Profil praktyczny

Okres studiow 2023-2027
Studnia stacjonarne

Kierunek: Automatyka i Robotyka

Zatgcznik nr 1 do Programu studiéw (zat. do uchwaty senatu nr 100/XXV/23 z dn. 23 czerwca 2023 r.)

W - wyktad
C - éwiczenia
L - laboratorium

P - projekt
Caly cykl ksztatcenia | semestr Il semestr 1l semestr IV semestr V semestr VI semestr VIl semestr
Pr At inyeh ' Lgodz. | ECTS :vvc c|u|e :vvc c|lL| P et :"V(I el | P et :vv‘/, c|L|P| et :vvc c || P |ets :vv‘/, c || P et :vv/v c || P et :vv‘/, c || P e Z;i'; e
Modut ogéiny 155 6 |50 | 75|30 ] 0] 5 |15]3 0 2 L ofo]o 0 0 0o lofo]o 0 olofo]JojofJo|lo]o]olfo 0 [3 o]0 0 J4s]|30[o0o]o 4
Szkolenie BHP 4 4 4 0 ZAL
Szkolenie biblioteczne 1 1 1 0 ZAL
Wychowanie fizyczne |, Il 60 60 30 0 30 0 Zo
Przedmiot humanistyczny 15 2 15 15 2 Zo
Ochrona }A/Igsr)osqlnltelektualnej / Prawo w 15 4 15 & q o
| praktyce inzynierskiej
Technologia informacyjna 30 1 30 30 1 Zo
Komunikacja i etyka w pracy zespotowej 15 1 15 15 1 Zo
Ergonomia i bezpieczenstwo pracy 15 1 15 15 1 Zo
Modut jezykowy 120 8 0 [120f 0] o] o] o]o 0 0o o [3]o 0 2 0 |6 |00 4 oo fo]o]ofo [3]o]o]fo2 0o [ofo]o 0 o |lofo]o 0
Jezyk angielski / Jezyk niemiecki 120 8 120 30 2 60 4 30 2 EGZ
Modut podstawowy 315 31 | 120 | 75 [120 ] o0 | 45 | 75 | 15 0 15 | 45| 0 | 75 0 10 ]ofofo]o 0 0 JofofojojJ1s[o0]|15]0 3 | 15[ 0150 3 0Jofo]o 0
Analiza_matematyczna 45 5 15 | 30 15 | 30 5 EGZ
Algebra liniowa 45 5 15 | 30 15 | 30 5 EGZ
le'eto'dy kqmputerowe w obliczeniach 5 3 15 - 15 30 3 o
inzynierskich
Analiza i modelowanie systemow 45 3 15 30 15 30 3 EGZ
Fizyka 45 5 15 [ 15 | 15 15 | 15 | 15 5 EGZ
Sztuczna inteligencja 30 3 15 15 15 15 3 Zo
Podstawy programowania obiektowego 30 3 15 15 15 15 3 EGZ
Systemy baz danych + Sieci Komputerowe 30 4 15 15 15 15 4 Zo
Modut kierunkowy 660 69 [270 | 60 | 255 | 75 ] 45 [ 15 [ 45 | 15 13 | 60 | 15 | 45 | 30 18 J 105 [ 15 | 90 | 30 [ 26 | o | o | o [ o | o )45 [15] 60| 0o [ 10]15] 0]15]0 2 0o |lofo]o 0
Grafika inzynierska 45 5 15 | 15 15| 15 | 15 15 5 Zo
AutoCad 45 5 15 | 15 15 15 | 15 15 5 Zo
Programy 3D 45 4 15 | 15 15 15 | 15 15 4 Zo
Wytrzymato$¢ Materiatéw 30 4 15 15 15 15 4 EGZ
Elektronika i elektrotechnika 45 5 15 30 15 30 5 EGZ
Podstawy miernictwa elektrvczneao 30 4 15 15 15 15 4 EGZ
Technika mikroprocesorowa 30 4 15 15 15 15 4 Zo
Podstawy regulacji automatycznej 45 5 30 15 30 15 5 EGZ
Podstawy robotyki 45 5 15 15 | 15 15 15 | 15 5 EGZ
Systemy czasu rzeczywistego w automatyce i 0 3 15 15 15 B 3 Z
robotyce
Komputerowe wspomaganie prac inzynierskich 30 1 15 | 15 15 | 15 1 Zo
Sterowniki przemystowe 45 5 15 30 15 30 5 EGZ
Zaawansowane programowanie sterownikow . 5 15 3 15 30 5 Z
przemystowych
Systemy SCADA 30 3 15 15 15 15 3 Zo
Projektowanie paneli HMI 45 4 30 15 30 15 4 Zo
Sensoryka 30 2 15 15 15 15 2 Zo
Teoria sterowania 45 5 15 15 | 15 15 15 | 15| 5 Zo
Modut edycji pracy dyplomowej 60 20 60 30 5 30 15
Seminarium dyplomowe 60 20 60 30 5 30 15 ZAL
Modut praktyk zawodowych 960 30 960 960 30
Praktyka zawodowa 960 30 960 960 30 Zo
B D) fauiomatyzac]al a5 | 46 | 150 o |50 |135] o [ o [o| o | o fofofof o | ofo|o|o|o| oo o o|o|o]|4s|o|4s|15]|15]|a|0]|a]|5| 22 eofo|eo|ss| n
Utrzymanie Ruchu
Metody diagnostyki systemdéw technicznych 30 2 15 15 15 15 2 Zo
Napedy w roboty(}e i automatyce/ Napedy 30 4 15 15 & 5 a e
maszyn i urzadzen
Napedy ptynowe w robotyce i automatyce 30 5 15 15 15 15 5 Zo
Eksploatacja i naprawy urzgdzen produkcyjnych 45 3 15 15 | 15 15 15 | 15 3 EGZ
Projektowanie i odtwarzanie maszyn i urzadzen 45 3 15 15 | 15 15 15 | 15 3 Zo
Systemy zarzadzania produkcjg 45 6 15 15 | 15 15 15[ 15| 6 Zo
Procesy TPM i systemy TQM w przedsigbiorstwie| 45 5 15 15 | 15 15 15|15 | 5 Zo
Projekt przej$ciowy | 15 2 15 15 | 2 Zo
Projekt przejsciowy I 15 2 15 15 | 2 Zo0
Zarza_dzame niezawodnoscig systemow 4 s | s 5| s . slal s e
technicznych
Gospodarka remontowa w przedsiebiorstwie 45 5 15 15 | 15 15 15[ 15| 5 EGZ
Metody planowania i proces utrzymania ruchu 45 6 15 15 | 15 15 15 | 15 | 6 EGZ
CEUEER AUTOMA:[}{E:S]A ALERCEN 2705 | 210 | 590 | 1350| 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 | 60 | 75 [ 75 | 30 | 105 | 60 [ 60 | 45 | 30
SoCUIEPEciaioSCElE eRtetechnika 435 46 | 165 180 | 90 60 45 15 | 45 75| 45| 20 | 60 60 | 45 | 11
przemystowa
Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych 30 5 15 15 15 15 5 Zo0
Maszyny elektryczne | 45 6 | 30 15 30 15 6 EGZ
Maszyny elektryczne Il 45 5 15 30 15 30 5 EGZ
Projekt przejsiowy | 15 2 15 15 | 2 Zo
Projekt przejsciowy Il 15 2 15 15 | 2 Zo
Naped elektryczny | 45 5 |15 30 15 30 5 EGZ
|Naped elektryczny |l 15 2 15 15 2 EGZ
Podstawy elektroniki 30 4 15 15 15 15 4 EGZ
Energoelektronika 45 6 15 15 | 15 15 15|15 [ 6 EGZ
Przemystowe rozwigzania napgdéw 30 3 1 15 & 5 3 o
elektrycznych
Eksploatacja i diagnostyka urzadzen 60 3 - 5| s @ % | @ g o
elektrycznych
Sieci i aparaty niskiego napiecia 60 3 15 30 [ 15 15 30 15[ 3 EGZ
OGOLEM ELEKTROTECHNIKA
TR 0T 2705 | 210 | 605 | 1350| 585 [ 165 | 95 [ 105 | 90 | 15 30 | 105 45 | 120 [ 30 30 [105| 75 [ 90 [ 30 | 30 960 30 | 120 | 45 | 120 30 | 75 | 60 | 105 | 45 | 30 | 105 | 60 | 60 [ 45 [ 30
Modut specjalnosci: Robotyka i Mechatronika| 435 46 | 165 165 | 105 60 45 15 | 45 60 | 60 [ 20 | 60 60 | 45 1
Sieci przemystowe 30 4 | 15 15 15 15 4 Zo
Parametryzacja sterownikéw przemystowych 45 3 15 15 | 15 15 15 | 15 3 Zo
Projekt przejsciowy | 15 2 15 15 | 2 Zo
Projekt przejsciowy |l 15 2 15 15 | 2 Zo
Napedy elektryczne w robotyce i automatyce 30 4 15 15 15 15 4 EGZ
Budowa i badania manipulatoréw i robotéw 75 4 30 30 | 15 30 30 | 15 4 EGZ
Sterowanie robotéow 45 5 |15 15 | 15 15 15[15]| 5 Zo
Systemy sterowania i monitorowania proceséw 4 5 15 5| 1s 15 15015 | s =
przemystowych
Chwytaki i narzedzia robotéw 45 6 15 30 15 30 6 Zo
Nawigacija i lokalizacja robotow 45 4 15 15 | 15 15 15 |15 4 EGZ
Diagnostyka systemow automatyki i robotyki 15 2 15 15 2 EGZ
Mechatronika 30 5 15 15 15 15 5 EGZ
OGOLEM ROBOTYKA I MECHATRONIKA 2705 | 210 | 605 | 1350| 570 180 | 95 [ 105 | 90 | 15 30 | 105 45 | 120 [ 30 30 [105| 75 [ 90 [ 30 | 30 960 30 | 120 | 45 | 120 30 | 75 | 60 | 90 [ 60 [ 30 |105| 60 | 60 [ 45 [ 30
305 300 300 960 285 285 270



