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A. Grupa zaje¢ podstawowych I
A. Grupa zaje¢ podstawowych I
1 _|Matematyka 2 1,2 150 60 920 0 0 0 0 10 116 12 30 | 45 6 30 45 6
2 |Fizyka 2 920 30 30 30 0 0 0 5 89 8 30 30 6 30 2
3 _|Mechanika techniczna 2 1,2 920 30 60 0 0 0 0 5 66 7 15 | 30 3 15 30 4
Razem grupa zaje¢ A 330 120 | 180 | 30 0 0 0 20 | 271 27 45 | 75 0 0 0 0 9 75 | 105 0 0 0 16 0 0 30 0 0 0 2 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 I
B 4. Grupa zaje¢ kierunkowych - obowigzkowych I
1 |Zarzadzanie $rodowiskiem i ekologia 1 15 15 0 0 0 0 0 1 9 1 15 1
2 [Podstawy inzynierii 1 45 15 03] o0 o o] 5] 25 3 | 15 30 3
3 |Bezpieczenstwo pracy i ergonomia 1 15 15 0 0 0 0 0 1 9 1 15 1
4 | Elektrotechnika 1 1 75 30 30 15 0 0 0 5 45 5 30| 30| 15 5
5 |Zapis konstrukgji 1 60 30 0 30 0 0 0 5 35 4 30 30 4
6 [Materiatoznawstwo 1 30 15 0 15 0 0 0 5 15 2 15 15 2
7 |Programowanie 1,2 90 30 0 60 0 0 0 10 63 6,5 15 30 3 15 30 3,5
8 |Teoria sterowania 2 2 60 30 30 0 0 0 0 5 35 4 30 30 4
9 [Metrologia 2 30 15 0 15 0 0 0 5 15 2 15 15 2
10 [CAD/CAE 3,4 120 30 0 60 30 0 0 10 108 9,5 15 30 4 15 30 30 55
11_|Podstawy robotyki 3 3 75 30 15 30 0 0 0 5 70 6 30 15 30 6
12 |Uktady elektroniczne 3 45 15 0 30 0 0 0 5 25 3 15 30 3
13 |Mechatronika 3 3 60 30 0 30 0 0 0 5 60 5 30 30 5
14 | Technologie wytwarzania 3 60 30 0 30 0 0 0 5 35 4 30 30 4
15 | Statystyka inzynierska 3 30 15 0 15 0 0 0 5 28 25 15 15 2,5
16 |Napedy elekiryczne 4 4 45 15 0 [ 30 ] o 0 0] 5] 2 3 15 30 3
17 |Napedy hydrauliczne i pneumatyczne 4 45 30 0 [ 15[ 0 0 [ 0] 5] 2 3 30 15 3
18 |Podstawy konstrukcji 4 4 60 30 0 30 0 0 0 5 35 4 30 30 4
19 _[Maszyny technologiczne 4 30 15 0 15 0 0 0 5 15 2 15 15 2
20 | Sterowniki przemystowe PLC 5 4,5 75 15 0 30 30 0 0 5 58 6 15 30 4 30 2
21| Mikrosterowniki 5,6 75 15 0 30 30 0 0 10 47 6 15 30 4 30 2
22 |Praca przejsciowa 5,6 60 0 0 0 60 0 0 10 62 6 30 3 30 3
23 |Progi ie robotéw pr: ystowych 6 5,6 920 30 0 60 0 0 0 10 76 8 15 30 4 15 30 4
24 | Automatyzacja i robotyzacja produkcji 6 6 60 30 0 30 0 0 0 5 27 4 30 30 4
25 |Modelowanie i symulacja uktadéw ych 7 45 15 0 30 0 0 0 5 42 4 15 30 4
Razem grupa zaje¢ B 1395 540 | 75 | 630[ 150| O 0 [142] 989 |104,5(135]| 30 |/120| 0 [ 0 [ 0 [ 19 [ 60 | 30 [45] O 0]195(135]| 15 [165]| 0 [ 0 [ 0 [24,5]/120] 0 {150 30| O | 0 [21,5]| 30 | O | 60 [ 60 0] 13[/45]/0[60[60] 0 [O0f[13]15[0]30[0f[0] 0 4 |
C. Grupa zaje¢ kierunkowych do wyboru I
1 |Druk 3D / Skanowanie 3D 4 45 15 0 0 30 0 0 5 38 4 15 30 4
2 |Logistyka produkcji / Systemy 4 45 15 | 30 | 0 0 0o | o] 5] 16 3 15 | 30 3
3 | Algorytmy przetwarzania sygnatéw / Techniki uczenia maszynowego 5 5 60 15 0 30 15 0 0 5 45 5 15 30 15 5
4 |Systemy ing Execution System) / Systemy zarzadzania jakoscig || 5 45 15 0 30 0 0 0 5 38 4 15 30 4
5 |Obrabiarki CNC / Systemy CAM 5 45 15 0 30 0 0 0 5 38 4 15 30 4
6 | Systemy akwizycji danych / Diagnostyka maszyn | 5 45 15 0 30 0 0 0 5 38 4 15 30 4
7 | Proj oprzyr nia tect 1ego / Programowanie obrabiarek CN 6 45 15 0 30 0 0 0 5 38 4 15 30 4
8 |Energochtonno$¢ i materiatochtonno$¢ produkgji / Systemy ERP 6 45 15 0 30 0 0 0 5 38 4 15 30 4
9 |Systemy wizyjne / Modelowanie cyfrowe w przemysle 6 45 15 0 30 0 0 0 5 38 4 15 30 4
10 [Podstawy ROS(Robot Operating System) / Programowanie w CodeSys 7 45 15 0 30 0 0 0 5 38 4 15 30 4
11 |Roboty mobilne / Inzynieria systeméw 7 45 15 0 30 0 0 0 5 16 3 15 30 3
Razem grupa zaje¢ C 510 165 | 30 (270| 45 | 0O 0 (55| 381 | 43 (O I I ) 0 0 0 0 0|0 0 0 0 0 0 0 0 0 (30|30 0 |30 0 7 60| 0|120( 15 0|17 (45| 0| 9 [ O 0| 12| 30| 0| 600 0 7
D. Grupa zajec z dziedziny nauk h istycznych lub nauk spot ych
D ;. Grupa zaje¢ z iny nauk h ist: 1ych lub nauk f ych - ob ych
1_[Prawno-ekonomiczne podstawy przedsiebiorczosci | 2| 30 [ 30 ][ o] o[ oJoJo[z2]4] 3] [ [ [ [ [ I [ 30 ] | | | [ 3] | | | | | [ | | [ 1 | [ | | | |
D , Grupa zaje¢ z dziedzny nauk | i ych lub nauk spot ych - do wyboru |
1_[Przedmiot z dziedziny nauk ht ych lub nauk ) | 3| 30 [ 30 ] oJoJoJoJo[z2]1] 2] [ [ [ | | | | | | | | | [ 30| | | | 2] | | | | | | | | |
Razem grupa zaje¢ D | | | 60 6ol ool of[oJo[4a]e1]| 5 [o[o0] | | [o] o[3] o] | ol 337 o] | | ol 2] o0ofo] [ Tolofo 0 | | | o[ o 01]0 0] 0 01]0 0 0
E. Grupa zaje¢ ogolr ianych
E ;. Grupa zaje¢ ogolr ianych - obowigzkowych
1_]Ochrona wiasnosci przemystowei i prawo autorskie: I | 1] 10 [ 10 ] [oJT o[ ofoln1 2 [ 05 ] 10 I I I I [05 ] | | | | | I | | | | | I | | || | I | | | |
2_|Jezyk angielski | | 1234 | 120 [ o [120] o [ o[ oJo[+1] 2 [ 6 | [ 30 ] | | | [ 15 ] [0 1 [ T25] [ 30 | 15 ] [ 30 ] T Tas] | | | |
E,. Grupa zaje¢ ogélnouczelnianych - do wyboru
1_[wychowanie fizyczne | [ 12 [ 6 T oJe]oloJoJoJol oo Jsf [ [ T [o] T3] ] [ ol T [ T ] T T 1 T 1 1T 1 ]
S Razem grupa zaje¢ E [ | [ 190 [ 10[180[ o [ o[ o[ o[11[2265[10][60[ 0Jo[o[o] 2 [ o[eo[o[o]o[o[15] 0 f[30] o0of[oJo[o[15] 0 [30] 0 0Jof[of15] 0 0 o] o] [V ) 0J|0f 0 0 0Jj0f O 0 |0fofo]oOo] O 0
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H. Grupa zaje¢: Przygotowanie pracy dypl j i przyg ie do wu dypl
1_[Seminarium dyplomowe 7 30 0 0 0 0 0 [30] 5] 65 4 30| 4
2 |Przygotowanie i zlozenie pracy dyplomowej 7 0 0 0 0 0 0 0 | 20 | 355 15 15
Razem grupa zaje¢ H 30 0 0 0 0 0 | 3025/ 420| 19 [ ] 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 01]0 0] 0 01]0 30| 19
Razem A+B+C+D+E+F (ECTS)+G+H I | 2515 | 895 [465[ 930 195] 0 [ 30 [258]2268]210,0]190[165[120] 0 [ 0 [ 0 [ 30 [165][195] 45 0 | [ 0] 30]165] 45 [195] 0 | 0] 30[150[ 60150 60 [ O [ 30 [ 90 [ 0 [180] 75 | 0] 3090 [0[150] 60 | [oT 304509 o] T3] 30
Liczba godzin zaje¢ dydaktycznych w semestrze 475 405 405 420 345 300 165
Liczba egzaminéw w semestrze 1 3 2 2 2 0
Liczba punktéw ECTS w semestrze 30 30 30 30 30 30 30
Oznaczenia:
W - wyktad, C - L - laboratorium. P - projekt, S - seminarium rzedmioty do wyboru w j.polskim lub angielskim
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1 _|Szkolenie BHP
Szkolenie biblioteczne
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MSiM - Katedra Mechaniki Stosowaneij i Mechatroniki
PS - Katedra Pojazdéw Samochodowych

TiPM - Katedra Technologii i Projektowania Maszyn
Fizyka - Katedra Fizyki

PKMiM - Katedra Podstaw Konstrukcii Maszyn i Materiatoznastwa

latematvka- Katedra Matematyki

| SWF - Studium Wychowania Fizycznego
|SJO - Studium Jezykéw Obcych

Systemy akwizycji danych / Data acquisition systems
Techniki uczenia maszynowego /Machine learning techniques

sem.5
sem.5

dozwolony deficyt punktéw ECTS po
poszczegdlnych semestrach:




