Zatgcznik nr 1 do Uchwaly nr 61/2019
Senatu PWSZ w Tarnowie z dnia 28.06.2019 r.

Plan studiow

Kierunek: AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Tryb studiow / Profil: STACIONARNY / PRAKTYCZNY

Wersja: propozycja 3.go bloku obieralnego (2019-04- 29 10.00)
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PRZEDMIOTY KIERUNKOWE 1095 83
Wstep do automatyk i robotyki NE NE Al 30 2
aplikac Internetu NIE NIE A 2 K . = EJ “
Jezyki i techniki 1 NIE NIE Al 1 X ¥ EJ EJES ©
Jezyki i techniki ] NIE NIE Al 2 T Ed 30 5
w Matlabie NE [ NIE 1 15 30 3
6 obiektowe | NIE NIE TAK 113 3 3 30 2 12 00 £l z
7 obiekiowe I NIE NIE TAK 113 2 4 30 2 12 2.0 s |2
8 |Systemy pomiarowe NIE NIE TAK 065 3 3 60 4 24 28 £l 30 4
9 temow NE NE TAK 113 3 3 60 5 24 38 £l 30 5
10 [Podstay NIE NIE TAK 06.2 3 3 90 7 36 52 5 15[30 7
11 [Elektronika analogowa NIE NIE TAK 065 3 3 60 5 2.4 38 EJ 30 5
12 cyfrowa NIE NIE TAK 06.5 4 4 60 5 24 38 30 30 3
13 [Cyfrowe sygnalow NIE NIE TAK 065 4 60 5 24 38 30 30 5
14 {Teoria automatow NIE NIE TAK 06.9 4 4 60 5 24 38 £l 30 5
15 [Podstawy automatyki NIE NIE TAK 06.9 2 4 % 8 36 6.8 30 30|30 8
16 |Sieci NE NE TAK 13 4 4 60 4 24 32 2 o 4
17 PLC NIE NIE TAK 113 5 5 75 5 30 38 £ g 5
18 [Podstawy robotyki NE NE TAK 06.9 5 5 45 3 18 18 £l 35| 3
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Komputerowe systemy automalyki procesowej
1 [Syste i 1 NE TAK TAK 11, 5 5 5 a 24 KSAP 5 5] EE
2 |System, b ] NIE TAK TAK 11, 6 6 5 4 24 KSAP £ EJ I
3 |Wybrane technologie chemiczne NE TAK TAK 6. 5 5 5 4 KSAP EJ 5
4 [Py aparatura NIE TAK TAK 6. 5 5 5 4 KSAP Ed EJ 5
5 i NIE TAK TAK 11, 5 5 4 KSAP EJ 5
6 |Algoryim, NIE TAK TAK 11 6 5 4 KSAP EJ 30 5
7 |Syste iSCADA NIE TAK TAK 11, 6 5 4 KSAP £l £l 5
8 ystemy sterowania NIE TAK TAK 11, 6 5 4 KSAP EJ ElE
9 |Badaria operacyine NIE TAK TAK 11, 6 5 4 KSAP £l El 5
10 produkcia NIE TAK TAK 11 7 4 4 KSAP 30 30 [
1 NE TAK TAK 6. 7 7 4 4 KSAP £l £ a
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[Robotvka
B 1 IE Al Al 5 5 5] =] ][5
Systemy i ] IE Al Al 6 5 EJ W |5
Mechanika techniczna IE Al Al 5 El 75| B (5
Zapis i podstawy konstrukcji CAD IE Al Al 5 5 EJ EE
B wizyine IE Al Al 5 £l £l 5
matyka i dynamika robotow IE Al Al 6 E EJ O
iai ie robotow IE Al Al 6 3 £l 3 5
Roboty medyczne i rehabilitacyj IE Al A 12 EJ 3
ie CNC IE. Al Al 6 3 3 £ 5
10 ie maszyn CNC IE A A 7 24 s & 7
11 [Roboty mobilne i latajace IE Al Al 7 60 24 3 £ a
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TnZynieria systemow automatyKi 1 Fobotyki
[ L [Systemywbudowane w procesach przem, TAK TAK 5 60 ] 5] B[ s
Robo i rehabi NE TAK TAK 30 :I EY 3
Procesowa aparatura i NIE TAK TAK 5 60 £l EY 5
Algorytmy optymalizacii NIE TAK TAK 6 60 EY g 5
System) SCADA NIE TAK TAK 6 60 | £y 30 5
Sterowania NIE TAK TAK 6 60 EY £ I
[7 [Maszyny sterowane numerycznie CNC NE TAK TAK 06, 5 75 3 5 Y 5
[&Kinemavia | cvnamika bott: NE TAK TAK 06, 5 60 4 30 % O
i robotow. NIE TAK TAK 11, 6 75 3 5 5
i produkcia NIE TAK TAK 11, 7 60 24 I 30 ﬂ T
11 NIE TAK TAK 06. 7 60 24 50 ) 7
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Prakiyka zawodowa (12 tygodni w przerwie
1 |migdzysemestrainej po 6 semestrze studiow ALBO w NE TAK TAK 7 360 12 12 12 571% a0 12
Isemzsvze 7 ! ! ! !
S0 500 127 636 614 345 30] 300 26 360 29 360 29] 120 8 30 5 [ )
SUMA Przedioty wspdine (obieralne) 270 18 74 13 45 [ 90 4 30 1 30 1 2 30 5 30 10
SUMAPrakiyka 360 12 12 12 0 0 0 0 0 o 0 [ [ 0 [ 0 360 12
SUMA Inzynieria systemow automatykiirobotyki 2880 210 1094 1244 390 30 390 30 405 30 390 30} 435 31 360 29 510 30
i (prz y bloku + prakiyka + pr 15po 2830 210 1094 1274 390 30 390 30 405 30 390 30} 420 30 375 30) 510 30)
obotyka (przedmioty bloku + prakiyka + przedm olne) 2880 210 1094 126 390 30 390 30 405 30 390 30 420 30 375 30 10 30
Kursy uzupelniaj ace: Semestr  H°Zb2 Oznaczenia:
godzin g
Szkolerie BHP 1 4 E - egzamin, W - wykiad, C - éwiczenia, L - lektorat, S - seminarium, GP - cwiczenia praklyczne, CM - cwiczenia
Szkolernie biblioteczne 1 3 praktyczne medyczne, LO - laboratorium, LI - laboratorium informatyczne, ZTI - zajecia z technologii
W, na rynek pracy 7 4 3 K- R - okt




