kierunek AUTOMATYKA i ROBOTYKA
studia stacjonarne inzynierskie 3,5 letnie
rok akademicki 2024/2025
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KSsiP| ADI.05 | Technologia informacyjna 1 2 3
SWFiS|ADI.06a| Wychowanie fizyczne 1 2 0
KIP| ADI.07 |Bezpieczenstwo pracy i ergonomia 1 1 1
KSSiP[ ADI.11 |Historia cywilizacji 1 2 3

KM| ADI.13 |Algebra 1 1 1 3 30 20
KM| ADI.14 |Analiza matematyczna | 1 2 3 8
KPBM| ADI.23 |Grafika inzynierska 1 1 2 4
KPBM| ADI.25 |Materiatoznawstwo 1 1 1 3
KSSiP| ADI.42 |Podstawy mechaniki | 1 1 2 5
suma 30
SWFiS|ADI.06b| Wychowanie fizyczne 2 2 0
KM| ADI.15 [Analiza matematyczna Il 2 2 2 5
KM| ADI.16 |Statystyka i probabilistyka 2 1 1 3
KPBM| ADI.19 [Podstawy systemdéw operacyjnych 2 1 1 3
KSSiP| ADI.20 |Podstawy programowania 2 1 3 5

60 40
KSSiP| ADI.21 |Bazy danych 2 1 1 2
KSSiP| ADI.22 |Podstawy architektury komputerow 2 1 1 2
KTMiA| ADI.26 | Techniki wytwarzania | 2 1 1 3
KSSiP| ADI.43 |Podstawy mechaniki I 2 1 1 4
KPBM| ADL.44 [ Wytrzymato$¢ materiatow | 2 1 1 3
suma 30
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kierunek AUTOMATYKA i ROBOTYKA
studia stacjonarne inzynierskie 3,5 letnie
rok akademicki 2024/2025
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SJO| ADI.01|Jezyk obcy | 3 2 1
KM[ ADL.17 [Réwnania rézniczkowe 3 1 1 3
IITIMP| ADI.18 |Fizyka 3 2 1 1 6
KPBM(ADI.23alPodstawy CAD 3 2 2
KTMIA| ADI.27 [ Techniki wytwarzania || 3 1 1 90 70
KTMiA| ADI.32 |Podstawy robotyki | 3 1 2 4
KIiA|[ ADI.36 [Podstawy teorii obwodéw 3 2 1 1 6
KPBM| ADL.45 [ Wytrzymatos¢ materiatow I 3 1 1 3
kpaw| D146 | E/EMeNtY teorii maszyn i 3 2 1] 1 4
mechanizméw, drgania
suma 30
SJO| ADI.02 [Jezyk obcy Il 4 2 1
KssiP[ ADI.24 | Termodynamika i termokinetyka 4 1 1 3
KTMIA| ADI.28 | Metrologia 4 1 1 2
«reml Abiso Podstavyy teorii sygnatéw i 4 5 1 1 5
systemow
KPBM| ADI.33 [Podstawy robotyki I 4 1 2 4 120 100
KIiA| ADI.38 | Elektronika 4 1 1 1 5
KIiA| ADI.39 |Podstawy napedu elektrycznego 4 2 1 1 6
kiial Abl4o Tgchnlka cyfrowa i 4 1 ] 5
mikroprocesorowa
KPBM|[ ADL.51 |Uktady przetaczajace 4 1 1 2
suma 30
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kierunek AUTOMATYKA i ROBOTYKA
studia stacjonarne inzynierskie 3,5 letnie
rok akademicki 2024/2025

ROK I, specj.: Mechatronika i robotyka

Wymiar godzinowy
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SJO| ADI.03 |Jezyk obcy il 5 2
KPBM| ADL.31 |Podstawy automatyki 5 2 1 1 6
KSSiP| ADI.34 [ Dynamika robotéw 5 1 1 4
KPBM| ADI.52 | Sterowanie sekwencyjne 5 2 2
KTMIA| AD1.54 | Podstawy wspomagania decyzji 5 1 1
KPBM| ADL.72 | Podstawy konstrukcji maszyn 5 MiR 2 1 4 150 130
KPBM| ADL.76 | Identyfikacja proceséw automatyki 5 MiR 1 1 2
KPBM| ADL.77 [Symulacja i modelowanie uktadéw aut{ 5 MiR 2 1 3
KPBM| ADL.78 |Mechatronika 5 MiR 1 2 4
KPBM| ADI.47 [Mechanika ptynéw 5 MiR 1 1 2
suma 30
SJO| ADL.04 |Jezyk obcy IV 6 2 2
KPBM| ADI.35 |Napedy i programowanie robotéw 6 1 1 2
KPBM| ADL.49 | Sterowanie procesami ciggtymi 6 2 1 3
KPBM|ADI.108| Projektowanie elementéw automatyki 6 1 1
KPBM| ADL.53 | Systemy czasu rzeczywistego 6 1 3 4
KTMiA| ADL.55 [Obrabiarki sterowane numerycznie | 6 1 1 3
KPBM[ ADI.74 |Podstawy sterowania optymalnego | 6 MiR 1 1 3 180 170
KPBM[ ADI.81 |Monitoring w przemysle 6 MiR 1 1 2
KPBM| ADI.83 |Jgezyki programowania robotéw 6 MiR 1 1
ktvial Aplss Programowanie obrablar_ek 6 MIR 1 1 2
sterowanych numerycznie
kTvialapisea Komputerowe prolektowa_me 6 MIR 1 1 2
zrobotyzowanych stanowisk pracy |

KPBM| ADL.92 [ Seminarium dyplomowe | 6 MiR 1 1
ADL.68 | Praktyka 6 MiR 4
suma 30
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kierunek AUTOMATYKA i ROBOTYKA
studia stacjonarne inzynierskie 3,5 letnie
rok akademicki 2024/2025

ROK 1V, Specj. Automatyka przemystowa i systemy informatyczno-pomiarow

Wymiar godzinowy
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KTMIA| AD1.08 | Zarzadzanie przedsigbiorstwem 7 1 1
KTMiA| ADLOY .l\lorma.llzaqalzarzadzanle 7 1 1
jakoscig
KSSiP| ADI.10 |Ochrona wtasnosci intelektualnej 7 1 1
KIP| ADI.12 | Komunikacja spoteczna 7 2 1
keem| ADIs0 Komputerowelwspomagam(_a 7 > 1
syntezy uktadéw automatyki
KiiA| ADLg1 |Mikroprocesorowe systemy 7 | APSIP || 1 1 3
pomiarowe
kil ADL65 Energoelektroniczne uktady 7 | APisIP 1 1 1 210 210
napedowe
Bezprzewodowe sieci w
KIiA[ ADI.66 [automatyce i systemach 7 | APISIP 1 1 1
informatyczno-pomiarowych
KPBM| ADL.67 | Symulacja uktadéw automatyki 7 | APISIP 2 1
KliA| ADL41 | Technika sensorowa 7 | APiSIP 1 1 1
KPBM| ADI4g |Z2St0SOWanie technik 7 |APISIP || 1 1 1
komputerowych w mechanice
KIliA| ADI.70 [Seminarium dyplomowe I 7 | APISIP 1 2
KIiA| ADI.71 [Praca dyplomowa 7 | APiSIP 15
suma 30
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