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IV. Opis programu studiow
4a. Wykaz przedmiotéw zwigzanych z prowadzong w uczelni dziatalnoscig naukowa
w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek studiow
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Fizyka techniczna 15 15 15 45 1 4 4 0 0
Propedeutyka automatyki 30 30 2 1 1 0
Materiatoznawstwo 30 15 45 3 Y 0 0
Podstawy normalizacji i innowacje 15 15 1 1 0 0
Podstawy elektrotechniki 30 15 45 1 4 0 4 0
Metrologia | 15 15 30 2 2 0 0
Mechanika ogolna 30 15 45 1 4 4 0 0
Teoria sygnatow i systemow 30 15 45 1 4 2 2 0
Technologie informacyjne 30 30 2 1 0 1
Podstawy informatyki 15 45 60 4 0 0 4
Podstawy elektroniki | 30 30 2 0 2 0
Podstawy szybkiego prototypowania 15 15 30 2 2 0 0
Podstawy inzynierii odwrotne; 15 15 30 2 2 0 0
Metrologia I 15 30 45 1 4 4 0 0
Teoria sygnatow i systemow 15 15 1 0,5 0,5 0
Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne 30 15 45 1 5 5 0 0
Podstawy szybkiego prototypowania 15 15 1 1 0 0
Podstawy inzynierii odwrotne; 15 15 1 1
Modelowanie dynamiki proceséw i symulacja 30 15 45 3 3 0 0
Podstawy elektroniki | 15 15 1 0 1 0
Podstawy elektroniki Il 30 30 2 0 2 0
Uktady cyfrowe i programowalne 30 15 45 1 4 0 4 0
Wytrzymato$¢ materiatéw 30 15 45 1 4 4 0 0
Programowanie w Srodowisku LabVIEW 15 30 45 3 0 0 3
Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne 30 30 2 2 0 0
Podstawy elektroniki Il 15 15 1 0 1 0
Podstawy robotyki 30 15 45 1 4 2 2 0
Programowanie w jezyku C 15 30 45 3 0 0 3
Podstawy architektury komputeréw i systemow operacyjnych 15 30 45 3 0 0 3
Teoria maszyn i mechanizméw 30 15 45 3 3 0 0
Teoria regulacii | 30 15 45 3 1,5 1,5 0
Mechaniczne urzadzenia w automatyce i robotyce 30 15 45 1 4 4 0 0
Wytrzymato$¢ materiatow 15 15 1 1 0 0
Elementy wykonawcze automatyki 30 30 2 1 1 0
Programowanie w $rodowisku LabVIEW 15 15 1 0 0 1
Programowanie sterownikow PLC 30 45 75 1 6 0 6 0
Mechaniczne urzadzenia w automatyce i robotyce 15 15 1 1 0 0
Teoria regulacii Il 30 15 15 60 1 5 2,5 2,5 0
Roboty przemystowe 30 15 45 1 4 4 0 0
Wspomaganie projektowania instalacji automatyki 45
przemysfowej 15 30 3 1,5 1,5 0
Uktady mikroprocesorowe w sterowaniu 15 15 30 2 2 0 0
Budowa i programowanie robotow | 15 15 30 2 2 0 0




Materiaty zaawansowane 15 30 45 3 3 0 0
Ptynowe elementy automatyki 15 30 45 1 4 3 1 0
Zagadnienia doktadno$ci pomiarowej 15 15 15 45 1 4 2 2 0
Pomiary optyczne 30 30 60 4 2 2 0
Podstawy zastosowan fizyki we wspdiczesnej metrologii 15 15 1 0,5 0,5 0
Elementy wykonawcze automatyki 30 30 2 1 1 0
Elementy pomiarowe automatyki 30 15 45 1 4 2 2 0
Automatyzacja technik wytwarzania 15 30 45 1 4 0
Wspomaganie projektowania instalacji automatyki 15

p;z;y;g::vef projektowania instalacji automaty 15 1 05 05 0
Roboty przemystowe 30 30 2 1 1 0
Przemystowe systemy wizualzacji i archiwizacji danych 15 30 45 3 15 15 0
Systemy czasu rzeczywistego 15 30 45 3 1,5 1,5 0
Projektowanie interfejséw HMI 15 30 45 3 0 0 3
Sieci komunikacyjne w uktadach automatyki przemystowej 15 30 45 3 15 15 0
Modelowanie i analiz

uk(::gé(\)/v ;egh:tr:nicznych e = & 2 4 4 0 0
Budowa i programowanie robotow 15 30 15 60 1 5 5 0 0
Estrgrp:;t;rzwe wspomaganie projektowania elementow 15 20 15 60 4 3 1 0
Pomiary w automatyce maszyn 15 30 45 3 2,25 0,75 0
Uktady sterowania maszyn 15 15 15 45 3 2,25 0,75 0
Zastosowanie LabVIEW w systemach pomiarowych 15 30 45 3 1,5 1,5 0
Programowanie robotow 30 15 45 1 4 2 2 0
Pomiary i sterowanie w systemach przemystowych 15 30 45 3 1,5 1,5 0
Wybrane zagadnienia miernictwa przemystowego 15 30 45 3 15 15 0
Sieci komputerowe w systemach pomiarowych 15 30 45 3 15 0 1,5
Zastosowanie termowizji w diagnostyce maszyn 15 30 45 3 1,5 1,5 0
Bazy danych w systemach produkcyjnych 15 30 45 3 1,5 1,5
Inzynieria utrzymania ruchu 15 15 30 2 2 0
Bezpieczenstwo maszyn w uktadach automatyki 15 15 30 2 2

Aplikacje internetowe i mobilne w sterowaniu i monitorowaniu 15 15 30 ) 1 0 1
procesow

Dynamika i sterowanie maszyn i procesow | 15 15 15 15 60 4 3 1 0
Szybkie prototypowanie uktadéw sterowania 15 15 30 2 1 1 0
Internet Rzeczy w zdalnym sterowaniu maszyn i procesow 15 15 15 45 3 1,6 0 1,5
Przemystowe systemy akwizycji i wizualizacji 15 30 45 3 1,5 1,5 0
Wspotrzednosciowa technika pomiarowa 30 15 45 3 3 0 0
Pomiary wielkosci geometrycznych 30 15 45 3 3 0 0
Suma AP 900 | 180 | 720 | 120 | 1920 15 144 80,5 43 20,5
Suma AMiP 870 | 180 | 735 | 135 | 1920 15 144 88,5 39 16,5
Suma KSSiP 945 | 180 | 750 45 1920 15 144 80 47,5 16,5
Wynik w procentach (w odniesieniu do liczby punktéw ECTS dla kierunku)

Suma AP 38,3% 20,5% 9,8%
Suma AMiP 42,1% 18,6% 7,9%
Suma KSSiP 38,1% 22,6% 7,9%




