urzadzen
Napedy ptynowe w robotyce i automatyce 30 3 |15 15 15 15 3 20
Eksploatacja i naprawy urzadzen produkcyjnych 45 6 | 15 15 | 15 15 15(15| 6 EGZ
Projektowanie i odtwarzanie maszyn i urzadzen 60 3 |15 30 | 15 15 30 (15| 3 Zo
Systemy zarzadzania produkcig 45 3 15 15 | 15 15 15 (15[ 3 Zo0
Procesy TPM i systemy TQM w 60 | 3 |15| 15|30 15 | 15 | 30 3 Z0
przedsiebiorstwie
Projekt przejsciowy | 15 4 15 15 | 4 Zo
Projekt przejsciowy Il 15 4 15 15| 4 Zo
45 | 5 |15 15 | 15 15 15|15 5 | EGZ
60 [ 7 [1s 30 [ 15 15 30[15] 7 EGZ
60 | 7 [1s 30 [ 15 15 30 [15] 7 EGZ

OGOLEM AUTOMATYZACJA | UTRZYMANIE

1845 | 210 | 615 | 375 [ 660 195 | 105 | 105 | 75 | 15 [ 30 | 90 | 45 [ 135 15 | 30 | 90 | 75 | 75 | 45 | 30 | 120 [ 45 | 120 | O | 30 | 75 | 30 | 105 | 45 [ 30 | 60 | 45 | 90 | 45 | 30 | 75 | 30 [ 60 | 30 | 30

RUCHU

Modut ji Sci i i 500 [ 51 |150 15 |225(120) o [ o | o [ o | o fo[o|ofo]|ofo|o|ofo|of15 o] |15] 0|3 |45 |o0]|75[a5|22)|a5 15|75 a5 |13]|45/[ 0 |60[30][13
|Sieci pr 30 3 |15 15 15 15 3 Zo
Parametryzacja pr vch iko 30 2 |15 15 15 15 2 Zo
Projekt przeisiowy | 15 4 15 15 | 4 20
Projekt przejsciowy Il 15 4 15 15 | 4 20
Napedy elektryczne w robotyce i automatyce 30 5 |15 15 15 15 5 EGZ
Budowa i badania i 6w i robotéw. 60 6 |15 30 | 15 15 30[15) 6 EGZ
|Sterowanie robotéw 60 3 |15 30 | 15 15 30 (15| 3 20
Systemy stem:}:'zma i monitorowania proceséw 5 2 |1 5| 1s 15 5] s 2
Chwytaki i robotow 60 3 [15]15 (30 15 | 15 | 30 3 20
maciai izacia robotow 5 s s TR 15 15 |15| 5 | Ecz
Di 0 i i robotyki 60 6 |15 30 | 15 15 30)15| 6 EGZ
Mechatronika 60 7 |15 30 |15 15 30)15| 7 EGZ

OGOLEM ROBOTYKA I MECHATRONIKA 1845 | 210 [ 615 | 375 660 | 195 [ 105 | 105 ( 75 | 15 | 30 | 90 | 45 135 15 [ 30 | 90 [ 75 | 75 | 45 | 30 | 120 | 45 | 120 30 [ 75 30 | 105| 45 | 30 [ 60 |45 | 90 | 45 [ 30 75 | 30 | 60 | 30 | 30




