Zatacznik nr 1

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 STACJONARNYCH I stopnia
KIERUNEK: AUTOMATYKA | ROBOTYKA

PROFIL: PRAKTYCZNY

z dnia 25 czerwca 2024 r.
obowigzuje | rok od r.a. 2024/2025

. ROK | ROKII ROK Il ROK IV g w tym:
" — TN g —r— T P — CEN—  —c— e T, § :
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A Przedmioty podstawowe 559 |169|345| 45| 0 | 33

1 | Jezyk oboy el 30 30 2 30 9 [ofo|o|ols
2 |Wychowanie fizyczne Z 1 30 0 30 0 60 |o|e|o]o]o
3 [Technologie informacyjne zo.l 30 2 30 |o|of|a|ol 2
4 |BHP z| 4 0 4 4 0 [ 0 [
5 | Wprowadzenie do matematyki zol 15| 15 2 30 15 15 0 0 2
6 | Podstawy kreatywnosci zol |15 1 15 (15| 0| o o] 1
7 |Fizyka Ell 15| 15 2 15| 15| 15 3 75 30 | 30 15 0 5
8 | Metodyka obliczen inzynierskich z.o.ll 30 | 30 4 60 30 | 30 0 0 4
9 [Narzedzia analizy matematycznej El 30 [ 30 4 60 |30 |3 | o] o] 4
10| Matematyka stosowana z.o. IV 15| 30 3 45 15 30 0 0 3
11 Jezyk obey dla inzynieréw zo. IV 30 2 30 0 30 0 0 2
12| Marketing dia inzynierow 20V 15| 30 3 45 1530|003
13 |Ochrona wlasnosci intelektualnych z oVl 15 1 15 15 0 0 0 1
B. Przedmioty ierunkowe 945 | 390 75 [ 435| 45| 63

1 [Materiatoznawstwo zol 15 30 3 45 15 0 30 0 3
2 |Podstawy elektrotechniki i elektroniki El 15| 15| 30 4 60 15| 15 | 30 0 4
3 | Podstawy automatyki El 30 30| 15 5 75 30 0 30 15 5
4 [Rysunek technczny i CAD zon | 15| 30 30 5 75 |15]30|2|ofs
5 | Podstawy robotyki zo.ll 30 30 4 60 30 0 30 0 4
6 |Przetwarzanie sygnatow z.o.ll 30 15 3 45 30 15 0 0 3
7 [ Materialy konstrukcyjne zoll 15 30 3 45 |15 03| o] 3
8 | Mechanika techniczna | z.o.ll 15 30 3 45 15 0 30 0 3
9 |Mechanika ptynéw zo.lll 30| 15 15 4 60 30 15 15 0 4
10 | Mechanika techniczna Il Em 15 15 2 30 15 0 15 0 2
11 | Sterowniki programowalne PLC zo.lll 30 30 4 60 30 0 30 0 4
12 zov 15 30 3 45 |15 o] ol
13 ;‘:SZ’;WV konstrukeji i eksploatacii £V 30 5] 30| 5 75 || o] s
14| Elementy sztucznej inteligencii z0.V 30 30 4 60 |30| o3| o] 4
15 | Elementy robotyki w przemysle zoV 15 30 3 45 |15 03| o] 3
16 | Zarzadzanie projektami przemystowymi|  z. 0. VIl 30 30 4| 60 | 30| 03| o] 4
17 | Podstawy inzynierii odwrotnej zo.Vil 30 30 4| 60 |30]| 0]a]| o] 4
C. Modut obieralny 975 |390| o [435]150| 65

1 [Modut obieralny | | | | | | | | | | | | 45 | 0 | 60 [ 30 | 9 | 60 | 0 | 60 | 30 | 10 | 105| 0 | 120| 0 | 15 | 105| 0 | 105| 60 | 18 | 75 | 0 | 90 | 30 | 13 975 390| 0 | 435|150 | 65
D. Dyplomowanie i praktyka 9 [ofo] o]

] C— v T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T L T T e bl e oo ]
2 |Praktyka zawodowa | z Il 12 0 0 0 0 0 0 0 0 12
3 |Prakiyka zawodowa I z 0 12 0 0 0 |o|oflo]|o]
4 | Praktyka zawodowa Il z Vi 0 0 12 0 0 0 0 0 0 12

1z4| 135| 1sn| 15 135| 1zn| 105| 0 150| 75 | 1zo| 30 1zn| 60 | 105| 60 1sn| 30 | 150| 30 135| 0 |135| 9% 135| 0 |1so| 60 2569 | 949 420| 915 285
26 22 25 23 24 24 30
RAZEM 424 360 375 345 360 360 345 210
2569
784 60 720 60 720 60 345 30




Zatgcznik nr 1
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 czerwca 2024 r.
obowigzuije | rok od r.a. 2024/2025
PLAN STUDIOW STACJONARNYCH I stopnia
KIERUNEK: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
PROFIL: PRAKTYCZNY
Modut obieralny: AUTOMATYKA

N ROK | ROK Il ROK Il ROK IV
£ § w tym: »
Lp. Nazwa przedmiotu g 1sem. o] 2sem [o 3sem o | 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|‘“ wléwllablpl‘“ wléwl\ablp
C. Modut obieralny: AUTOMATYKA
1 |Projektowanie przemystowe zo.ll 30 30| 15| 5 75| 30| 0 |3|15] s
2 |Systemy wbudowane Ell 15 30| 15| 4 60 | 15 [ 30 (15 4
3 |Napedy pneumatyczne automatyki zo.IV 30 30| 15| 5 75 (30| o |3 |15] 5
4 |Sensoryka w mechatronice z.0.IV 30 30| 15| 5 75| 30| 0 30 (15] 5
5 | Przemystowe bazy danych zo.V 30 30 4 60 [30]| o |30 o] 4
6 Zaawansgwane programowanie EV 15 30 3 a5 | 15 0 20| o 3
sterownikow
7 |Hydrauliczne urzadzenia automatyki zo0.V 30 30 4 60 [ 30| 0 3 | o 4
g [Projektowanie urzadzen Evi 30 30 4|15 30[30] 5 135| 45 [ o [ 60| 30| o
elektronicznych
o [Opvymalizacia procesow 2oV 30 15|30 5 75| 30| 05| s
przemystowych
10 | Przemystowe systemy sterowania EVI 30 30 4 60 [30]| o |30 o] 4
11 |Materialy specjalnego przeznaczenia | z o.Vi 30 30 4 60 | 30| 03|04
12 [Modelowanie systemow 2oV 30 30 4|60z |ofz]|o]4
przemystowych
13 |Systemy rozproszone z.0. Vil 30 30 4160 30| 0|30«
14 | Projektowanie systemow automatyki zo. Vil 15 30|30 5 75 | 15 [ 3 (30 5
Razem liczba godzin ofofofofofofofofo|0O]|45 60 30| 9 |60| O|60(30]|70([105| 0 [120| 0 | 75 [105| O [105| 60 | 78 | 75| O [ 90| 30 713 | 975|390 | 0 [435| 150 | 65
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stanowigcego zatgcznik do Uchwaty nr 28/000/2024 Senatu AJP
z dnia 25 czerwca 2024 r.
obowigzuije | rok od r.a. 2024/2025
PLAN STUDIOW STACJONARNYCH I stopnia
KIERUNEK: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
PROFIL: PRAKTYCZNY
Modut obieralny: ROBOTYKA

y ROK | ROK Il ROK Il ROK IV
. i § w tym: o
Nazwa przedmiotu ° | o | o 3sem. 13 4 sem. 13 5sem. o 6 sem. o 7 sem. o Iy
5 S S S S S 5 o u
« wléwl\ablul“‘lwléwl\ablu“‘ w|éw|lab|p|‘“|w|éw|lab|p|‘“ w|éw|lab|p|‘“|w|éw|lab|p|‘“ wléwllablpl‘“ wléwl\ablp
C. Modut obieralny: ROBOTYKA
1 |Komputerowe wspomaganie zo.ll 30([15] 5 75|30 0|35 s
projektowania
2 |Systemy pomiarowe i sterujace Ell 30 4 60 [ 30| 0 3 | o 4
3 |Sterowniki mikroprocesorowe z.0.IV 30 30| 15| 5 75| 30| 0 30 (15] 5
4 [Robotyzacja przemystu zo. IV 30 30| 15| 5 75 (30| o |3 |15] 5
5 Modele i systemy sterowania w 2oV 30 30 4 60 | 30| o 2| o 4
robotyce
6 |Systemy osadzone w robotyce EV 15 30 3 45 | 15 [ 3 | o 3
7 Modelowameisymulaqa procesow 2oV 30 30 4 60 | 30| o 2| o 4
produkcyjnych
8 |Programowanie robotéw EVI 30 30 4 15 30|30 5 135| 45 [ 60 30| 9
9 |Nowoczesne techniki w robotyce z.o. VI 30 15|30 | 5 75| 30| 0 15130 | 5
o|Zaawansowane metody Evi 30 30 4 60 (30| 0|0 of4
programowania sterownikow
1 ‘Symulacja komputerowa uktadow 2oVl 30 30 4 60 | 30| o 20| o 4
robotyki
12| Metody sztucznej inteligencyi w zo.Vi 30 30 4160 |3|ofs]|of+
robotyce
13 [Roboty mobilne z.o. Vil 30 30 4 60 [ 30| 0 3 | o 4
14 | Projektowanie robotow zo. Vil 15 30|30 5 75 | 15 [ 3 (3] 5
Razem liczba godzin ofo 60| 15| 9 | 60| O [ 60| 30| 70 [105| O |120( O | 75 |105( O |105| 60 | 78 | 75| O [ 90 | 30 | 13 | 975|405 0 | 435|135 65




