Zatgcznik nr 2

do Programu studiow na kierunku automatyka i robotyka - studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowiacego zatacznik do Uchwaty nr 35/000/2020 Senatu AJP

PLAN STUDIOW STACJONARNYCH I stopnia
KIERUNEK: AUTOMATYKA | ROBOTYKA

PROFIL: PRAKTYCZNY

z dnia 23 czerwca 2020 .
obowigzuje | rok od r.a. 2020/2021

. ROK | ROKII ROK Il ROK IV g w tym:
Lp. Nazwa przedmiotu ég 1 sem. | E | 2 sem. | g 3 sem. g I 4 sem. | g 5 sem. g 6 sem. | g 7 sem. | A i E
] w | w | 1ab | p | Q | w | ew|m| p | | wl|ew|[m]| p | b | w | ew || p | Q| w|ew[m]|op | 8| w | ew [ | p | Q| w|ew|[m]| p | & Cl w | ew || p
A Przedmioty podstawowe 529 | 169(315| 45| o | 31
1 |Jezyk oboy El 30 30 2 30 0 [o|ow|o|o]|e6
2 |Wychowanie fizyczne z1, 1 30 0 30 0 60 [o|e|o|ofo
3 | Technologie informacyjne zo.l 30 2 30 [o]|ofs]|of2
4 |BHP z| 4 0 4 4 0 [ 0 [
5 | Analiza matematyczna El 30 | 30 4 60 |03 | o] of4
6 |Fizyka en | 15] 15 2 [15] 15| 15 3 75 |30|30|5| o] s
7 | Podstawy obliczer inzynierskich zoll 30 | 30 4 60 |03 | ool
8 | Podstawy kreatywnosci zoll 15 1 15 (15| 0| o o] 1
9 |Matematyka stosowana zo.l 15 | 30 3 45 [ 15|30]| 0|0 3
10| Jezyk obcy dia inzynierow z oV 30 2 30 [o|s|o|olf2
11| Podstawy ekonomii dia inzynieréw zov 15 1 5 |15 oflo]|of
12| Ochrona wlasnosci intelektualnych zo.VI 15 1 5 |15 0|0 ol 1
13| Prawo i normy w automatyce i robotyce | z. o. Vil 15| 15 2| 30 [15|5|o]of 2
B. Przedmioty kierunkowe 1005 | 345| 75 [ 375|210 66
1 | Materiatoznawstwo zol |30 30 4 60 [30]| o0o|s0]|of4
2 | Podstawy elektrotechniki i elektroniki El 30| 15| 30 5 75 |a0| 5|30 0] 5
3 | Podstawy automatyki El 15 30|30 5 75 15| 0|30 s
4 |Przetwarzanie sygnatow zol [30] 30 4 60 30|30 | o] of 4
5 |Rysunek technczny | CAD zoll 15| 15| 30 4 60 | 15|15 30| 0f 4
6 |Mechanika techniczna El 30 30 4 60 30| o3| of4
7 | Materiaty konstrukcyine Ell 15 30| 15| 4 60 | 15| 0o |s0]| 5| 4
8 | Podstawy robotyki zo.ll 15 30|30 5 75 15| 0ofa0|30]| s
9 |Mechanika pynéw zo.l 30| 15| 15 4 60 [s0|15|15| 0f 4
10| Sterowniki programowaine PLC El 15 30 3 45 15| 0ofa0| o] 3
11| Metrologia z ol 15 15 2 30 [15|0ofms|of 2
12 ;‘:’:Z‘;wy konstrukcji i eksploatacii EWV 30 15[30( 5 75 | 30| o) s
13| Elementy sztucznej inteligencii zov 15 30 2 45 15| 0ofa| o] 2
14| Inzynieria jakosci zo.V 15 15 2 30 (15| 0|02
15| Elementy robotyki w przemysle zoV 15 15| 30| 4 60 |15 0| 15|30 4
16 [ Automatyzacja procesow zoVI 15 3030 5 75 | 15| 0|30 s
17 | Projekt inzynierski zoVi 15 15|30 | 4 60 150 0|15 3| 4
C. Modut obieralny 945 [255| o [375]|315| 63
1 | Modut obierainy | | | | | | | | |45|o|9o 60|13|60|0|90|60|14|60|0|75|90|15|45|0|90|75|14|45|0|30|3U|7 945 255 o |a75|315| 63
D. Dyplomowanie i praktyka 9 (o] o|o|e|s
1 | seminarium dyplomowe oV | | | | | | | | | | | | | | | | | | 3o| 2 | | | | 30 | 2 | | 30| gl 90 | oo o]
2 | Praktyka zawodowa z H'vl:/f vi. 5 10 10 13 o |o|o|o|ofss
154| 1sn| 1zn| 30 135| 1zn| 135| 45 1zo| 75 | 150| 60 105| 30 | 135| % 105| 0 | % | 165 90| 0 |135| 165 50| 15| 30| 60 2569 | 769 [ 390 795 615
RAZEM 454 435 405 360 “ 360 “ 390 # 165 ” 210
2569
889 60 765 60 750 60 165 30




Zatgcznik nr 2
do Programu studiow na kierunku automatyka i robotyka - studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowigcego zatgcznik do Uchwaty nr 35/000/2020 Senatu AJP
z dnia 23 czerwca 2020 r.
obowigzuje | rok od r.a. 2020/2021
PLAN STUDIOW STACJONARNYCH I stopnia
KIERUNEK: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
PROFIL: PRAKTYCZNY
Modut obieralny: AUTOMATYKA

M ROK | ROK Il ROK Il ROK IV
. T g w tym: »
Nazwa przedmiotu g 1sem. » 2sem [o 3sem 0 4sem 0 5 sem o | 6 sem. [ o 7 sem. o 5
5 S S S S S 5 o u
© w|éw|\ab|u|“‘|w|éw|\ab|u|“‘ w|éw|lab|p|‘“|w|éw|lab|p|‘“ w|éw|lab|p|‘“|w|éw|lab|p|‘“ wlewllablplm wléwl\ablp
C. Modut obieralny: AUTOMATYKA
1 |Sprzetowe interfeisy wymiany 2ol 15 30|30] 5 75| 15| 0|30 || s
informacji
2 |Systemy wbudowane Ell 15 30| 15| 4 60 | 15 [ 30 (15 4
3 [Opvymalizacia procesow 2ol 15 30| 15| 4 60 [ 15| 0 | 30| 15| 4
przemystowych
4 |Sensoryka w mechatronice z.0.IV 15 30|30 5 75 | 15 [ 3 (30 5
5 [Hydrauliczne urzadzenia automatyki EIV 15 30|30 5 75 | 15 [ 3 (3] 5
6 |Przemystowe bazy danych z0. IV 30 30 4 60 30| o |30 o |m
7 Zaawansgwane programowanie EV 15 30| 30] 5 75 | 15 0 20| 3| 5
sterownikow
g [Projektowanie urzadzen EV 15 30[30] 5 75| 15| 03| s
elektronicznych
g [Modelowanie systemow 2oV 30 15|30 5 75| 30| 0|5 s
przemystowych
10 |Napedy pneumatyczne automatyki EVI 15 30| 15| 4 60 | 15 [ 30 (15 4
11 |Bezprzewodowe interfejsy Evi 15 30|30]| 5 75| 15| 0|20 || s
komunikacyjne
12 |Przemystowe systemy sterowania EVI 15 30|30 5 75 | 15 [ 3 (3] 5
13 |Systemy rozproszone z.0. Vil 30 30 4160 30| 0304
14 | Projektowanie systemow automatyki z.o. Vil 15 30| 3 45 | 15 [ 0 |3] 3
Razem liczba godzin ofofofofofofofofofof45) O [90| 60| 73| 60| O (90| 60| 74| 60| O | 75|90 (75| 45| 0 | 90| 75| 74 | 45| O | 30| 30| 7 | 945|255 0 | 375|315 | ###




Zatacznik nr 2
do Programu studiow na kierunku automatyka i robotyka - studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowigcego zatgcznik do Uchwaty nr 35/000/2020 Senatu AJP
z dnia 23 czerwca 2020 r.
obowigzuje | rok od r.a. 2020/2021
PLAN STUDIOW STACJONARNYCH I stopnia
KIERUNEK: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
PROFIL: PRAKTYCZNY
Modut obieralny: ROBOTYKA

§ ROK | ROK Il ROK Il ROK IV
N: dmiotu 3 1 2 | 3 7 B G - g w tym: 3
5 sem sem sem sem sem sem ¢ sem ¢
© w|éw|\ab|u|“‘|w|éw|\ab|u|“‘ w|éw|lab|p|‘“|w|éw|lab|p|‘“ w|éw|lab|p|‘“|w|éw|lab|p|‘“ wlewllablplm wléwl\ablp
C. Modut obieralny: ROBOTYKA
1 |Komuterowe wspomaganie zoll 15 30|30]| 5 75 15| 030|305
projektowania
2 | Systemy pomiarowe i sterujace EN 15 30| 15| 4 60 | 15| o |30 15| 4
3 |Sterowniki mikroprocesorowe zo. 15 30| 15| 4 60 | 15 [ 30 (15 4
4 [Robotyzacja przemystu zo. IV 15 30| 30| 5 75 | 15| 0|30 |3] 5
5 Modele i systemy sterowania w EW 15 30| 30] 5 75 | 15 0 30| 3| s
robotyce
6 |Systemy osadzone w robotyce z.0.IV 30 30 4 60 [ 30| 0 3 | o 4
7 Modelowameisymulaqa procesow EV 15 30| 30] 5 75 | 15 0 30| 3| 5
produkcyjnych
8 |Programowanie robotéw EV 15 30|30 5 75 | 15 [ 3|30 5
9 |Nowoczesne techniki w robotyce zo.V 30 15|30 | 5 75| 30| 0 15130 | 5
10 [Zaawansowane porgramowanie EVI 15 30| 15| 4 60 | 15| 030|154
sterownikow
1 ‘Symulacja komputerowa uktadow EVI 15 30| 30] 5 75 | 15 0 30| 3| s
robotyki
12 Metody sztucznej inteligencji w EVI 15 30| 30] 5 75 | 15 0 30| 3| s
robotyce
13 [Roboty mobilne z.o. Vil 30 30 4 60 [ 30| 0 3 | o 4
14 | Projektowanie robotow z.o. Vil 15 30| 3 45 | 15 [ 0 |30] 3
Razem liczba godzin ojofojofo|jofo|OfO|O|45]| O |90 |60|73|(60| O |90 |60| 74|60 O | 75|90 (75| 45| 0 | 90| 75|74 | 45| O | 30| 30| 7 |945|255| 0 [375]|315| 63




