Zatacznik nr 1 do Programu studiow (uchwata Senatu nr 112/XXVI/23 z dn. 22 wrzesnia 2023 r.)
Profil praktyczny

Okres studiow 2023-2027 W - wyklad
Studnia niestacjonarne C - éwiczenia
Kierunek: Automatyka i Robotyka L - laboratorium
P - projekt
Caly cykl ksztalcenia | semestr Il semestr Il semestr IV semestr V semestr VI semestr VIl semestr
Przedmioty w poszczegéinych modutach Wi Wi W W Wi Wi Wi Wi Foma
Lgodz. | ECTS oW c L P oW c L P ects. oW c L P ects oW c L P ects. oW c L P |ects oW c L P | ects oW c L P | ects oW c L P ects | Jaliczenia
Modut ogélny 59 13 29 1810 5 9 18 0 2 0 [} 0 0 [} 0 [} 0 [} 0 [} 0 [} 0 [} 0 [} 0 [} [} 0 [} 0 [} 0 2710 [} 0 4
Szkolenie BHP ) ) ) ) ZAL
Szkolenie 1 1 1 0 ZAL
Przedmi i 9 [ 2 [o 9 2 | 2
Ochrona wiasnosci intelektuainej s | 1] o . -
Prawo w oraktvee
Technoloaia 18 | 1 ® 18 1 Zo
i etvka w pracv i 9 | 1 9 9 1 Zo
[Eraonomiai fistwo pracy. s | 1 [o 9 1| 2
Modut jezykowy 72 | 8 [o]m|o oflololo| o [oJo mw|o| o |2]ols|olo| 4] olo oo loflolw|olo|l2]olo]ololo]ololo oo
Jezvk anaielski/ Jezvk niemiecki 2 | o 72 18 2 3% ) 18 2 Ecz
Modut 189 il 72 | 45 [ 72 | 0 )27 | 45| 9 0 15 | 27 0 |4 0 10 0 [} 0 [} 0 0 0 0 0 0 9 [} 9 [} 3 9 0 9 0 3 [} 0 [} 0 0
Analiza 27 | 5 o] 9 |18 5 E6Z
Alaebra liniowa 27 | 5 || 9 |18 5 6z
Metody komputerowe w obliczeniach N R I » . . N »
Analiza i svstemow 27 | 5 [ ® ) 18 3 E6z
Fizvka 27 | 5 [ oo o 9 9o 5 6z
Sztuczna inteli 18 | 5 [ 5 ) ) 3 Zo
Podstawy i 18 | 5 | 5 9 9 3 6z
[Systemv baz danvch + Sieci 8 | 4 |9 9 9 9 4 2o
Modut kis 39 69 | 162 | 36 [153 | 45 | 27 | 9 | 27 9 13 136 |9 |27 18 18 | 63 | 9 | 54 | 18 26 [} 0 [} 0 0 ]2 9 |36 [} 10 9 [} 9 [} 2 [} 0 [} 0 0
Grafika 27 | 5 [0 5 | o[ 9 |5 Zo
AutoCad 27 | 5 || 5 9 [ o s |5 Zo
Proaramy 3D 27 | 4 oo 5 5 |0 9| 4 Zo
$¢ Materialow 18 | 4 | o 5 9 9 4 Eoz
IEeknmmka i 27 | 5 | ® 9 18 5 EcZ
Podstawy miernictwa elekirvezneao ET I 5 0 0 ) EGZ
Technika 18 | 4 | o 5 s 9 4 Z
Podstawy requlacii 27 | 5 | 3 18 9 5 oz
Podstawy robotvki 27 | 5 | o 9 | o ) s o | 5 oz
Systemy czasu rzeczywistego w automatyce o | s e s . . ) -
i robotvee
prac inz 18 1 9 9 9 9 1 Zo
277 | 5 | o 0 9 18 5 €6z
27 | 5 | s 9 18 5 Z
Svstemy SCADA ® | 5 |0 5 ) ) 3 Z
paneli HMI 27 | 4 | 5 18 9 4 Z
Sensorvka ® | 2 o 5 ) ) 2 Z
Teoria sterowania 27 5 9 9 9 9 9 9 5 Zo
Modut edycii pracy i 20 5 15
[Seminarium 0 5 15 | zA
Modut praktyk 960 30 960 960 30
Praktyka zawodowa. 960 | 0 560 960 30 Zo
Modt specjainosci Automatyzacia | | s | | « | s 31| o | 6| o | o | o] o|o| o |o|e|o|o]|e|o|o|o]|e|o|o]a|o|a|s|w|a]o|a|s|als|o|s|a|n
iL Ruchu
Metody di i svstemow | 2 o 5 ) ) 2 | %
Napedy w robotyce | automatyce/ o | el ) . . " -
Napedy maszvn i urzadzeri
Napedv pivnowe w robotvce i B | 5 o 3 ) ) 5 Z
|Eksploatacia i naprawy urzadzer 277 | 5 | o 9 | o 9 9|9 3 | eez
[Proi e e maszyn i urzadzen | 27 | 3 | o o | o ) 99| 3| 2
[Svstemy: ia produkcia 27 |6 [ 9 |9 9 9o 6 Zo
Procesy TPM  sytem Tl a o] |e] o] )]s =
Proiekt przeisciowy [ 9 | 2 5 9| 2 Z
Proiekt przeisciowy Il 9 | 2 5 9| 2 Zo
Zarzadzanie niezawodnoscig systeméw . ) NS o ool s | ecz
W i 27 5 9 9 9 9 9 9 5 EGZ
Metody ia i proces ruchu 27 | 6 | s o ) 9 o6 Ecz
OGOLEM AUTOMATYZACJA | UTRZYMANIE
e 137 | 210 [ 356 1122 333 [ 126 | 50 |63 [ s [ o |30 |es |2z |72 | 18 | 30 |es|as|se[18] 30 %0 wl|e ||| |0 SN © |z | @
Modttlspeclalice L sk techulka 261 4 9 108 | 54 3 7 15| 27 4 |27 | 20 36 3 | 27 "
urzadzen elekiryczny B |5 | o 9 9 9 5 Z
Maszvny elektrvczne | 27 [ 6 | 3 18 9 6 €6z
Maszvny elektrvezne Il 27 | 5 | o N ) 18 5 Ecz
Projekt iowy | 9 | 2 5 9| 2 Z
Projekt iowy 11 9 | 2 5 9| 2 2
Naped elektrvezny | 277 | 5 | o 0 ) 18 5 oz
Naped elektrvezny 11 9 | 2 5 9 | 2 | ecz
Podstawy elektroniki 8 | s |0 5 9 9 4 €67
E il 27 8 9 9 9 9 9 9 6 EGZ
Przemyslowe rozwiazania napedow % | s 5 o o 2| %
elektrveznveh
|Eksplostscjsldlsgnostyka urzadzen » N NS . o lo| s 2
elekirvoznveh
Sieci i aparaty niskiedo napiecia 3% 5 ] o ) 8o 3 | eoz
OGOLEM ELEKTROTECHNIKA 1937 210 | 365 | 1122 351 [ 99 | 59 | 63 | 54 9 30 | 6|27 | T2 18 30 |63 (45| 54|18 30 960 |27 |n 30 | 45 63 27 | 30 63 36 | 27 30
PRZEMYSLOWA
B o ERERE] o | 6 3 7 5|z IR E] w |2 | n
Sieci w® | s o 5 ) ) 4 Z
arar o 27 3 9 9 9 9 9 9 3 Zo
Proiekt 1 9 | 2 5 9| 2 2
Proiekt 1 9 | 2 5 9| 2 2
Napedv elektrvozne w robotvee i 18 |« | 5 9 9 4 oz
udowa i badania mani 6w i robotow ZER I D) w0 18 8|9 | 4| eoz
‘Sterowanie robotow 27 | 5 | 9 | o ) 9[9[ s Z
Systemy sterowania | monitorowania procesew | . | , | , NS . o ls s 2
Chwtaki i narzedzia robotow 27 | o | 0 ) 18 6 Z
iqacia i lokalizacia robotéw 277 | s | o | o 9 9 o[ 4 | eoz
svstemow automatvki i robotvki 9 [ 2o ) 2 6z
il 18 5 9 9 9 9 5 EGZ
OGOLEM ROBOTYKA | MECHATRONIKA | 1937 | 210 | 365 [1122] 342 [108 | 50 [ 63 | 56 [ o |30 |es [ 2r|72| 18 |30 |es[as {5618 30 960 wl|n|a|n w | e EIER ® |z | @

185 180 180 960 71 135 126



