Zatgcznik nr 2

do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka - studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowigcego zatgcznik do Uchwaty nr 28/000/2024 Senatu AJP

PLAN STUDIOW NIESTACJONARNYCH | stopnia
KIERUNEK: AUTOMATYKA | ROBOTYKA

PROFIL: PRAKTYCZNY

z dnia 25 czewrca 2024 r.
obowigzuje | rok od r.a. 2024/2025
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A. Przedmioty podstawowe 306 (104(174| 28 | 0 | 33
1 [Jezyk obey Ell 18 2 18 2 18 2 54 |ofs4|o0| o6
2 | Technologie informacyjne zo0.1 18 2 18 | o o] o] 2
3 |BHP 21 4 0 4 4foflofo]o
4 |Wprowadzenie do matematyki z.0.1 10 | 10 2 20 10 | 10 0 0 2
5 | Podstawy kreatywnosci z.o.1 10 1 10 [00fof|o]|of 1
6 [Fizyka Ell 10 10 2 | 10] 10| 10 3 50 |20(20|10]| 0] s
7 |Metodyka obliczer inzynierskich zo.ll 15| 18 4 33 |58 0|0 4
8 | Narzedzia analizy matematycznej Ell 15| 18 4 33 |51 0|0 4
9 |Matematyka stosowana z.0.IV 10 18 3 28 (10|10 o0f 3
10| Jezyk obey dia inzynierow 20V 18 2 18 | o] 0| o] 2
11| Marketing dia inzynierow zo.V 10 18 3 28 (10|10 o0f 3
12| Ochrona wiasnosci intelektualnych z.oVI 10 1 10 10 0 0 [ 1
B. Przedmioty kierunkowe 560 |220| 48 | 264| 28 | 63
1 | Materiatoznawstwo z.0.1 10 18 3 28 10 0 18 [ 3
2 | Podstawy elektrotechniki i elektroniki El 15[ 10 18 4 43 (15| 10| 18| 0 4
3 | Podstawy automatyki El 15 18|10 5 43 | 15| 0| 18|10 5
5 |Rysunek technczny i CAD zoll |10 18] 18 5 46 |10| 18| 18|05
4 | Podstawy robotyki zoll 15 18 4 33 |55 o0|18]| 0] 4
6 | Przetwarzanie sygnatow zo.ll 15[ 10 3 25 (15|10 0 o0f 3
7 | Materiaty konstrukcyjne zoll 10 18 3 28 | 10| 0|10 3
8 |Mechanika techniczna | zo.ll 10 18 3 28 (10| 0|1 o0f 3
9 plynow zoll 15[ 10| 10 4 35 |15(10[10]| 0] 4
10| Mechanika techniczna II Ell 10 10 2 2 [10]| 0|10 o0f 2
11| Sterowniki programowalne PLC zol 15 18 4 33 |55 o0|18]| 0] 4
12| Metrologia z.0.IV 10 18 3 28 (10| 0| 1|o0f 3
13 r'?:’:z‘var"‘”y konstrukcji i eksploatacii EN 15 10| 18| 5 43 | 15| 010|118 s
14| Elementy sztucznej inteligencii zo.V 15 18 4 33 |50 |18]| 0] 4
15 |Elementy robotyki w przemysle z.0.VI 10 18 3 28 10| 0| 18] 0 3
16 Zarzadzanie prqek(ami ZoVI 15 18 4 33 15 0 18 0 4
17| Podstawy inzynierii odwrotnej z.0.VIl 15 18 4 33 150|180 4
C. Modut obieralny 556 |210| 0 |262| 84| 65
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D. Dyplomowanie i praktyka 54 0 0 0 | 54| 49
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2 |Praktyka zawodowa | z Il 12 0 0 0 0 olofofo]
3 |Praktyka zawodowa Il z IV 0 12 0 [ 0 0 0 0 [ 12
4 | Praktyka zawodowa Il z VI 0 0 12 0 0 0 0 0 0 12
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Zatgcznik nr 2
do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka - studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,
stanowigcego zatgcznik do Uchwaty nr 28/000/2024 Senatu AJP
z dnia 25 czewrca 2024 r.
obowigzuije | rok od r.a. 2024/2025
PLAN STUDIOW NIESTACJONARNYCH I stopnia
KIERUNEK: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
PROFIL: PRAKTYCZNY
Modut obieralny: AUTOMATYKA
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. H § w tym: »
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C. Modut obieralny: AUTOMATYKA
1 |Projektowanie przemystowe zo.ll 15 18| 10| 5 43 | 15| 0o | 18| 10| 5
2 |Systemy wbudowane Ell 15 18| 10| 4 43 | 15 [ 18 10| 4
3 |Napedy pneumatyczne automatyki zo.IV 15 18| 10| 5 43 | 15| o | 18| 10] 5
4 |Sensoryka w mechatronice z.0.IV 15 18| 10| 5 43 | 15 [ 181 10| 5
5 | Przemystowe bazy danych zo.V 15 18 4 33|15 o|w|o] 4
6 Zaawansgwane programowanie EV 10 18 3 28| 10| 0 8| 0 3
sterownikow
7 |Hydrauliczne urzadzenia automatyki zo0.V 15 18 4 33| 15 [ 18| 0 4
g [Projektowanie urzadzen Evi 15 18 4|10 18| 18] 5 79 25| 03| 18| o
elektronicznych
o [Opvymalizacia procesow 2oV 15 10| 18] 5 43| 15| 010|185
przemystowych
10 | Przemystowe systemy sterowania EVI 15 18 4 33|15 o||o] 4
11 |materialy specjalnego przeznaczenia | z.o.VI 15 18 4 33|15 0of|18|0] 4
12 [Modelowanie systemow 2oV 15 18 4|33 |5|of|o]4
przemystowych
13 |Systemy rozproszone z.0. Vil 15 18 413 |15|of|mw]|of4
14 | Projektowanie systemow automatyki zo. Vil 10 18| 18| 5 46 | 10| 0 18 18| &
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PLAN STUDIOW NIESTACJONARNYCH I stopnia

Zatgcznik nr 2

do Programu studiéw na kierunku automatyka i robotyka - studia pierwszego stopnia o profilu praktycznym,

KIERUNEK: AUTOMATYKA | ROBOTYKA

PROFIL: PRAKTYCZNY

Modut obieralny: ROBOTYKA

stanowigcego zatgcznik do Uchwaty nr 28/000/2024 Senatu AJP
z dnia 25 czewrca 2024 r.
obowigzuije | rok od r.a. 2024/2025
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C. Modut obieralny: ROBOTYKA
1 |Komputerowe wspomaganie zol 15 18] 10| 5 43|15 o|m|10]fs
projektowania
2 | Systemy pomiarowe i sterujace EN 10 18| 10| 4 3|10 of|w|10] 4
3 |Sterowniki mikroprocesorowe z.0.IV 15 18| 10| 5 43 | 15 [ 181 10| 5
4 [Robotyzacja przemystu zo. IV 15 18| 10| 5 43 | 15| o | 18| 10] 5
5 Modele i systemy sterowania w 2oV 15 18 4 33 | 15 0 8] o 4
robotyce
6 |Systemy osadzone w robotyce EV 10 18 3 28| 170] 0 18| 0 3
7 Modelowameisymulaqa procesow 2oV 15 18 4 33 | 15 0 8] o 4
produkcyjnych
8 |Programowanie robotéw EVI 15 18 4 10 18| 18| 5 79 | 25 [ 36 18] 9
9 |Nowoczesne techniki w robotyce z.o. VI 15 10| 18| 5 43 | 15 [ 10| 18| &
1o |%2awansowane mefody Evi 15 18 4 33|ns|o|mw|of«
programowania sterownikow
1 ‘Symulacja komputerowa uktadow 2oVl 15 18 4 33 | 15 0 8| 0 4
robotyki
12| Metody sztucznej inteligencyi w zo.Vi 15 18 4|33 |s|ofm|ol+
robotyce
13 [Roboty mobilne z.o. Vil 15 18 4 33| 15 [ 18| 0 4
14 | Projektowanie robotow zo. Vil 10 18| 18| 5 46 | 10| 0 18 18| &
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