kierunek AUTOMATYKA i ROBOTYKA
studia niestacjonarne inzynierskie
rok akademicki 2024/2025
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KSSiP| AWI.05 | Technologia informacyjna 1 2 2
KiP| AW1.06 [Bezpieczenstwo pracy i ergonomia 1 1 1
KSSiP| AW1.09 |Historia cywilizacji 1 2 3

KM| AWI.12 |Algebra 1 1 1 4 26 17
KM| AWI.13 |Analiza matematyczna | 1 1 2 6
KPBM| AWI.21 |Grafika inzynierska 1 1 2 5
KSSiP| AW1.37 [Podstawy mechaniki | 1 1 1 5
suma 26
KiP| AWI.10 [Komunikacja spoteczna 2 1 1
KM| AWI.14 |Analiza matematyczna Il 2 2 2 7
KTMiA] AWI.17 |Podstawy systemdw operacyjnych 2 1 1 3
KSSiP| AW1.18 | Podstawy programowania 2 1 2 4 52 34

KPBM| AWI.23 |Materiatoznawstwo 2 1 1 3
KSSiP| AW1.38 [Podstawy mechaniki Il 2 1 1 4
KPBM|[ AWI.39 | Wytrzymato$é materiatow | 2 1 1 4
suma 26

|:| - 0znacza egzamin z przedmiotu




kierunek AUTOMATYKA i ROBOTYKA
studia niestacjonarne inzynierskie
rok akademicki 2024/2025

ROK I
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SJO| AWI1.01 [Jezyk obcy | 3 2 1
KM| AWI.15 [Réwnania rézniczkowe 3 1 1 4
KIM| AWI.16 |Fizyka 3 2 1 1 7

KTMIA| AW1.24 | Techniki wytwarzania 3 1 1 2 78 60
KTMIA| AWI.28 [Podstawy robotyki | 3 1 1 4
KIiA| AW1.31 |Podstawy teorii obwoddw 3 2 1 6
KPBM| AWL.40 [Wytrzymato$¢ materiatow |l 3 1 2
suma 26
SJO| AWI.02 |Jezyk obcy I 4 2 1
KSSiP| AWL.19 [Bazy danych 4 1 1 3
KPBM|AWI.21a|Podstawy CAD 4 > 3

KSsiP| AW1.22 | Termodynamika i termokinetyka 4 1 1 3 104 86
KPBM| AWI.26 |Podstawy teorii sygnatéw i systeméw 4 1 1 1 5
KPBM| AWI.29 | Podstawy robotyki Il 4 1 1 5
KIiA| Aw1.33 |Elektronika 4 1 T 6
suma 26
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kierunek AUTOMATYKA i ROBOTYKA
studia niestacjonarne inzynierskie
rok akademicki 2024/2025

ROK lll, specjalnosé: Mechatronika i Robotyka
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SJO| AW1.03 |Jezyk obcy IlI 5 2 2
KPBM| AW1.27 |Podstawy automatyki 5 2 1 1 6
KIiA| AWI.34 | Podstawy napedu elekirycznego 5 1 1 1 5
KliA| AWI.35 | Technika cyfrowa i mikroprocesorowa 5 1 1 3 130 112
kpBM| Awi 41 |El6Menty teorii maszyn i 5 1 1] 1 6
mechanizméw, drgania
KPBM| AW1.46 |Uktady przetgczajace 5 1 1 3
KTMIA| AW1.49 |Podstawy wspomagania decyzji 5 1 1
suma 26
SJO| AWL.04 |Jezyk obcy IV 6 2 2
KTMiA| AWI.08 |Normalizacja i zarzagdzanie jakos$cia 6 1 1
KPBM| AW1.30 |Dynamika robotoéw 6 1 1 2
KPBM|[ AW1.47 | Sterowanie sekwencyjne 6 2 1
KPBM| AWL.66 | Podstawy konstrukcji maszyn 6 MiR 1 1 3
KPBM| AWL1.70 |Identyfikacja procesdéw automatyki 6 MiR 1 1 3 156 138
KPBM| AWL.72 [Mechatronika 6 MiR 1 1 2
KPBM| AWI1.42 |Mechanika ptynow 6 MiR 1 1 4
KTMial Awi77 Komputerowe prOJektowa}me 6 MR 1 1 4
zrobotyzowanych stanowisk pracy
| Awis2|Prakiyka ls(wmr | | [ [ | | | | 4
suma 26
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kierunek AUTOMATYKA i ROBOTYKA
studia niestacjonarne inzynierskie
rok akademicki 2024/2025

ROK 1V, specjalnos¢: Mechatronika i Robotyka

Wymiar godzinowy
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KSSiP| AWI.20 [Podstawy architektury komputeréw 7 1 1 2
KSSiP| AW1.25 |Metrologia 7 1 1 2
KPBM| AW!1.44 [Sterowanie procesami ciggtymi 7 1 1 3
KPBM| AW1.98 |Projektowanie elementéw automatyki 7 1 1
KPBM| AW1.48 |Systemy czasu rzeczywistego 7 1 2 3 182 174
KPBM| AW1.68 |Podstawy sterowania optymalnego 7 MiR 1 1 6
keeml Awi71 Symulacla_l modelowanie uktadéw 7 MiR 1 1 4
automatyki
KPBM| AWL.75 [Monitoring w przemysle 7 MiR 1 1 4
KPBM| AWI.83 [Seminarium dyplomowe | 7 MiR 1 1
suma 26
KTMiA| AWL.07 |Zarzagdzanie przedsiebiorstwem 8 1 1
KSSiP| AWL.11 |Ochrona wtasnosci intelektualnej 8 1 1
kpem| Awl4a Zastosowa}me technik komputerowych 8 1 1
w mechanice
keeml awias Komp’uterowe wspomaganie syntezy 8 1 1
uktadéw automatyki
KTMiA| AWL.50 |Obrabiarki sterowane numerycznie 8 1 1 2
KPBM| AWL.67 |Sieci neuronowe w automatyce 8 MiR 1 1 1
210 210
KTMiA| AWL.73 |Programowanie robotéw 8 MiR 1 1
KPBM| AWI.74 | Algorytmy optymalizacji 8 MiR 1 1 1
KTMIA[ AWI1.78 [Roboty w wytwarzaniu maszyn 8 MiR 1 1 1
kTMial Awis1 Programowanie obrablaljek 8 MiR 1 1 2
sterowanych numerycznie
KPBM| AW1.84 [Seminarium dyplomowe || 8 MiR 1 1
KPBM| AWI.85 |Praca dyplomowa 8 MiR 15
suma 28
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