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l. Informacje ogélne

Kierunek:

Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia | stopien

Profil ogolnoakademicki

Forma prowadzenia studiow stacjonarne / niestacjonarne
Tytut zawodowy Inzynier

uzyskiwany przez absolwenta

inzynieria mechaniczna (wiodaca):

Warto$¢ srednia dla zakresow — 83%

(AP - 80%, AMIP — 84%, KSSiP — 84%, PiBUA — 84%)
automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie

kosmiczne:
Przyporzadkowanie do dyscypliny lub dyscyplin Wartosc $rednia dla zakresow — 14%
(jezeli wigcej niz 1 dyscyplina - wskazanie | (AP - 15%, AMiP — 13%, KSSiP - 13%, PIBUA - 13%
:ﬁgg:::y wiodace] i udziau procentowego kazdej z informatyka techniczna i telekomunikacja:

Warto$¢ $rednia dla zakresow — 4%

(AP — 5%, AMiP — 3%, KSSiP - 3%, PiBUA — 3%)

AP - Automatyka przemystowa, AMIP — Automatyka maszyn i
procesow, KSSiP — Komputerowe systemy sterowania i
pomiaréw, PiBUA - Projektowanie i budowa ukfadow
automatyki

7 - stacjonarne

Liczba semestrow . .
8 - niestacjonarne

Liczba punktéw ECTS konieczna dla uzyskania
kwalifikacji (tytulu zawodowego) okreslonej dla 210
rozpatrywanego programu studiéw

Obowiazuje od roku akademickiego 2025/2026

Pieczatka i podpis dziekana

Kielce University of Technology Swigtokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki” WMiM | ; Budowy Maszyn

ﬁ Politechnika Swigtokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki
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IIl.  Efekty uczenia sie

1. Tabela odniesien kierunkowych efektéw uczenia sie¢ do uniwersalnych
charakterystyk | stopnia oraz do charakterystyk Il stopnia na poziomie 6
Polskiej Ramy Kwalifikacji

nazwa kierunku studiow: automatyka i robotyka
poziom: | stopien
profil: ogélnoakademicki

Odniesienie
uniwegsoalnych odniesienie do
derunkowych charakteystyk | /S CRE"
efektémve’ efekty uczenia sie | stopnia oraz PR&-
uczenia si charakterystyk kompetencje
¢ Il stopnia PRK inZ ﬁierskije
poziom ¥
kwalifikacji 6

Wiedza P6U_W
Ma wiedze w zakresie matematyki, obejmujaca algebre, analize,
probabilistyke oraz elementy matematyki dyskretnej i stosowane;j,
AiR1_Wo01 w tym wiedze niezbedng do sprawnego postugiwania sie P6S_WG P6S_WG
metodami  numerycznymi  do  rozwigzywania  zagadnien
inzynierskich z zakresu automatyki i robotyki
Ma wiedze w zakresie fizyki, obejmujaca m.in. mechanike, teorie
maszyn i mechanizmoéw, optyke, elektrycznos¢ i magnetyzm, w
AiR1_W02 tym wiedze niezbedng do zrozumienia podstawowych zjawisk P6S_WG P6S_WG
fizycznych wystepujacych w elementach i uktadach automatyki i
robotyki.
Ma wiedze w zakresie wlasnosci i cech materiatéw stosowanych
m.in. w budowie maszyn, zwlaszcza urzadzer automatyki i
AiR1_W03 robotyki, w zakresie wykorzystania techniki komputerowej do P6S_WG P6S_WG
rozwigzywania zadan inzynierskich w tym znajomo$¢
oprogramowania CAD.
Zna procesy konstruowania elementéw maszyn i urzadzer oraz
procesy ich wytwarzania. Zna i rozumie procesy wytwarzania
elementéw maszyn i urzadzeh z wykorzystaniem technologii
ubytkowych, bezubytkowych i przyrostowych.
Ma uporzadkowang zaawansowang wiedze w zakresie teorii
obwodow elektrycznych oraz w zakresie teorii sygnatow i metod
AiR1_W05 ich przetwarzania, ma elementarng wiedze w zakresie w zakresie P6S_WG P6S_WG
uktadéw cyfrowych i uktadéw programowalnych. Zna zasady
dziatania element6w elektronicznych.
Ma wiedze w zakresie metrologii, zna i rozumie metody pomiaru i
podstawowych wielkosci mechanicznych i elektrycznych, zna

AiR1_W04 P6S_WG P6S_WG

AiR1_W06 o . o . P6S_WG P6S_WG
metody obliczeniowe i narzedzia informatyczne niezbedne do
analizy wynikow eksperymentu.
AIR1. W07 Ma .elementarnq wiedze w %akre3|e ar'chltek.tury komputerow, P6S_ WG P6S_ WG
sieci komputerowych, systeméw operacyjnych i analizy danych.
AiR1_W08 Ma wiedze w zakresie metodyki i technik programowania. P6S_WG P6S_WG
=) ; i Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
ﬁ Eg;éicﬂ::tg,im,%?’%?ﬁ#glogy Swietokrzyskiej do potrzeb wspéiczesnej gospodarki” WMiM y\éiddzﬁ,y F\EA(;'EL? ik
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AiR1_W09

Ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii regulaciji, w zakresie
budowy i dziatania elementéw automatyki, w tym regulatoréw,
uktadéw pomiarowych i wykonawczych.

P6S_WG

P6S_WG

AiR1_W10

Ma uporzadkowang zaawansowang wiedze  w zakresie
modelowania i symulacji proceséw w uktadach automatyki i
robotyki, w zakresie budowy, sterowania i zastosowania
ptynowych elementow i uktadow automatyki i robotyki.

P6S_WG

P6S_WG

AiR1_W11

Ma uporzadkowang podstawowg wiedze w zakresie budowy,
sterowania i zastosowania elementdw elektromechanicznych w
uktadach automatyki i urzadzeniach robotyki, ergonomii, orientuje
sie w obecnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych
automatyki i robotyki, wiedze w zakresie budowy, programowania,
sterowania i zastosowania robotéw, w szczegolno$ci robotow
przemystowych.

P6S_WG

P6S_WG

AiR1_W12

Ma uporzadkowang podstawowg wiedze w zakresie budowy,
programowania i zastosowania sterownikow programowalnych.

P6S_WG

P6S_WG

AiR1_W13

Ma uporzadkowang zaawansowang wiedze niezbedng do
rozumienia  pozatechnicznych  uwarunkowan  dziatalnosci
inzynierskiej, zna podstawowe zasady bezpieczenstwa maszyn i
wytyczne europejskiej dyrektywy maszynowej, bezpieczenstwa i
higieny pracy obowigzujace w przemysle obejmujacym dziatanie
ukfadow automatyki i robotyki, recyklingu, zna terminologie
techniczng w jezyku obcym.

P6S_WG

P6S_WG

AiR1_W14

Ma uporzadkowang zaawansowang wiedze niezbedng do
projektowania i testowania uktaddw elektronicznych w tym
uktadéw cyfrowych i mikroprocesorowych.

P6S_WG

P6S_WG

AiR1_W15

Ma uporzadkowang zaawansowang wiedze o wspdiczesnej
cywilizacji zna podstawowe ekonomiczne, prawne, gospodarki
obiegu zamknigtego, etyczne uwarunkowania réznych rodzajéw
dziatalno$ci zawodowej zwigzanej z kierunkiem studiéw, w tym
podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wiasno$ci
przemystowej i prawa autorskiego zna podstawowe zasady
tworzenia i rozwoju rdznych form przedsigbiorczosci.

P6S_WK

P6S_WK

Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice

H Politechnika Swigtokrzyska i o . .
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Umiejetnosci P6U_U

AiR1_U01

Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych
zrodet; potrafi integrowaé uzyskane informacje, dokonywac ich
interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz formutowaé i
uzasadnia¢ opinie.

P6S_UW
P6S_UK

AiR1_U02

Potrafi pracowaé indywidualnie i w zespole; umie oszacowac¢ czas
potrzebny na realizacje zleconego zadania; potrafi opracowaé i
zrealizowaC harmonogram prac zapewniajacy dotrzymanie
terminéw, potrafi przygotowaé i przedstawi¢ krotkq prezentacje
poswiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego, ma
umiejetno$¢ samoksztatcenia sie, m.in. w celu podnoszenia
kompetencji zawodowych, potrafi komunikowa¢ sie z otoczeniem
z uzyciem specjalistycznej terminologii

P6S_UK

AiR1_U03

Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczacq realizacji zadania
inzynierskiego i przygotowa¢ tekst zawierajacy oméwienie
wynikéw realizacji tego zadania, potrafi bra¢ udziat w debacie
dotyczacej opracowanego zadania inzynierskiego, przedstawiac i
ocenia¢ rézne opinie i stanowiska oraz dyskutowac o nich.

P6S_UK

P6S_UW

AiR1_U04

Potrafi postugiwa¢ sie jezykiem obcym w obszarze stownictwa
technicznego, ze szczegblnym uwzglednieniem automatyki i
robotyki, zgodnie z wymaganiami okreslonymi dla europejskiego
systemu opisu ksztatcenia jezykowego (poziom B2). Postuguije sie
jezykiem obcym w stopniu wystarczajgcym do porozumiewania
sig, a takze czytania ze zrozumieniem kart katalogowych, not
aplikacyjnych, instrukcji obstugi elementéw automatyki i robotyki a
takze narzedzi informatycznych oraz podobnych dokumentow.

P6S_UW
P6S_UK

AiR1_U05

Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami i urzadzeniami
umozliwiajgcymi pomiar podstawowych wielkoSci
charakteryzujacych elementy uktady automatyki i robotyki, potrafi
postugiwaC  sie  technikami  informacyjno-komunikacyjnymi
wtasciwymi do realizacji zadan typowych dla dziatalnosci
inzynierskiej.

P6S_UW

P6S_UW

AiR1_U06

Potrafi opracowaé i zastosowa¢ metody i modele matematyczne, a
takze symulacje komputerowe do analizy i oceny dziatania
uktadéw automatyki i robotyki, potrafi planowa¢ i przeprowadzaé
eksperymenty, w tym pomiary i symulacie komputerowe,
interpretowac uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski, potrafi uzy¢ do
formutowania i rozwigzywania zadah inzynierskich metody
analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne.

P6S_UW

P6S_UW

AiR1_U07

Potrafi postuzy¢ sie wiasciwie dobranymi  Srodowiskami
programistycznymi, symulatorami oraz narzedziami komputerowo
wspomaganego projektowania do symulacji i projektowania
elementéw i uktadéw automatyki i robotyki, potrafi napisa¢
program komputerowy w jezyku wysokiego poziomu.

P6S_UW

P6S_UW

AiR1_U08

Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami i urzadzeniami
umozliwiajgcymi pomiar podstawowych wielkosci
charakteryzujacych elementy mechaniczne stosowane w budowie
urzadzenh automatyki i robotyki.

P6S_UW

P6S_UW

6
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AiR1_U09

Potrafi dobra¢ odpowiednie materialy inzynierskie, dla
zapewnienia poprawnego dziatania i eksploatacji maszyn, potrafi
wykonac projekt elementéw maszyn przy uzyciu oprogramowania
CAD, potrafi zaprojektowaé wybrane elementy maszyn i urzadzen,
zwlaszcza dla ukladéw automatyki i robotyki, potrafi dobraé
elementy wykonawcze (np. sitowniki, silniki z elementami
sterujgcymi) dla okre$lonego zadania.

P6S_UW

P6S_UW

AiR1_U10

Potrafi dokonac analizy analogowych i cyfrowych uktadéw regulacji
automatycznej dla réznych algorytmoéw regulacii.

P6S_UW

P6S_UW

AiR1_UN1

Potrafi projektowa¢ i testowa¢ uktady elektroniczne przeznaczone
do réznych zastosowan, w tym uktady cyfrowe i mikroprocesorowe,
potrafi dokonaC analizy obwodow elektrycznych pradu statego i
przemiennego, potrafi dokona¢ analizy standw nieustalonych,
potrafi zaplanowa¢ proces realizacji prostego uktadu regulacii
automatycznej, potrafi wykonywa¢ podstawowe pomiary wielkosci
mechanicznych i elektrycznych.

P6S_UW

P6S_UW

AiR1_U12

Potrafi uzywa¢ réznych systeméw operacyjnych, potrafi tworzy¢
bazy danych oraz potrafi obstugiwaé¢ sieci informatyczne i
przemystowe.

P6S_UW

P6S_UW

AiR1_U13

Potrafi zaprojektowa¢ wybrane elementy szaf sterowniczych i je
prefabrykowaé, zna i stosuje zasady bezpieczenstwa maszyn -
wytyczne  europejskiej  dyrektywy ~ maszynowej  oraz
bezpieczenstwa i higieny pracy, ma przygotowanie niezbedne do
pracy w S$rodowisku przemystowym oraz zna zasady
bezpieczenstwa zwigzane z tg praca.

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

AiR1_U14

Potrafi w podstawowym zakresie programowa¢ roboty
przemystowe oraz dodatkowe urzadzenia dla realizacji
okreslonych zadan, potrafi w podstawowym zakresie dokonaé
konfiguracji prostego robota skiadanego ze standardowych
zespotow.

P6S_UW

P6S_UW

AiR1_U15

Potrafi przygotowaé i przetestowa¢ program dla uktadow
programowalnych takich jak PLC, mikrokontrolery i komputery

P6S_UW

P6S_UW

AiR1_U16

Potrafi - przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujacych
projektowanie uktadéw automatyki i robotyki - dostrzegaé¢ ich
aspekty pozatechniczne, w tym $rodowiskowe, gospodarki obiegu
zamknietego, recyklingu, ekonomiczne i prawne, potrafi planowaé
i organizowac¢ prace indywidualng oraz w zespole wspétdziata¢ z
innymi osobami w ramach prac zespotowych (takze o charakterze
interdyscyplinarnym)

P6S_UO

P6S_UW

AiR1_U17

Potrafi wspétdziatat i pracowa¢ w grupie podczas realizacji
réznych projektow inzynierskich, a takze umie odpowiednio
okresli¢ priorytety stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub
innych zadania, potrafi samodzielnie planowac i realizowac wiasne
uczenie sie przez cate zycie.

P6S_UU
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Kompetencije spoteczne P6U_K

AiR1_K01

Jest gotow do krytycznej oceny posiadanej wiedzy oraz
koniecznosci pozyskiwania nowych informacji zaréwno z literatury,
jak i od ekspertéw z dziedziny automatyki i robotyki.

P6S_KK

AiR1_K02

Ma $wiadomos¢ waznoSci i zrozumienie pozatechnicznych
aspektow i skutkéw dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na
bezpieczenstwo innych ludzi oraz wptywu na $rodowisko i
zwigzanej z tymi zagadnieniami odpowiedzialnoci

P6S_KR
P6_KO

AiR1_K03

Samodzielnie uzupetnia i poszerza wierze z zakresu automatyki i
robotyki, krytycznie podchodzi do posiadanej wiedzy. Rozumie
potrzebe i zna mozliwosci ciagtego doskonalenia (studia Il i Il
stopnia, studia podyplomowe, kursy), majacego na celu
podnoszenie kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych.

P6S_KR

AiR1_K04

Jest gotow do myslenia i dziatania w sposob przedsiebiorczy oraz
przygotowany do poprawnych dziatan organizacyjnych.

P6S_KO

AiR1_K05

Ma $wiadomos$¢ znaczenia przekazywania spoteczenstwu opinii i
informacji z dziedziny automatyki i robotyki, dziatania na rzecz
spoteczenstwa i petnienia w nim odpowiednich funkcii.

P6S_KO

AiR1_K06

Jest gotéw do petnienia rél zawodowych zwigzanych z kierunkiem
studiéw automatyka i robotyka, przestrzegania zasad etycznych,
dba o dorobek i tradycje zawodu.

P6S_KR

8
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2. Tabela pokrycia kompetencji inzynierskich przez kierunkowe
efekty uczenia sie

nazwa kierunku studiéw: automatyka i robotyka
poziom: studia | stopnia
profil: ogélnoakademicki

Odniesienie do
Kompetencje inzynierskie kierunkowych efektow
uczenia sie

Wiedza

AIR1_W01, AiR1_W02,
AIR1_WO03, AiR1_WO05,
AIR1_WO06, AiR1_WO07,
AIR1_W08, AiR1_W09,
AIR1_W10, AiR1_W11,
AIR1_W12, AiR1_W13,

Student zna i rozumie podstawowe procesy zachodzace w cyklu zycia urzadzen, obiektow i
systemow technicznych

AiR1_W14
Student zna i rozumie podstawowe zasady tworzenia i rozwoju rdznych form indywidualnej AR1 W15
przedsiebiorczo$ci -
Umiejetnosci
Student potrafi planowac i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym pomiary i symulacje AR1 UO7

komputerowe, interpretowa¢ uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski

Student potrafi przy identyfikacji i formutowaniu specyfiki zadan inzynierskich oraz ich
rozwigzywaniu;
1) wykorzystywa¢ metody analityczne, symulacyjne i eksperymentalne;
2) dostrzegac¢ ich aspekty systemowe i pozatechniczne w tym aspekty etyczne;
3) dokonywac wstepnej oceny ekonomicznej proponowanych rozwigzan i
podejmowanych dziatan inzynierskich

AIR1_U03, AiR1_U05,
AiR1_U08, AiR1_U09,
AiR1_U10, AiR1_U12,
AiR1_U14, AiR1_U15,
AiR1_U16

Student potrafi dokonywa¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania istniejacych

o . . ! . . AiR1_U06
rozwigzan technicznych i oceniac te rozwigzania

Student potrafi projektowac - zgodnie z zadang specyfikacjg — oraz wykonywa¢ typowe dla
kierunku studiéw proste urzadzenia, obiekty, systemy lub realizowa¢ procesy, uzywajac AiR1_U11, AiR1_U13
odpowiednio dobranych metod, technik, narzedzi i materiatow

Student potrafi rozwigzywa¢ praktyczne zadania inzynierskie wymagajace korzystania ze
standardow i norm inzynierskich oraz stosowania technologii wtasciwych dla kierunku
studiow, wykorzystujac doswiadczenie zdobyte w $rodowisku zajmujacym sie zawodowo
dziatalno$cig inzynierskg — w przypadku studiéw o profilu praktycznym

Student potrafi wykorzystywaé¢ zdobyte w $rodowisku zajmujacym sie zawodowo
dziatalno$cig inzynierskg do$wiadczenie zwigzane z utrzymaniem urzadzern, obiektow i -
systemow typowych dla kierunku studiéw — w przypadku studiéw o profilu praktycznym

OBJASNIENIA:
Symbol efektu tworza;

KIERX — nazwa kierunku | stopnia np. AR studia 1. stopnia, kierunek automatyka i robotyka;
znak _ (podkresinik);
jedna z liter W, U lub K — dla oznaczenia kategorii efektow (W — wiedza, U — umiejetnosci, K — kompetencije spoteczne);

e}
e}
]
o numer efektu w obrebie danej kategorii, zapisany w postaci dwdch cyfr (numery 1-9 nalezy poprzedzi¢ cyfra 0);

H Politechnika Swigtokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice i Wydziat Mechatroniki
Kielce University of Technology Swietokrzyskief do potrzeb wspdiczesnej gospodarki WMiM | ; Budowy Maszyn
= nr FERS.01.05-1P.08-0234/23
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3. Matryca efektéw uczenia sie

Semestr 1

Ergonomia i BHP

Algebra liniowa
Analiza matematyczna

Symbol kierunkowych efektow uczenia sie
Fizyka
Podstawy elektrotechniki
Technologie informacyjne
Podstawy programowania w jezyku C/C++
Metody numeryczne w praktyce inzynierskiej
Propedeutyka urzadzen technicznych
Podstawy nauki o materiatach
CAD z elementami rysunku maszynowego

Wiedza
AiR1_WO01 | + | + | + +
AiR1_WO02 + |+
AiR1_WO03
AiR1_WO04
AiR1_WO05 +
AiR1_W06 + +
AiR1_WO07
AiR1_WO08
AiR1_W09
AiR1_W10
AiR1_W11 +
AiR1_W12
AiR1_W13 +
AiR1_W14 +
AiR1_W15 +
Umiejetnosci
AiR1_UO1 + + +
AiR1_U02
AiR1_U03 +
AiR1_U04
AiR1_U05
AiR1_UO6 | + | + | + +
AiR1_UO07 + | +
AiR1_U08
AiR1_U09 + | +
AiR1_U10

Kielce University of Technology Swigtokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki” WMiM | ; Budowy Maszyn

ﬁ Politechnika Swigtokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki
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AiR1_U11 + +
AiR1_U12
AiR1_U13
AiR1_U14
AiR1_U15 +
AiR1_U16
AiR1_U17
Kompetencje spoteczne
AR1I_KO1 | + | + | + | + | + | + | + + | +
AiR1_KO02 + + + |+ | +
AiR1_KO03 | + + +
AiR1_K04
AiR1_K05
AiR1_KO06 + + | +
Semestr 2
g
= 2| E
o £ 5| g
7 = < -g =
s o | = ES =z | 3
S 2|l a| 2|, 5 -
3 2l5| 8|3 21 2|a|e|z
3 3| S| E|E|l=|8|<|8|8|5
ES S| >SSl & || Xx|9| 3 @
=] c|l S| 8|l 2| 2|c|Q|2|E|S| Y
= X Tlel=|la|E]2|«c S| © o | >
“— = S o =~ — X o ) 7 0 o =4
@ s | =-|2|E|z|2|le|N|=-|S|8&8]3
= £ | = =] © | O [ < o | 2 o
o c (12 < == > © N c S 2 =
> 2l E|l=l9|le|ls|2|5|c|2o0]|RX
S |Z2|5|2|E|le|&|8|5|2E|2]2|2
= - i a“ w0 £ ~ o © (]
c © > ©° © > [0} =
= Ele|s|le|lo|l gl E|o| & %
8 S|le|fls|>|g|B3|g|E|=
2 5| o S| © ©
3 ZIRIBIT] | YIE T2l
= .0 a o > | ©
E 5 = 2l
(77 o = || 5
T c
S| &
]
'_
Wiedza
AIR1_WO01 | + T + &
AiR1_W02 + +
AiR1_W03
AiR1_W04 + +
AiR1_W05 + | +
AiR1_W06 +
AiR1_W07
AiR1_W08 + +
AiR1_W09 +
AiR1_W10 +
AiR1_W11 + | +
AiR1_W12
=) Politechnik tokrzvsk F:‘rojekt ~Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice . .
ﬁ Kﬁal‘cicumvgrii\:@,"eo?{ezcylfnglogy Swietokrzyskiej do potrzeb wspéiczesnej gospodarki” WMiM y\é’:lddzﬁ,y r&z‘ggﬁ ik
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AiR1_W13 + +
AiR1_W14 +
AiR1_W15
| Umiejetnosci
AiR1_U01 + +
AiR1_U02 +
AiR1_U03 + + |+
AiR1_U04 +
AiR1_U05
AiR1_U06 | + + |+
AiR1_U07 +
AiR1_U08 +
AiR1_U09 +
AiR1_U10 +
AiR1_UM1 +
AiR1_U12
AiR1_U13
AiR1_U14
AiR1_U15 +
AiR1_U16 +
AiR1_U17
| Kompetencje spoteczne
AiR1_KO01 | + + |+ |+ | +
AIRT_ K02 | + | + | + + +
AiR1_K03 + + +
AiR1_K04
AiR1_K05
AiR1_K06 +

Kielce University of Technology Swigtokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki” WMiM | ; Budowy Maszyn

ﬁ Politechnika Swigtokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki
E nr FERS.01.05-1P.08-0234/23
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Semestr 3

Symbol kierunkowych efektow uczenia sie
Elementy pomiarowe automatyki
Podstawy programowania sterownikow PLC
Roboty przemystowe |
Teoria maszyn i mechanizmow
Metrologia techniczna
Techniki wytwarzania w procesach obrébki bezubytkowe;j
Teoria regulacji
Projektowanie instalacji przemystowych
Projektowanie obwodéw PCB
Inzynieria jakosci w automatyce
Skanowanie przestrzenne i druk 3D w automatyce
Jezyk obcy
Wychowanie fizyczne

Graficzny jezyk programowania uktadow kontrolno pomiarowych

Wiedza
AiR1_WO01 + |+ |+ |+
AiR1_W02 + |+ |+ +
AiR1_WO03
AiR1_W04 +
AiR1_WO05 + | + +
AiR1_WO06 + + + + |+ |+
AiR1_W07 +
AiR1_WO08 +
AiR1_W09 +
AiR1_W10 +
AiR1_W11 + +
AiR1_W12 +
AiR1_W13 +
AiR1_W14 +
AiR1_W15

Umiejetnosci
AiR1_U01 + +
AiR1_U02 +
AiR1_U03 + +
AiR1_U04 +
AiR1_U05 +
AiR1_U06 + + | + +
AiR1_U07 + + +

= Politechnika Swigtokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice i Wydziat Mechatroniki
Kielce University of Technology Swietokrzyskief do potrzeb wspdiczesnej gospodarki WMiM | ; Budowy Maszyn

nr FERS.01.05-1P.08-0234/23
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AiR1_W07 + +
AiR1_WO08 + | + + | + +
AiR1_W09
ART.W10 | + | + + + +
ART. W11 | + | + + |+ | + +
AiR1_W12 + +
AiR1_W13 + |+
AiR1_W14 + +
AiR1_W15

Umiejetnosci
AiR1_U01 + + | + +
AiR1_U02 +
AiR1_U03 + |+ +
AiR1_Uo04 +
AiR1_U05 +
AiR1_U06 + + + +
AiR1_U07 + |+ | + + |+ | + | + +
AiR1_U08 + + | + +
AiR1_U09 | + + + + +
AiR1_U10
AiR1_U11 +
AiR1_U12 +
AiR1_U13
AiR1_U14 + +
AiR1_U15 + +
AiR1_U16 + +
AiR1_U17

Kompetencje spoteczne
AiR1_KO01 + |+ |+ |+ |+ |+ |+ + |+ | + | + + | +
AiR1_K02 | + o + + o || - n
AiR1_K03 + + + | + + +
AiR1_K04
AiR1_KO05
AiR1_K06 + + + + o

Kielce University of Technology Swigtokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki” WMiM | ; Budowy Maszyn

ﬁ Politechnika Swigtokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki
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AiR1_W04
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AiR1_W07
AiR1_WO08
AiR1_W09
AiR1_W10
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AiR1_U01
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AiR1_U08
AiR1_U09
AiR1_U10
AiR1_U11
AiR1_U12
AiR1_U13
AiR1_U14
AiR1_U15
AiR1_U16
AiR1_U17
AiR1_K01
AiR1_K02
AiR1_K03
AiR1_K04
AiR1_K05
AiR1_K06
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AiR1_U07

AiR1_W02
AiR1_W03
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AiR1_W01
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AiR1_W04

AiR1_W05 +

AiR1_W06

AiR1_WO07

AiR1_W08

AiR1_W09| +

AiR1_W10

AiR1_W11| +

AiR1_W12

AiR1_W13| + +

AiR1_W14

AiR1_W15

Umiejetnosci

AiR1_U01

AiR1_U02

AiR1_U03

AiR1_U04

AiR1_U05

AiR1_U06

AiR1_U07 +

AiR1_U08

AiR1_U09 | +

AiR1_U10

AiR1_U11

AiR1_U12

AiR1_U13 | + +

AiR1_U14

AiR1_U15 +

AiR1_U16 +

AiR1_U17

Kompetencje spoteczne

AIR1 K01 | + | + | +

AiR1_K02 | + +

AiR1_K03 +

AiR1_K04

AiR1_K05

AiR1_K06 | + +

SPE Poitechnika Swigtokrzyska
Kielce University of Technology
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Semestr 7
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Podstawy przedsiebiorczosci

Protokoty komunikacyjne

Ochrona wtasnosci intelektualnej
Spoteczne i ekonomiczne aspekty recyklingu

Technologie sieciowe w automatyzacji proceséw
Ekonomiczne aspekty gospodarki odpadami w przedsiebiorstwach
Bazy danych
Systemy operacyjne i bezpieczenstwo danych

Wiedza

AiR1_W01

AiR1_W02

AiR1_W03

AiR1_W04

AiR1_W05

AiR1_W06

AiR1_W07

AiR1_W08

AiR1_W09

AiR1_W10

AiR1_W11

AiR1_W12

AiR1_W13 + |+ |+

AiR1_W14

AiR1_W15 + |+ |+

+

Umiejetnosci

AiR1_U01 + |+

+

AiR1_U02

+

AiR1_U03

AiR1_U04 +

AiR1_U05

AiR1_U06

g Politechnika Swigtokrzyska
Kielce University of Technology
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AiR1_U07

AiR1_U08

AiR1_U09

AiR1_U10

AiR1_UN1

AiR1_U12

AiR1_U13

AiR1_U14

AiR1_U15

AiR1_U16

AiR1_U17

Kompetencje spoteczne

AiR1_K01

+

+ | + + |+

AiR1_K02

AiR1_K03

AiR1_K04

AiR1_K05

AiR1_K06
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Rzeczpospolita Dofinansowane przez o
Unie Europejska A

Podsumowanie

| Ogone | AP | AmiP KSSiP | PiBUA
Wiedza
AiR1_W01 14 1 3 1 3
AiR1_W02 12 0 2 7 3
AiR1_W03 6 0 0 0 4
AiR1_W04 10 0 4 0 5
AiR1_W05 10 2 2 1 0
AiR1_WO06 12 0 3 8 0
AiR1_W07 9 2 0 2 0
AiR1_W08 14 6 2 3 3
AiR1_W09 7 0 1 1 0
AiR1_W10 7 1 3 0 3
AiR1_W11 11 2 4 1 1
AiR1_W12 5 5 0 1 1
AiR1_W13 14 0 0 0 1
AiR1_W14 5 3 1 1 0
AiR1_W15 7 0 0 0 0
Umiejetnosci
AiR1_U01 18 0 2 2 5
AiR1_U02 12 1 0 2 2
AiR1_U03 10 1 1 2 3
AiR1_U04 5 0 0 0 0
AiR1_U05 3 0 3 1 0
AiR1_U06 17 1 5 1 2
AiR1_U07 16 6 4 2 3
AiR1_U08 5 0 5 6 2
AiR1_U09 12 0 2 0 3
AiR1_U10 2 0 0 1 0
AiR1_U11 5 2 1 0 0
AiR1_U12 2 1 0 1 0
AiR1_U13 5 0 1 0 0
AiR1_U14 2 2 0 1 0
AiR1_U15 10 4 0 2 0
AiR1_U16 8 1 1 0 1
AiR1_U17 3 0 0 1 1
Kompetencje spoteczne
AiR1_KO01 50 8 7 12 7
AiR1_K02 27 1 4 1 3
AiR1_KO03 21 2 4 2 5
AiR1_K04 3 0 1 0 0
AiR1_K05 3 0 0 0 0
AiR1_K06 21 5 0 3 2
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Fundusze Europejskie
dla Rozwoju Spotecznego

- Polska

lll. Tabela wskaznikéw ilosciowych

Rzeczpospolita

Dofinansowane przez [EEUN
Unie Europejska s

po.

nazwa kierunku studiow: automatyka i robotyka

ziom: | stopien

profil: ogélnoakademicki

Na

zwa wskaznika

Liczba punktéw ECTS/
Liczba godzin

Liczba semestrow i punktéw ECTS konieczna do ukoniczenia
studiéw na danym poziomie

7 sem. (ST), 8 sem. (NST)
210 ECTS

taczna liczba godzin zaje¢

2625 (ST); 1539 (NST)

Laczna liczba punktéw ECTS, jakg student musi uzyskaé
w ramach zaje¢ prowadzonych z bezposrednim udziatem
nauczycieli akademickich lub innych oséb prowadzacych
zajecia

Studia stacjonarne:
Warto$¢ $rednia — 118,6
AP —117,9; AMiP — 118,9; KSSiP - 118,6;

PIBUA -118,9

Studia niestacjonarne:

Wartos¢ érednia - 75,8

AP —75,2; AMiP - 76,2; KSSIiP - 75,8;

PIBUA - 76,2

taczna liczba punktéw ECTS przyporzadkowana zajeciom
zwigzanym z prowadzong w uczelni dziatalno$cig naukowg,
w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany
jest kierunek studiow (dla profilu ogdlnoakademickiego)

inz. mechaniczna

AP - 88,5; AMiP - 91,3; KSSIP - 88,8; PIBUA - 85,5

automatyka, elektronika, elektrotechnika i
technologie kosmiczne

AP -18,3; AMiP - 13,8; KSSIP - 14,3; PIBUA - 14,5

informatyka techniczna i telekomunikacja:
AP -7,3; AMiP — 4; KSSIP - 4; PIBUA - 4

taczna liczba punktow ECTS przyporzadkowana zajeciom
ksztattujacym umiejetnosci praktyczne (dla profilu
praktycznego)

taczna liczba punktéw ECTS, jakg student musi uzyskaé

w ramach zajec z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk
spotecznych—w przypadku kierunkéw studiow
przyporzadkowanych do dyscyplin w ramach dziedzin innych
niz odpowiednio nauki humanistyczne lub nauki spoteczne

taczna liczba punktéw ECTS przyporzadkowana zajeciom do
wyboru

68

taczna liczba punktow ECTS przyporzadkowana praktykom
zawodowym (jezeli program studiéw na tych studiach
przewiduje praktyki)

Wymiar praktyk zawodowych (jezeli program studiéw na tych
studiach przewiduje praktyki)

4 tygodnie (20 dni - 160 godzin)

W przypadku stacjonarnych studiow pierwszego stopnia

22

i jednolitych studiéw magisterskich liczba godzin zaje¢ 60
z wychowania fizycznego.
Liczba punktéw ECTS, jaka moze by¢ uzyskana w ramach
ksztatcenia z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na 135
odlegto$c¢.
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IV.

Fundusze Europejskie
dla Rozwoju Spotecznego

Opis programu studidow

Rzeczpospolita

- Polska

Dofinansowane przez

Unie Europejska

1. Plan studiéw obowiazujacy od roku akademickiego 2025/2026

a) studia stacjonarne

*
* %

*

£
2| e
< |ls| 58|85 |8
: : s| 8| 8| E| S| E|wm
Lp. Kod przedmiotu Nazwa przedmiotu = 8| &S © g | 2>
= 2| 8| | 8| &=
©Cl s | F| L &
.6. —
o
Semestr 1
1 M#2-S1-AiR-101 Algebra liniowa 15 | 15 30 |1 3
2 M#2-S1-AiR-102 Analiza matematyczna 30 | 45 75 | 1 6
3 M#2-S1-AiR-103 Fizyka 15 1 15 | 15 45 3
4 M#2-S1-AiR-104 Podstawy elektrotechniki 30 | 15 45 1 4
5 M#2-S1-AiR-105 Technologie informacyjne 15 15 1
6 Mi#2-S1-AIR-106 Ej’gftfwy programowania w jezyku 15 45 60 4
7 M#2-S1-AR-107 | Metody numeryczne w praktyce 30 30 2
inzynierskiej
8 M#2-S1-AiR-108 Propedeutyka urzadzen technicznych 15 15 1
9 M#2-S1-AiR-109 Ergonomia i BHP 15 15 1
10 M#2-S1-AiR-110 Podstawy nauki o materiatach 15 15 30 2
1| M#2S1AR111 | CAD Zelementami ysunky 15 30 15 3
maszynowego
S1 Suma godzin i punktéw ECTS AP 165 | 90 | 150 405 3 | 30
S2 Suma godzin i punktow ECTS AMiP | 165 | 90 | 150 405 | 3 | 30
S3 Suma godzin i punktow ECTS KSSiP | 165 | 90 | 150 405 | 3 | 30
S4 Suma godzin i punktéw ECTS PiBUA | 165 | 90 | 150 405 3 | 30
£
2| e
= Ry S £ 5 c g
. . S| | 8| E| & E|wW
Lp. Kod przedmiotu Nazwa przedmiotu = | 8| &8 & © s | >
£ 5|58/ /§8 &%
©Cl s | F| L &
.6. —
a
Semestr 2
1 M#2-S1-AiR-201 Matematyka 15 | 30 45 | 1 4
2a M#2-S1-AiR-202a Historia techniki i wynalazkéw 15 15 1
=) ; | : Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
ﬁ E?eil‘(t;icaE:I\jgrgrrfé?ﬁez(:yﬁ#g[ogy Swietokrzyskiej do potrzeb wspéiczesnej gospodarki” WMiM %{ﬁﬁty &%22? ik
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Fundusze Europejskie
dla Rozwoju Spotecznego

Rzeczpospolita

- Polska

Dofinansowane przez

Unie Europejska %

* 4 K

Kielce University of Technology

i Budowy Maszyn

% M#2-51-AIR-202b Historia Izl:\utomatyki i automatyzacii
produkcii
3 M#2-S1-AiR-203 Podstawy mechaniki technicznej 15 | 30 45 3
4 M#2-S1-AiR-204 Teoria sygnatéw i systemow 30 30 60 | 1 5
5 M#2-S1-AiR-205 Podstawy elektroniki 30 30 60 | 1 5
6 M#2-S1-AiR-206 Programowanie obiektowe 30 30 2
7 M#2-S1-AiR-207 Propedeutyka urzadzen technicznych 15 15 1
8 M#2-S1-AiR-208 Modelowanie i symulacja 30 15 45 3
9 M#2-S1-AIR-209 Tec’hni& wytwarzgnia w procesach 15 15 30 2
obrébki ubytkowe;
10 M#2-S1-AIR-210 Technologl.e laserowe w procesach 15 15 30 2
wytwarzania
11 M#2-S1-AiR-211 Jezyk obcy 30 30 2
S1 Suma godzin i punktéw ECTS AP 165 | 60 | 180 405 | 3 | 30
S2 Suma godzin i punktéw ECTS AMiP | 165 | 60 | 180 405 3 | 30
S3 Suma godzin i punktéw ECTS KSSiP | 165 | 60 | 180 405 | 3 30
S4 Suma godzin i punktéow ECTS PiBUA | 165 | 60 | 180 405 | 3 | 30
£
2| < "
£ = =
- | 2|2 £ '§ |5
. . o o 3] £ > £ w
Lp. Kod przedmiotu Nazwa przedmiotu 2| 8| | & © s | >
=1 2|8 || R | & E
O © X [3) >
-4 | 2| 35 o
o
a
Semestr 3
1 M#2-S1-AiR-301 Elementy pomiarowe automatyki 15 30 45 | 1 4
9 M#2-S1-AIR-302 IEﬁgstalwy programowania sterownikow 15 30 45 3
3 M#2-S1-AiR-303 Roboty przemystowe | 30 30 1 3
4 M#2-S1-AiR-304 Teoria maszyn i mechanizmow 15 15 | 30 2
5 M#2-S1-AiR-305 Metrologia techniczna 15 15 30 2
6 ME2-S1-AIR-306 Teclhni[(i wytwarzania. w procesach 15 15 30 2
obrébki bezubytkowe;
7 M#2-S1-AiR-307 Teoria regulacji 30 30 60 1 5
M#2-S1-AiR-308 Projektowanie instalacji przemystowych | 15 30 45 3
9 M#2-S1-AIR-309 Graficzny jszI§ programowania uktadow 15 15 30 2
kontrolno pomiarowych
10a M#2-S1-AiR-310a Projektowanie obwodéw PCB - i T .
10b M#2-S1-AiR-310b Inzynieria jako$ci w automatyce
=) ; | : Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
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Fundusze Europejskie

dla Rozwoju Spotecznego

Rzeczpospolita

- Polska

Dofinansowane przez
Unie Europejska
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Kielce University of Technology

i Budowy Maszyn

10¢ M#2-S1-AiR-310c Skanowanie przestrzenne i druk 3D w
automatyce
11 M#2-S1-AiR-311 Jezyk obcy 30 30 2
12 M#2-S1-AiR-312 Wychowanie fizyczne 30 30
S1 Suma godzin i punktéw ECTS AP 180 | 30 | 210 | 15 (435 | 3 | 30
S2 Suma godzin i punktow ECTS AMiP | 180 | 30 | 210 | 15 (435 | 3 | 30
S3
S4 Suma godzin i punktéow ECTS PiBUA | 180 | 30 | 210 | 15 [ 435 | 3 | 30
£
2| ¢ "
- | 2 S £ :g £ 6
. . c o ] £ > £ w
Lp. Kod przedmiotu Nazwa przedmiotu = | 8| ®| & © g | >
=&/ 8|z| 8| %
Clg 3|8 &
o |
a
Semestr 4
1 M#2-51-AIR-401 Napedy i sterowanie hydrauliczne i 15 30 45 1 4
pneumatyczne
2 M#2-S1-AiR-402 Podstawy programowania robotéw 30 30 2
3 M#2-S1-AR-403 | Fodstawy programowania 15 30 5| 1| 4
mikrokontroleréw
4 M#2-S1-AR404 | CAD komputerowe wspomaganie 15 30 45 3
projektowania
5 M#2-S1-AiR-405 Wytrzymato$¢ materiatéw 15 | 15 | 15 45 3
6a M#2-S1-AiR-406a Podstawy konstrukcji maszyn
i i 15 15 | 30 2
6b M#2-S1-AIR-406b Mechamczne urzadzenia w automatyce
i robotyce
7 M#2-S1-AiR-407 Jezyk obcy 30 30 2
8 M#2-S1-AiR-408 Wychowanie fizyczne 30 30
9 M#2-S1-AiR-409 Programowanie sterownikéw PLC 15 45 60 4
10 M#2-S1-AiR-AP-410 Metody sztucznej inteligencii 15 15 1
11 M#2-S1-AiR-AP-411 Roboty przemystowe Il 30 30 60 1 5
10 | M#2-S1-AiR-AMiP-410 | Budowa i programowanie robotow | 15 15 30 2
11 M#2-S1-AiR-AMiP-411 | Plynowe elementy automatyki 15 30 45 | 1 4
10 | M#2-S1-AIR-KSSiP-410 iﬁ;’;‘]’wa“ie termowizji w diagnostyce | 4 15 0| 1|3
11 | M#2-S1-ARKSSP-411 | SieCt komputerowe w systemach 15 30 45 3
pomiarowych
10 | M#2-S1-AR-PIBUA-410 | KomPulerowe projektowanie 15 15 | 30 2
elementow i uktadow automatyki
1 | M#2-S1-AR-PIBUA-411 Projektowanie uktadow sterowania 15 15 | 15 | 45 1 4
maszyn
=) ; i Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
ﬁ Politechnika Swigtokrzyska Swigtokrzyskiej do potrzeb wspdiczesne gospodarki” WMiM Wydziat Mechatroniki

25

nr FERS.01.05-1P.08-0234/23




Fundusze Europejskie

Rzeczpospolita

dla Rozwoju Spotecznego _ Polska

Dofinansowane przez [EESENS

Unie Europejska i

i Budowy Maszyn

S1 Przedmioty specjalistyczne AP 45 30 75 1 6
S2 Przedmioty specjalistyczne AMiP 30 45 75 1 6
S3
S4 Przedmioty specjalistyczne PiBUA 30 15 | 30 | 75 1 6
S1 Suma godzin i punktéw ECTS AP 135 | 45 | 240 | 15 [ 435 | 3 | 30
S2 Suma godzin i punktow ECTS AMiP | 120 | 45 | 255 | 15 (435 | 3 | 30
S3
S4 Suma godzin i punktow ECTS PIBUA | 120 | 45 | 225 | 45 (435 | 3 | 30
£
3| < "
1= = =
- | 2|2 £ %. £ 6
. . c o ] £ > £ w
Lp. Kod przedmiotu Nazwa przedmiotu = | 8| ®| & © g | >
= 2| 8| | 8| &=
Clg 3|8 &
) =
a
Semestr 5
1 M#2-S1-AiR-501 Elementy wykonawcze automatyki 15 30 | 15 | 60 1 5
2 M#2-S1-AiR-502 Programowanie robotow 30 | 30 | 60 4
3 M#2-S1-AiR-503 Projektowanie szaf sterowniczych 15 45 60 | 1 5
4 M#2-S1-AiR-504 Jezyk obcy 30 30 | 1 3
B M#2-S1-AiR-AP-505 Wizualizacja procesow przemystowych 30 | 30 | 60 4
6 M#2-S1-AiR-AP-506 Sieci przemystowe 15 30 | 15 | 60 | 1 5
7 M#2-S1-AiR-AP-507 Programowanie mikrokontrolerow 30 | 30 | 60 4
5 | M#2-S1-AR-AMiP-505 | Modelowanie i analiza ukladow 15 30 | 15 | 60 4
mechatronicznych
6 M#2-S1-AiR-AMiP-506 | Budowa i programowanie robotow Il 15 30 | 15 | 60 1 5
7 | M#2-S1-AR-AMP-507 | KOmputerowe wspomaganie .| 15 30 | 15 | 60 4
projektowania elementéw automatyki
5 | Mit2-S1-ARKSSiP-505 | ~odstawy zastosowan fizyki we 15 15 1
wspdtczesnej metrologii
6 | M#2-S1-AR-KSSIP-506 Zast_osowanle LabVIEW w systemach 15 30 | 15 | 60 4
pomiarowych
7 | M#2-S1-AiR-KSSiP-507 | Zagadnienia doktadno$ci pomiarowe; 15 | 15 | 15 45 | 1 4
8 | M#2-S1-AiR-KSSiP-508 | Pomiary optyczne 30 30 60 4
5 | M#2-S1-AIR-PIBUA-5p5 | Viriuaine modelowanis maszyn i 15 15 | 30 | 60 4
uktadéw automatyki
6 | MH#2-S1-AR-PIBUA-506 Nowoczesne materialy stosowane w 15 30 | 15 | 60 4
automatyce
7 | M#2-S1-ARPBUASO7 | [echnologie obrobkd elementow 15 1530 | 60| 1 |5
automatyki
=) H i & Projekt ,,Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice
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Fundusze Europejskie

Rzeczpospolita

dla Rozwoju Spotecznego _ Polska

Dofinansowane przez [EESENS

Unie Europejska i

Kielce University of Technology

i Budowy Maszyn

S1 Przedmioty specjalistyczne AP 15 90 | 75 | 180 | 1 13
S2 Przedmioty specjalistyczne AMiP 45 90 | 45 | 180 | 1 13
S3
S4 Przedmioty specjalistyczne PiBUA 45 60 | 75 | 180 | 1 13
S1 Suma godzin i punktéw ECTS AP 45 225 (120 [ 390 | 4 | 30
S2 Suma godzin i punktéow ECTS AMiP 75 225 | 90 (390 4 | 30
S3
S4 Suma godzin i punktow ECTS PiBUA | 75 195 (120 | 390 | 4 | 30
£
3| < "
= = .=
- | 2|2 £ %. £ 6
. . c o ] £ > £ w
Lp. Kod przedmiotu Nazwa przedmiotu = | 8| ®| & © g | >
=&/ 8|z| 8| %
Clg 3|8 &
) =
a
Semestr 6
1 M#2-S1-AiR-601 Bezpieczenistwo maszyn 15 30 45 1 4
2 M#2-S1-AiR-602 Skryptowy jezyk programowania 15 15 30 2
3 M#2-S1-AiR-603 Praca przejsciowa 15 | 15 1
4 M#2-S1-AiR-604 Praktyka zawodowa 4
B M#2-S1-AiR-AP-605 Zintegrowane systemy robotyczne 30 30 | 30 | 90 1 7
6 | M#2S1-AR-APG0s | Z33WaNsowane programowanie 60 | 15 | 75 5
mikrokontroleréw
7 | M#2-S1-AR-AP-607 | Zaawansowane programowanie 60 | 45 | 105 7
sterownikéw PLC
B M#2-S1-AiR-AMiP-605 | Materiaty kompozytowe w automatyce 15 30 45 3
6 M#2-S1-AiR-AMiP-606 | Pomiary w automatyce maszyn 15 30 45 3
7 M#2-S1-AiR-AMiP-607 | Uktady sterowania maszyn 15 15 | 15 | 45 3
8 | Mi#2-ST-AR-AMiP-g0g | Dynamikaisterowanie maszyn 15 |15 | 15 | 15 | 60 | 1 | 5
procesow
9 M#2-51-AIR-AMIP-609 Szybkie prototypowanle uktadow 15 15 30 2
sterowania
10 | M#2-S1-AR-AMP-g10 | 1ECNiKi Wytwarzania elementow 15 15 | 15 | 45 3
automatyki
5 | M#2-S1-ARKSSIP-605 | W Spolrzednosciowa technika 15 30 5|1 | 4
pomiarowa
6 | M#2-S1-ARKSSIP-606 | Zaawansowane programowanie 30 15 45 3
robotow
7 | M#2-S1-AR-KSSIP-607 Pomiary i sterowanie w systemach 15 30 45 3
przemystowych
=) H i & Projekt ,,Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice
@ Politechnika Swigtokrzyska Swigtokrzyskiej do potrzeb wspdiczesne gospodarki” WMiM Wydziat Mechatroniki
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8 | M#2-S1-AR-KSSIP-608 Wybrane zagadnienia miernictwa 15 30 45 3
przemystowego
9 | M#2-S1-ARKSSIP-609 | FrZemysiowe systemy akwizycjii 15 30 45 3
wizualizacji
10 | M#2-S1-AiR-KSSiP-610 | Pomiary wielko$ci geometrycznych 30 15 45 3
5 | M#2-S1-AR-PIBUA-605 | Za9adnienia ciepino-przeplywowe w | 4 15 30 2
uktadach automatyki
6 | M#2-S1-AiR-PiBUA-606 | Analiza MES elementéw automatyki 15 30 | 15 | 60 4
7 | M#2-S1-ARPBUAGO7 | WOrzWaszluczne wautomatyzacji | g 15 | 15 | 45 3
produkcii
8 | M#2-S1-AiR-PiBUA-608 | Automatyzacja procesow produkcyjnych | 15 15 | 15 | 45 3
9 | M#2-S1-AR-PBUAGog | Frogramowanie maszyn i urzadzen 15 30 45 | 1 | 4
sterowanych numerycznie / CNC
Projektowanie zautomatyzowanych
10 | M#2-S1-AiR-PiBUA-610 | gniazd obrébkowych/stanowisk 15 30 | 45 3
produkcyjnych
S1 Przedmioty specjalistyczne AP 30 150 | 90 | 270 | 1 19
S2 Przedmioty specjalistyczne AMiP 90 | 15 | 120 | 45 [ 270 | 1 19
S3
S4 Przedmioty specjalistyczne PIBUA 90 105 | 75 | 270 | 1 19
S1 Suma godzin i punktéw ECTS AP 60 195 (105 | 360 | 2 | 30
S2 Suma godzin i punktow ECTS AMiP | 120 | 15 | 165 | 60 | 360 | 2 | 30
S3
S4 Suma godzin i punktéw ECTS PiBUA | 120 150 | 90 | 360 | 2 | 30
£
2| < "
£ = =
- | 2|2 £ "é‘ £| 6
. . o o 3] £ > £ w
Lp Kod przedmiotu Nazwa przedmiotu 2| 8| | & © s | >
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Semestr 7
1 M#2-S1-AiR-701 Praca dyplomowa 15
2 M#2-S1-AiR-702 Seminarium dyplomowe 30 | 30 2
3a M#2-S1-AiR-703a Prowadzanie dziatalno$ci gospodarczej . . ’
3b M#2-S1-AiR-703b Podstawy przedsigbiorczosci
4a M#2-S1-AiR-704a Protokoty komunikacyjne
T ded F 15 30 45 | 1 4
4b ME2-S1-AiR-704b Technqlogle sieciowe w automatyzacji
procesow
5 M#2-S1-AiR-705 Ochrona wiasnosci intelektualnej 15 15 1
=) H ; i & Projekt ,,Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice .
@ Politechnika Swigtokrzyska Swigtokrzyskiej do potrzeb wspdiczesne gospodarki” WMiM Wydziat Mechatroniki
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Fundusze Europejskie
dla Rozwoju Spotecznego

- Polska

Rzeczpospolita

Dofinansowane przez
Unie Europejska

6a M#2-51-AiR-7063 Spo%egzne i ekonomiczne aspekty
recyklingu
Ekonomiczne aspekty gospodarki R 2 2
6b Mi#2-S1-AiR-706b ZN€ asperty gosp
odpadami w przedsiebiorstwach
7 M#2-S1-AiR-707 Bazy danych 30 30 2
8 M#2-S1-AiR-708 Systemy operacyjne i bezpieczenistwo 15 15 30 | 1 3
danych
S Suma godzin i punktow ECTS AP 90 75 | 30 | 195 | 2 | 30
S2 Suma godzin i punktéw ECTS AMiP 90 75 | 30 [ 195 2 | 30
S3 Suma godzin i punktow ECTS KSSiP | 90 75 | 30 | 195| 2 | 30
S4 Suma godzin i punktéw ECTS PiBUA | 90 75 | 30 [ 195| 2 | 30
£
2| "
= = =
=] = 2 £ '§ £ o
x [ [] £ o £ L
£ 8| 8|S | | 8| &
=13 | 8|z | 8|95
— 2, O o
o
a
Podsumowanie dla kierunku Automatyka i Robotyka
Sil Suma godzin i punktow ECTS AP | 825 | 225 | 1290 | 285 | 2625 | 20 | 210
S2 Suma godzin i punktow ECTS AMiP | 900 | 240 |1275| 210 | 2625 | 20 | 210
S3 Suma godzin i punktow ECTS KSSiP'| 960 | 240 | 1290 | 135 | 2625 20 | 210
S4 Suma godzin i punktow ECTS PiBUA | 900 | 225 | 1200 | 300 | 2625 | 20 | 210
Nazwy zakresow:

AP - Automatyka przemystowa, AMiP — Automatyka maszyn i proceséw, KSSiP — Komputerowe systemy sterowania i

pomiaréw, PiBUA - Projektowanie i budowa uktadéw automatyki
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b)  studia niestacjonarne
£
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Lp. Kod przedmiotu Nazwa przedmiotu 2| 8| 8| B3| | §| 2
=|Z|8|c|R| D%
Clw|F| L g
) =1
a
Semestr 1
1 M#2-N1-AiR-101 Algebra liniowa 9 |9 1813
2 M#2-N1-AiR-102 Analiza matematyczna 18 | 27 45| 1 | 6
3 M#2-N1-AiR-103 Fizyka 91919 27 3
4 M#2-N1-AiR-104 Podstawy elektrotechniki 181 9 27 | 1 4
5 M#2-N1-AiR-105 Podstawy programowania w jezyku C/C++ 9 27 36 4
6 M#2-N1-AiR-106 Technologie informacyjne 9 9 1
7 ME2-N1-AiR-107 Metody numeryczne w praktyce 18 18 2
inzynierskiej
8 M#2-N1-AiR-108 Propedeutyka urzadzen technicznych 9 9 1
9 M#2-N1-AiR-109 Ergonomia i BHP 9 9 1
10 M#2-N1-AiR-110 Podstawy nauki o materiatach 9 9 18 2
Sil Suma godzin i punktow ECTS AP 90 | 54 | 72 216 | 3 | 27
S2 Suma godzin i punktéw ECTS AMiP 90 | 54 | 72 216 | 3 | 27
S3 Suma godzin i punktéw ECTS KSSiP 90 [ 54 | 72 216 | 3 | 27
S4 Suma godzin i punktow ECTS PiBUA 90 | 54 | 72 216 | 3 | 27
£
2| "
£ S| £
- | 2|2 £ '§ £ 6
. . S ) o £ S| E | W
Lp. Kod przedmiotu Nazwa przedmiotu 2| 8| 5| 8| | & 2
£lzl2|z 8|22
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a
Semestr 2
1 M#2-N1-AiR-201 Matematyka 9 | 18 27 | 1 4
2 M#2-N1-AiR-202 Teoria sygnatow i systemow 18 18 36 | 1 5
3 M#2-N1-AiR-203 CAD z elementami rysunku maszynowego 9 18 27 3
4 M#2-N1-AiR-204 Podstawy elektroniki 18 18 36 | 1 5
5 M#2-N1-AiR-205 Programowanie obiektowe 18 18 2
6 M#2-N1-AiR-206 Propedeutyka urzadzen technicznych 9 9 1
7 M#2-N1-AiR-207 Modelowanie i symulacja 18 9 27 3
=) ; | : Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
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8 M#2-N1-AIR-208 Techniki vyytwarzama w procesach obrobki 9 9 18 2

ubytkowe;

9 M#2-N1-AiR-209 Jezyk obcy 18 18 2
S1 Suma godzin i punktéw ECTS AP 81 | 18 | 117 216 | 3 | 27
S2 Suma godzin i punktéw ECTS AMiP 81 | 18 (117 216 | 3 | 27
S3 Suma godzin i punktéw ECTS KSSiP 81 | 18 | 117 216 | 3 | 27
S4 Suma godzin i punktéw ECTS PiBUA 81 | 18 (117 216 | 3 | 27
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Semestr 3

1 M#2-N1-AiR-301 Podstawy mechaniki techniczne; 9 | 18 27 3

9 ME2-N1-AiR-302 Graficzny Jezylf programowania uktadéw 9 9 18 2

kontrolno pomiarowych

3 M#2-N1-AiR-303 Teoria maszyn i mechanizméw 9 9 | 18 2

4 M#2-N1-AiR-304 Roboty przemystowe | 18 18 | 1 3

5 M#2-N1-AIR-305 Techniki wytvyarzama w procesach obrobki 9 9 18 2

bezubytkowe;

6 M#2-N1-AiR-306 Teoria regulacii 18 18 36 | 1 5

7 M#2-N1-AiR-307 Projektowanie instalacji przemystowych 9 18 27 3

8 M#2-N1-AiR-308 Technolog!e laserowe w procesach 9 9 18 2

wytwarzania

9a M#2-N1-AiR-309a Projektowanie obwodéw PCB
9% M#2-N1-AiR-3090b Inzynieria jakosci w automatyce 9 9 18 2
9% MH2-N1-AiR-309¢ Skanowanie przestrzenne i druk 3D w

automatyce

10 M#2-N1-AiR-310 Jezyk obcy 18 18 2
S1 Suma godzin i punktow ECTS AP 99 (18 | 90 | 9 [216| 2 | 26
S2 Suma godzin i punktéw ECTS AMiP 99 | 18 [ 90 | 9 |216| 2 | 26
S3 Suma godzin i punktow ECTS KSSiP 99 (18 [ 90 | 9 |216| 2 | 26
S4 Suma godzin i punktéw ECTS PiBUA 99 | 18 [ 90 | 9 |216| 2 | 26
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£
2| e
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Lp. Kod przedmiotu Nazwa przedmiotu 2| 8| 8| B3| | §| 2
=123z |8 & ¢
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a
Semestr 4
1 M#2-N1-AiR-401 Elementy pomiarowe automatyki 9 18 27 | 1 4
2 M#2-N1-AiR-402 Podstawy programowania sterownikéw PLC | 9 18 27 3
3 Mi2-N1-AR-403 | CAD komputerowe wspomaganie 9 18 27 3
projektowania
4 M#2-N1-AIR-404 Napedy i sterowanie hydrauliczne i 9 18 27 | 1 4
pneumatyczne
5 M#2-N1-AiR-405 Podstawy programowania robotow 18 18 2
6 M#2-N1-AiR-406 Projektowanie szaf sterowniczych 9 27 36 | 1 5
7 M#2-N1-AiR-406a Podstawy konstrukcji maszyn
i i i 9 9 | 18 2
8 M#2-N1-AiR-406b Mechaniczne urzadzenia w automatyce i
robotyce
9 M#2-N1-AiR-407 Jezyk obcy 18 18 2
Sil Suma godzin i punktow ECTS AP 54 135| 9 (198 | 3 | 25
S2 Suma godzin i punktéw ECTS AMiP 54 135 9 | 198 3 | 25
S3 Suma godzin i punktow ECTS KSSiP 54 135| 9 (198 | 3 | 25
S4 Suma godzin i punktow ECTS PiBUA 54 135| 9 (198 | 3 | 25
£
2| < "
£ = | £
S -E 2 -g '§ = 5
. . S| ¢| 6| E| | E| W
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Semestr 5
1 M#2-N1-AiR-501 Wytrzymato$¢ materiatow 91919 27 3
2 M#2-N1-AiR-502 Programowanie robotéw 18 | 18 | 36 4
3 M#2-N1-AiR-503 Podstawy programowania mikrokontroleréw | 9 18 27 | 1 4
4 M#2-N1-AiR-504 Metrologia techniczna 9 9 18 2
5a M#2-N1-AiR-505a Historia techniki i wynalazkéw
istori i i 9 9 1
5h M#2-N1-AiR-505b Historia f\utomatyk| i automatyzacji
produkcii
6 M#2-N1-AiR-506 Programowanie sterownikéw PLC 9 27 36 4
7 M#2-N1-AiR-507 Jezyk obcy 18 18 | 1 3
=) ; | : Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
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8 M#2-N1-AiR-AP-508 Metody sztucznej inteligencii 9 9 1
9 M#2-N1-AiR-AP-509 | Roboty przemystowe || 18 18 6| 1|5
8 M#2-N1-AiR-AMiP-508 | Ptynowe elementy automatyki 9 18 27 | 1 4
9 M#2-N1-AiR-AMiP-509 | Budowa i programowanie robotow | 9 9 18 2
8 | M#2-N1-AR-KSSIP-508 Zastosowanie termowizji w diagnostyce 9 9 18 | 1 3
maszyn
9 | M#2-N1-AIR-KSSIP-509 ;‘)‘iﬁ:akrzrvnv%;er°we 7RI 9 18 27 3
8 | M#2N1-AR-PIBUA-508 Elj’;“é)g‘\:le;‘a‘ffmzigi?mwame elementowi | g 9 | 18 2
9 M#2-N1-AiR-PiBUA-509 | Projektowanie uktadéw sterowania maszyn 9 9 9 |27 | 1 4
S1 Przedmioty specjalistyczne AP 27 18 45 | 1 6
S2 Przedmioty specjalistyczne AMiP 18 27 45 | 1 6
S3
S4 Przedmioty specjalistyczne PiBUA 18 9 | 18 | 45 | 1 6
S1 Suma godzin i punktéw ECTS AP 72 | 9 (117 | 18 | 216 | 3 | 27
S2 Suma godzin i punktéw ECTS AMiP 63 | 9 |126| 18 |216| 3 | 27
S3
S4 Suma godzin i punktéw ECTS PiBUA 63 | 9 |108| 36 |216| 3 | 27
£
Lp. Kod przedmiotu Nazwa przedmiotu ?g ﬁ § § : § I:_,>J-
=138/ 8|95
- ,dg_a, S a
o
Semestr 6
1 M#2-N1-AiR-601 Elementy wykonawcze automatyki 9 181 9 | 36 | 1 5
2 M#2-N1-AiR-602 Praktyka zawodowa 4
3 M#2-N1-AiR-603 Bezpieczenstwo maszyn 9 18 27 | 1 4
4 M#2-N1-AiR-AP-604 Wizualizacja proceséw przemystowych 18 | 18 | 36 4
B M#2-N1-AiR-AP-605 Sieci przemystowe 9 18 | 9 | 36 | 1 5
6 M#2-N1-AiR-AP-606 Programowanie mikrokontrolerow 18 | 18 | 36 4
4 M#2-N1-AiR-AMiP-604 | Szybkie prototypowanie uktadéw sterowania | 9 9 18 2
B M#2-N1-AiR-AMiP-605 | Budowa i programowanie robotow Il 9 18| 9 | 36 | 1 5
6 M#2-N1-AiR-AMiP-606 | Pomiary w automatyce maszyn 9 18 27 3
7 | M#2-N1-AR-AMP-607 thcohm”g‘tiy‘ﬁ’iytwarza"ia elementow 9 9 |9 |2 3
4 | M#2-N1-AiR-KSSiP-604 | Zagadnienia doktadnosci pomiarowej 91919 27 | 1 4
ol Sutisn o e Whaang | Yo
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5 | M#2-N1-AiR-KSSiP-605 | Pomiary optyczne 18 18 36 4
6 | M#2NI-ARKSSiP-0p | Fodstawy zastosowan fizyki we 9 9 1
wspdtczesnej metrologii
7 M#2-N1-AR-KSSiP-607 Zastpsowame LabVIEW w systemach 9 181 9 |36 4
pomiarowych
4 M#2-N1-AiR-PIBUA-604 Wirtualne modelowame maszyn i uktadéw 9 9 | 18 | 36 4
automatyki
5 | M#2-N1-AR-PIBUA-605 Nowoczesne materiaty stosowane w 9 181 9 |36 4
automatyce
6 M#2-N1-AiR-PiBUA-606 | Technologie obrdbki elementéw automatyki | 9 9 [ 18 | 36 | 1 5
S1 Przedmioty specjalistyczne AP 9 54 | 45 1108 | 1 | 13
S2 Przedmioty specjalistyczne AMiP 36 54 [ 18 | 108 1 | 13
S3
S4 Przedmioty specjalistyczne PIBUA 27 36 | 45 (108 1 | 13
S1 Suma godzin i punktéw ECTS AP 27 90 | 54 (171 | 3 | 26
S2 Suma godzin i punktéw ECTS AMiP 54 90 | 27 (171 | 3 | 26
S3
S4 Suma godzin i punktow ECTS PiBUA 45 72 | 54 (171 3 | 26
£
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Semestr 7
1 M#2-N1-AiR-701 Skryptowy jezyk programowania 9 9 18 2
2 M#2-N1-AiR-702 Praca przejsciowa 919 1
3a M#2-N1-AiR-703a Protokoty komunikacyjne
o F 9 18 27 | 1 4
3b M#2-N1-AIR-703b Technqlogle sieciowe w automatyzacji
procesow
4 M#2-N1-AiR-AP-704 Zintegrowane systemy robotyczne 18 18 | 18 | 54 | 1 7
5 |  M#2NI-ARAP-705 | Z3awansowane programowanie 3% | 9 |45 5
mikrokontrolerow
6 | M#-NI-ARAP70p | Z33Wansowane programowanie 36 | 27 | 63 7
sterownikéw PLC
4 M#2-N1-AiR-AMiP-704 | Dynamika i sterowanie maszyn i proceséw 91999 |36]1 5
5 MH2-N1-AiR-AMiP-705 Modelowarjie i analiza uktadéw 9 181 9 |36 4
mechatronicznych
6 M#2-N1-AiR-AMiP-706 | Materiaty kompozytowe w automatyce 9 18 27 3
7 M#2-N1-AIR-AMiP-707 Komputgrowe wspomaganie projektowania 9 181 9 |36 4
elementéw automatyki
H i & Projekt ,,Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice
Palitechnika Swigtokrzyska Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesne] gospodarki” WMM Wydziat Mechatroniki
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8 M#2-N1-AiR-AMiP-708 | Uktady sterowania maszyn 9 9 9 | 27 3
4 | M#2-N1-AiR-KSSiP-704 | Wspdtrzedno$ciowa technika pomiarowa 9 18 27 | 1 4
5 | M#2-N1-AiR-KSSiP-705 | Zaawansowane programowanie robotow 18 9 27 3
6 | M#2-N1-AR-KSSIP-706 Pomiary i sterowanie w systemach 9 18 27 3
przemystowych
7 ME2-N1-AR-KSSiP-707 Wybrane zagadnienia miernictwa 9 18 27 3
przemystowego
8 | M#2N1-ARKSSP-708 | Przemysiowe systemy akwizycjii 9 18 27 3
wizualizacji
9 | M#2-N1-AiR-KSSiP-709 | Pomiary wielkosci geometrycznych 18 9 27 3
4 | ME2-N1-AR-PIBUA-704 Zagadnienia meplno_—przep%ywowe w 9 9 18 2
uktadach automatyki
5 | M#2-N1-AiR-PiBUA-705 | Analiza MES elementow automatyki 9 18| 9 | 36 4
6 MH2-N1-AIR-PIBUA-706 Tworzma sztuczne w automatyzacji 9 9 9 | 27 3
produkciji
7 | M#2-N1-AiR-PiBUA-707 | Automatyzacja procesow produkcyjnych 9 9 | 9 | 27 3
8 | M#2-N1-AR-PiBUA-708 | Frogramowanie maszyn i urzadzef 9 18 27| 1| 4
sterowanych numerycznie / CNC
9 | M#2-N1-AR-PIBUA-709 PrOJ,ektowanle zautomatyzowanygh gniazd 9 18 | 27 3
obrébkowych/stanowisk produkcyjnych
S1 Przedmioty specjalistyczne AP 18 9 | 54 (162 1 | 19
S2 Przedmioty specjalistyczne AMiP 451 9 (72 | 36 |162| 1 | 19
S3
S4 Przedmioty specjalistyczne PIBUA 54 63 | 45 (162 1 | 19
S1 Suma godzin i punktéw ECTS AP 36 117 | 63 [ 216 | 2 | 26
S2 Suma godzin i punktow ECTS AMiP 63 | 9 (99 |45 216 2 | 26
S3
S4 Suma godzin i punktéw ECTS PiBUA 72 90 | 54 (216 | 2 | 26
£
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Semestr 8
1 M#2-N1-AiR-801 Praca dyplomowa 15
2 M#2-N1-AiR-802 Seminarium dyplomowe 18 | 18 2
3 M#2-N1-AiR-803a Prowadzanie dziatalno$ci gospodarczej o o :
4 M#2-N1-AiR-803b Podstawy przedsigbiorczosci
5 M#2-N1-AiR-804 Ochrona wiasnosci intelektualnej 9 9 1
H i & Projekt ,,Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice
Palitechnika Swigtokrzyska Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesne] gospodarki” WMM Wydziat Mechatroniki
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6 ME2-N1-AIR-805a Spo+ef:zne i ekonomiczne aspekty
recyklingu
Ekonomiczn kt darki odpadami i1 L 2
7 Mi#2-N1-AiR-805b onomiczne aspekly gospodarki odpada
w przedsiebiorstwach
8 ME2-N1-AIR-806 Systemy operacyjne i bezpieczenistwo 9 9 18 | 1 3
danych
9 M#2-N1-AiR-807 Bazy danych 18 18 2
S Suma godzin i punktéw ECTS AP 45 27 (18 | 90 | 1 | 26
S2 Suma godzin i punktéw ECTS AMiP 45 27 | 18 | 90 | 1 | 26
S3 Suma godzin i punktéw ECTS KSSiP 45 27 | 18 | 90 [ 1 | 26
S4 Suma godzin i punktéw ECTS PiBUA 45 27 | 18 [ 90 | 1 | 26
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Podsumowanie dla kierunku Automatyka i Robotyka
S1 Suma godzin i punktéw ECTS AP 504 | 99 | 765|171 | 1539 | 20 | 210
S2 Suma godzin i punktow ECTS AMiP 549 | 108 | 756 | 126 | 1539 | 20 | 210
S3 Suma godzin i punktow ECTS KSSiP 585|108 | 765 | 81 | 1539 | 20 | 210
S4 Suma godzin i punktow ECTS PiBUA 549 | 99 | 711 | 180 | 1539 | 20 | 210
Nazwy zakresow:

AP — Automatyka przemystowa, AMiP — Automatyka maszyn i procesoéw, KSSiP — Komputerowe systemy sterowania i

pomiaréw, PiBUA - Projektowanie i budowa uktadéw automatyki
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2. Wymiar, zasady i forma odbywania praktyk, w przypadku gdy program
studiow przewiduje praktyki

nazwa kierunku studiéw: automatyka i robotyka

poziom: | stopien

profil: ogélnoakademicki

Cel praktyki:

Praktyka ma charakter poznawczo-praktyczny w obszarze szeroko rozumianej automatyki i robotyki oraz moze odbywac sie
w kazdym zaktadzie (przedsigbiorstwie), ktorego dziatalno$¢ ma zwiazek z projektowaniem, wytwarzaniem, produkcjg lub
eksploatacjg maszyn i urzadzen (systeméw) oraz automatyzacjg produkcji. W ramach praktyki student powinien zapoznac sie
z organizacjq zaktadu i zadaniami poszczegélnych jego dziatdw, ze szczegblnym zwrdceniem uwagi na stosowane tam
techniki programowania sterownikow programowalnych, robotéw przemystowych i mikrokontroleréw, techniki projektowania
instalacii elektrycznych maszyn i urzadzen. Student powinien aktywnie uczestniczyé w pracach na rzecz zaktadu wykorzystujac
nabyta na uczelni wiedze, a charakter wykonywanych przez niego prac powinien by¢ zgodny z kierunkiem studiow.

Wymiar praktyki:
4 tygodnie, 20 dni roboczych po 6 godzin/dzier — 30 godzin tygodniowo
Organizacja praktyki:

Praktyka organizowana jest w oparciu o Regulamin Praktyk Zawodowych w Politechnice Swietokrzyskiej wprowadzony
Zarzadzeniem Nr 54/19 Rektora PSk wraz ze zmianami wynikajacymi z Zarzadzenia Nr 60/23 Rektora Politechniki
Swietokrzyskiej z dnia 30 maja 2023 r. oraz Zarzadzenia Nr 40/24 Rektora Politechniki Swietokrzyskiej z dnia 17 kwietnia 2024
r. Studenci powinni odbywa¢ praktyke zgodnie z programem studiéw dla kierunku na podstawie wytycznych ramowych
zawartych w programie praktyk.

Termin praktyki:

Po 6-tym semestrze, w przerwie wakacyjnej miedzy zakonczeniem zaje¢ semestru letniego a rozpoczeciem nowego roku
akademickiego (lipiec, sierpien, wrzesien). W uzasadnionych przypadkach Dziekan moze wyrazi¢ zgode na zmiang terminu.

Miejsce praktyki:

Na terenie zaktadu wybranego przez studenta. Praktyki mogg by¢ realizowane na terenie catego kraju lub za granicg. W
przypadku praktyk zagranicznych odpowiednie dokumenty powinny by¢ przettumaczone i potwierdzone przez ttumacza
przysiegtego lub pracownika Wydziatowego Laboratorium Jezykéw Obcych.

Procedura organizacji praktyki:

Student powinien zapoznac sie z programem praktyk dla studiowanego kierunku oraz z ponizej wymienionymi dokumentami,
bedacymi zatacznikami do Zarzadzenia Nr 54/19 Rektora PSk w sprawie Regulaminu Praktyk Zawodowych w Politechnice
Swietokrzyskiej wraz ze zmianami wynikajacymi z Zarzadzenia Nr 60/23 Rektora Politechniki Swietokrzyskiej z dnia 30 maja
2023 r. oraz Zarzadzenia Nr 40/24 Rektora Politechniki Swietokrzyskiej z dnia 17 kwietnia 2024 r.: Regulamin Praktyk
Zawodowych w Politechnice Swigtokrzyskiej, umowa o organizacje praktyki studenta Politechniki Swigtokrzyskiej wraz z
zalgcznikiem (Informacja ws. przetwarzania danych osobowych 0séb z ramienia Zaktadu wtasciwych do kontaktu ws. praktyki
zawodowej studenta Politechniki Swietokrzyskiej), oswiadczenie o znajomosci zasad odbywania praktyki, sprawozdanie z
praktyki studenckiej, podanie o zaliczenie praktyki studenckiej. Zarzadzenie wraz z kompletem zatgcznikéw i programem
praktyk dla studiowanego kierunku jest umieszczone na stronie:

https://wmibm.tu.kielce.pl/wmibm/studia/praktyki/
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Student samodzielnie poszukuje zaktadu pracy — przedsigbiorstwa, w ktorym bedzie realizowat praktyke, o profilu zgodnym ze
swoim kierunkiem studiéw (we wtasnym zakresie w swoim miejscu zamieszkania lub $ledzac ogtoszenia przed Dziekanatem
WMIiBM i Akademickim Centrum Kariery).

W przypadku trudnosci kieruje sie do opiekundéw praktyk na swoim kierunku lub wydziatowego kierownika praktyk, ktory
udostepnia liste zaktadéw w regionie, z ktdrymi jest podpisana umowa o wspétpracy.

Po ustaleniu przedsiebiorstwa student przekazuje do Dziekanatu: nazwe zaktadu, adres, dane osoby reprezentujacej zaktad
oraz podpisuje o$wiadczenie. Nastepnie pobiera przygotowang umowe (w dwoch egz.) o organizacje praktyk podpisang przez
Dziekana. Jeden z egzemplarzy podpisanych przez przedstawiciela przedsigbiorstwa student niezwlocznie dostarcza do
Dziekanatu, drugi pozostaje w miejscu odbywania praktyki. Po zakonczeniu praktyki student wypetnia sprawozdanie, ktére
wraz z pozostatymi dokumentami jest podstawa zaliczenia praktyki.

Kontrola praktyki:

W czasie trwania praktyk studenckich mogg odbywac sie kontrole przeprowadzane przez prodziekandw ds. studenckich
i dydaktyki, wydziatowego kierownika praktyk lub opiekuna praktyki na kierunku automatyka i robotyka. Z przeprowadzonej
kontroli sporzadzany jest protokdt pokontrolny, ktory stanowi integralng cze$¢ dokumentacii realizacji praktyki.

Zaliczenie praktyki:

Zaliczenie praktyki odbywa sie na podstawie obecnosci studenta na praktyce, wykonanego przez studenta sprawozdania
z praktyk z oméwieniem zrealizowanych zadan oraz koricowej rozmowy. Zaliczenia praktyki dokonuje wydziatowy kierownik
praktyk po otrzymaniu sprawozdania. Sprawozdanie z praktyki musi by¢ zaakceptowane i potwierdzone przez opiekuna ze
strony zaktadu wraz z potwierdzeniem uzyskania efektéw ksztatcenia okreslonych dla praktyki. Praktyka moze zostaé
zaliczona przez Kierownika praktyk na podstawie dostarczonych przez Studenta dokumentéw po$wiadczajacych:
wykonywanie (po maturze) pracy zarobkowej, w tym takze za granica; czynno$ci wykonywanych przez studenta w ramach
stazu, wolontariatu lub innych podobnych aktywno$ci, praktykach; udziatu w pracach badawczych lub obozach.

Program praktyki:

Odbycie szkolenia BHP.

Zapoznanie si¢ ze strukturg i organizacjq firmy.

Zapoznanie si¢ z organizacjg stuzb utrzymania ruchu.

Zapoznanie si¢ z problemami projektowania, programowania i automatyzacji maszyn i systemow.

Zapoznawanie sie z oprogramowaniem stosowanym w firmie do wspomagania projektowania i programowania.
Zapoznanie si¢ z organizacjg systemu kontroli jakoSci.

Wykonanie prostej pracy projektowej, uzgodnionej z przedstawicielem firmy, na przyktad, z zakresu: wykonania
prostego programu na sterownik PLC, mikrokontroler lub robot przemystowy, prostego projektu podzespotu
wchodzacego w sktad maszyny lub urzadzenia wykorzystywanego w automatyzacji produkcji, projektu prostego
uktadu elektrycznego lub instalacji elektryczne.

Nogakwh=

W uzasadnionych przypadkach mozZliwa jest realizacja indywidualnego programu po wcze$niejszym zaakceptowaniu przez
wydziatowego kierownika praktyk.
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3. Opis poszczegodlnych przedmiotéw — karty przedmiotow (sylabusy)

Opisy poszczegolnych przedmiotow — karty przedmiotéw znajdujg sie na dotaczonej ptycie CD

=) Palitechnika Swa‘etokrzyska F:‘ro‘-pekt ,,Dost.as.owume ksztafcer’ua w PD:’IfEChnlCE . . Wydziat Mechatroniki
Kielce University of Technalogy Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki WMisM i Budowy Maszyn
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4a. Wykaz przedmiotéw zwigzanych z prowadzona w uczelni dziatalnoscia
naukowa w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktorych przyporzadkowany
jest kierunek studiow

nazwa kierunku studiéw: automatyka i robotyka
poziom: | stopien
profil: ogélnoakademicki

- Liczba punktéw ECTS
> £
T o2 —
o @© ©
3 §8 | 2| 58|22 | B
L o S 3 8 'E £ S o < g
Nazwa przedmiotu =S s | x| 5 |825| &=
N ES PN = D~ O QS
S N .o IS g = = 5
S = S S= S S £
w T © el &8 IESES| =8
NS o | ® 8= =]
g8 $|188 | 5°
@ £ 183 h=
[5)
Technologie informacyjne laboratorium 15/9 1 1
N wyktad
Podstawy programowania w jezyku C/C++ laboratorium 60/36 4 2 1 1
Metody numeryczne w praktyce inzynierskiej laboratorium 30/18 2 1 0,5 0,5
Podstawy nauki o materiatach wyk%aq 30/18 2 2
laboratorium
CAD z elementami rysunku maszynowego Wykjfaq 45127 3 3
laboratorium
Teoria sygnatow i systeméw wyk’faq 60/36 5 | 375 1,25
laboratorium
Programowanie obiektowe laboratorium 30/18 2 1 0,5 0,5
Modelowanie | symulacja wykiad 4507 | 3 |225| 075
laboratorium
Techniki wytwarzania w procesach obrobki wyktad
. . 30/18 2 2
ubytkowej laboratorium
. . wyktad
Technologie laserowe w procesach wytwarzania . 30/18 2 2
laboratorium
Elementy pomiarowe automatyki wykiaq 45127 4 3 1
laboratorium
. - wyktad
Podstawy programowania sterownikéw PLC . 45127 3 | 225 0,75
laboratorium
Roboty przemystowe | wyktad 30/18 3 3
Metrologia techniczna Wykjfac.j 30/18 2 2
laboratorium
Techniki wytwarzania w procesach obrabki wyktad
. . 30/18 2 2
bezubytkowe; laboratorium
=) ; i Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
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Teoria regulaci wyklad 6036 | 5 |375| 125
laboratorium
Graf!czny jezyk programowania uktadéw kontrolno wyk%aq 30/18 2 1 05 05
pomiarowych laboratorium
Inzynieria jako$ci w automatyce
Skanowanie przestrzenne i druk 3D w automatyce
. . . . wyktad
Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne laboratorium 45/27 4 4
Podstawy programowania robotéw laboratorium 30/18 2 1,5 0,5
Podstawy programowania mikrokontroleréw wyk*aq 45127 4 2 1 1
laboratorium
CAD komputerowe wspomaganie projektowania wyk’faq 45127 3 3
laboratorium
wyktad
Wytrzymatos¢ materiatow éwiczenia 45127 3 3
laboratorium
Programowanie sterownikéw PLC wyk%aq 60/36 4 3 1
laboratorium
wyktad
Roboty przemystowe || laboratorium 60/36 5 5
Budowa i programowanie robotow | wyk%aq 30/18 2 2
laboratorium
Plynowe elementy automatyki il 4521 | 4 | 4
laboratorium
Zastosowanie termowizji w diagnostyce maszyn wyk’faq 30/18 3 3
laboratorium
Komputerowe projektowanie elementéw i uktadow wyktad
: : 30/18 2 2
automatyki projekt
wyktad
Elementy wykonawcze automatyki laboratorium 60/36 5 5
projekt
Programowanie robotow Iaboraltonum 60/36 4 3 1
projekt
Wizualizacja proceséw przemystowych Iabora'tonum 60/36 4 3 1
projekt
Programowanie mikrokontrolerow Iabora.tonum 60/36 4 2 1 1
projekt
wyktad
Modelowanie i analiza uktadéw mechatronicznych laboratorium 60/36 4 4
projekt
. ; ; wyktad
Komputgrowe wspomaganie projektowania laboratorium 6036 4 4
elementéw automatyki X
projekt
wyktad
Zastosowanie LabVIEW w systemach pomiarowych laboratorium 60/36 4 3 1
projekt
wyktad
Zagadnienia doktadnosci pomiarowej éwiczenia 45/27 4 4
laboratorium
=) H i & Projekt ,,Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice
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. wyktad
Pomiary optyczne laboratorium 60/36 4 4
: . ; . wyktad
Wirtualne r_nodelowame maszyn i uktadéw laboratorium 60136 4 3 1
automatyki X
projekt
wyktad
Nowoczesne materiaty stosowane w automatyce laboratorium 60/36 4 4
projekt
. . wyktad
Skryptowy jezyk programowania laboratorium 30/18 2 1 05 0,5
wyktad
Zintegrowane systemy robotyczne laboratorium 90/54 7 5,25 1,75
projekt
Zaawansowane programowanie mikrokontroleréw Iabs;gjt:liltum 75/45 5 2,5 1,25 1,25
Zaawansowane programowanie sterownikéw PLC Iabs;gjtgiiltum 105/63 7 | 525 1,75
wyktad
Uktady sterowania maszyn laboratorium 4527 3 | 225 0,75
projekt
wyktad
Dynamika i sterowanie maszyn i proceséw owiczenia 60/36 5 5
laboratorium
projekt
Szybkie prototypowanie ukladow sterowania O s | 2 | 15| 05
laboratorium
wyktad
Techniki wytwarzania elementoéw automatyki laboratorium 45127 3 3
projekt
WspotrzednoSciowa technika pomiarowa wyk%aq 4527 4 4
laboratorium
Pomiary i sterowanie w systemach przemystowych wyk%aq 4527 3 | 225 0,75
laboratorium
Pomiary wielko$ci geometrycznych Iab\gy:t*:r(ijum 4527 3 3
Zagadnienia cieplno-przeptywowe w uktadach wyktad
; . 30/18 2 2
automatyki laboratorium
wyktad
Tworzywa sztuczne w automatyzacji produkcji laboratorium 45127 3 3
projekt
wyktad
Automatyzacja proceséw produkcyjnych laboratorium 45/27 3 3
projekt
Programowanie maszyn i urzadzer\ sterowanych wyktad
. ; 45/27 4 3 1
numerycznie / CNC laboratorium
Protokoty komunikacyjne
! ! wyklad 4507 | 4 | 3 1
L . ) laboratorium
Technologie sieciowe w automatyzacji procesow
- & ¥ Projekt , Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice vdziat Mechatroniki
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Nazwy zakresow:

AP - Automatyka przemystowa, AmiP — Automatyka maszyn i proceséw, KSSiP — Komputerowe systemy
sterowania i pomiaréw, PiBUA — Projektowanie i budowa uktadéw automatyki

= Politechnika S_wielokrzyska Pr O:fEkfk”Doit‘o.?Zdee ks;tafcer'r;a w Po:btechn;:e » WMEM Wydziat Mechatroniki
= Kielce University of Technology Swigtokrzyskiej do potrzeb wspdfczesnej gospodarki i i Budowy Maszyn
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4h. Wykaz przedmiotéw ksztattujagcych umiejetnosci praktyczne
(dla kierunkéw praktycznych)

Nie dotyczy
= Palitechnika Swietokrzyska }?m_’ ekt ”DOSt.D'?OW'Jme ksmke’,’m w PD.’ itechnice . Wydziat Mechatroniki
Kielce University of Technology Swietokrzyskief do potrzeb wspdiczesnej gospodarki WMiM | ; Budowy Maszyn
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5. Wykaz przedmiotéw wybieralnych

Unie Europejska

nazwa kierunku studiow: automatyka i robotyka
poziom: | stopien
profil: ogélnoakademicki

Formal taczna liczna godzin Liczba
Przedmiot formy zaiet zajec: stacjonarne/ punktéw
yzae niestacjonarne ECTS
Historia techniki i wynalazkéw
wyktad 15/9 1
Historia automatyki i automatyzaciji produkcii
Projektowanie obwodow PCB
Inzynieria jako$ci w automatyce wyk’faq 30/18 2
laboratorium
Skanowanie przestrzenne i druk 3D w automatyce
Podstawy konstrukcji maszyn
’ i wyklad 30118 2
Mechaniczne urzadzenia w automatyce i robotyce projekt
Metody sztucznej inteligencii wyktad 15/9 1
wyktad
Roboty przemystowe || laboratorium 60/36 5
Budowa i programowanie robotow | wyk%aq 30/18 2
laboratorium
Plynowe elementy automatyki wyk%aq 4527 4
laboratorium
Zastosowanie termowizji w diagnostyce maszyn wyk’faq 30/18 3
laboratorium
Sieci komputerowe w systemach pomiarowych wyk%aq 4527 3
laboratorium
Komputerowe projektowanie elementdw i uktadéw automatyki ‘m}fﬁ 30/18 2
wyktad
Projektowanie uktadéw sterowania maszyn laboratorium 45127 4
projekt
A , laboratorium
Wizualizacja proceséw przemystowych projekt 60/36 4
wyktad
Sieci przemystowe laboratorium 60/36 5
projekt
Programowanie mikrokontrolerow Iabora.tonum 60/36 4
projekt
wyktad
Modelowanie i analiza uktadéw mechatronicznych laboratorium 60/36 4
projekt
=) H i & Projekt ,,Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice
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Budowa i programowanie robotéw I

wyktad
laboratorium
projekt

60/36

wyklad

Komputerowe wspomaganie projektowania elementéw automatyki laboratorium

projekt

60/36

Podstawy zastosowan fizyki we wspétczesnej metrologii

wyktad

15/9

Zastosowanie LabVIEW w systemach pomiarowych

wyktad
|aboratorium
projekt

60/36

Zagadnienia doktadnosci pomiarowej

wyktad
cwiczenia
laboratorium

45/27

Pomiary optyczne

wyktad
laboratorium

60/36

Wirtualne modelowanie maszyn i uktadéw automatyki

wyktad
laboratorium
projekt

60/36

Nowoczesne materiaty stosowane w automatyce

wykfad
laboratorium
projekt

60/36

Technologie obrobki elementéw automatyki

wyktad
laboratorium
projekt

60/36

Praca przejsciowa

projekt

15/9

Zintegrowane systemy robotyczne

wyktad
laboratorium
projekt

90/54

Zaawansowane programowanie mikrokontrolerow

laboratorium
projekt

75/45

Zaawansowane programowanie sterownikéw PLC

laboratorium
projekt

105/63

Materiaty kompozytowe w automatyce

wyktad
laboratorium

45/27

Pomiary w automatyce maszyn

wyktad
laboratorium

45/27

Uktady sterowania maszyn

wyktad
laboratorium
projekt

45/27

Dynamika i sterowanie maszyn i proceséw

wyktad
¢wiczenia
laboratorium
projekt

60/36

Szybkie prototypowanie uktadéw sterowania

wyktad
laboratorium

30/18

Techniki wytwarzania elementoéw automatyki

wyktad
laboratorium
projekt

45127

WspdirzednoSciowa technika pomiarowa

wyktad
laboratorium

45/27

Zaawansowane programowanie robotéw

wyktad
laboratorium

45/27

Kielce University of Technology Swietokrzyskiej do potrzeb wspéiczesnej gospodarki”
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S . wyktad
Pomiary i sterowanie w systemach przemystowych laboratorium 45127 3
Co wyktad
Wybrane zagadnienia miernictwa przemystowego laboratorium 45/27 3
o wyktad
Przemystowe systemy akwizycji i wizualizacji laboratorium 45/27 3
. o wyktad
Pomiary wielko$ci geometrycznych laboratorium 45127 3
Co . : wyktad
Zagadnienia cieplno-przeptywowe w uktadach automatyki laboratorium 30/18 2
wyktad
Analiza MES elementéw automatyki laboratorium 60/36 4
projekt
wyktad
Tworzywa sztuczne w automatyzacji produkcji laboratorium 45127 3
projekt
wykfad
Automatyzacja proceséw produkcyjnych laboratorium 45/27 3
projekt
Programowanie maszyn i urzadzen sterowanych numerycznie / wyktad
. 4527 4
CNC laboratorium
Projektowanie zautomatyzowanych gniazd obrébkowych/stanowisk wyktad
. ) 4527 3
produkcyjnych projekt
Praca dyplomowa 0/0 15
Seminarium dyplomowe projekt 30/18 2
Prowadzanie dziatalnosci gospodarczej
wyktad 15/9 1
Podstawy przedsiebiorczosci
Protokoty komunikacyjne
’ ! wyklad 45127 4
Technologie sieciowe w automatyzacji proceséw laboratorium
Spofeczne i ekonomiczne aspekty recyklingu
wykfad 30/18 2
Ekonomiczne aspekty gospodarki odpadami w przedsiebiorstwach
=) H ; i & Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
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Suma godzin i punktéw ECTS AP 735/441 68
Suma godzin i punktéw ECTS AmiP 735/441 68
Suma godzin i punktéw ECTS KSSiP 735/441 68
Suma godzin i punktéw ECTS PiBUA 735/441 68

Nazwy zakresow:

AP — Automatyka przemystowa, AmiP — Automatyka maszyn i procesow, KSSiP — Komputerowe systemy sterowania i

pomiaréw, PiBUA — Projektowanie i budowa uktadéw automatyki

ﬁ Politechnika Swietokrzyska Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice

Kielce University of Technalogy Swietokrzyskiej do potrzeb wspéiczesnej gospodarki”
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6. Wykaz przedmiotow stuzacych zdobywaniu przez studentow
kompetenc;ji inzynierskich

Nazwa kierunku studiéw: automatyka i robotyka
Poziom: | stopien
Profil: ogélnoakademicki

taczna liczna godzin .
Przedmiot Formay zajec pll-JIr?E%aw
formy zaje¢ stacjonarne/ ECTS
niestacjonarne
Algebra liniowa . wlyk{ad‘ 30/18 3
éwiczenia
Analiza matematyczna ’wlykiad. 75/45 6
¢wiczenia
wykfad
Fizyka éwiczenia 45/27 3
laboratorium
Podstawy elektrotechniki ,w.ykiad. 45/27 4
¢twiczenia
Technologie informacyjne laboratorium 15/9 1
N wyktad
Podstawy programowania w jezyku C/C++ laboratorium 60/36 4
Metody numeryczne w praktyce inzynierskiej laboratorium 30/18 2
Propedeutyka urzadzen technicznych wyktad 15/9 1
Ergonomia i BHP wyktad 15/9 1
Podstawy nauki o materiatach wykiaq 30/18 2
laboratorium
CAD z elementami rysunku maszynowego wyk%aq 45127 3
laboratorium
Matematyka Wyklad 45127 4
¢twiczenia
Podstawy mechaniki technicznej ,w.yk+ad. 45127 3
¢cwiczenia
. - ) wyktad
Teoria sygnatow i systeméw laboratorium 60/36 5
Podstawy elektroniki wykiad 60136 5
laboratorium
=) ; i Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
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Programowanie obiektowe laboratorium 30/18 2
Propedeutyka urzadzen technicznych laboratorium 15/9 1
Modelowanie i symulacja wyk%aq 45127 3
laboratorium
Techniki wytwarzania w procesach obrobki ubytkowej wyklad 30118 2
laboratorium
Technologie laserowe w procesach wytwarzania wyk%aq 30/18 2
laboratorium
Jezyk obcy laboratorium 30/18 2
Elementy pomiarowe automatyki wyk%aq 45127 4
laboratorium
Podstawy programowania sterownikéw PLC wykiaq 45127 3
laboratorium
Roboty przemystowe | wykfad 30/18 3
Teoria maszyn i mechanizméw Wquad 30/18 2
projekt
Metrologia techniczna wyk%aq 30/18 2
laboratorium
L . - . wyktad
Techniki wytwarzania w procesach obrébki bezubytkowej . 30/18 2
laboratorium
Teoria reguladj wykiad 60136 5
laboratorium
Projektowanie instalacji przemystowych wykiaq 45127 3
laboratorium
Graficzny jezyk programowania uktadéw kontrolno wyktad
; . 30/18 2
pomiarowych laboratorium
Projektowanie obwodow PCB
T wyktad
Inzynieria jako$ci w automatyce . 30/18 2
laboratorium
Skanowanie przestrzenne i druk 3D w automatyce
Jezyk obcy laboratorium 30/18 2
Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne wyklad 45127 4
laboratorium
Podstawy programowania robotéw laboratorium 30/18 2
Podstawy programowania mikrokontroleréw wyk%aq 45127 4
laboratorium
=) ; i Projekt ,, Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
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CAD komputerowe wspomaganie projektowania wyk%aq 45127 3
laboratorium
wyktad
Wytrzymato$¢ materiatow éwiczenia 45/27 3
laboratorium
Podstawy konstrukcji maszyn
wykiad 3018 2
. . i projekt
Mechaniczne urzadzenia w automatyce i robotyce
Jezyk obcy laboratorium 30/18 2
Programowanie sterownikéw PLC wyk%aq 60/36 4
laboratorium
Metody sztucznej inteligencii wyktad 15/9 1
wykfad
Roboty przemystowe || laboratorium 60/36 5
Budowa i programowanie robotow | wykiaq 30/18 2
laboratorium
. wyktad
Plynowe elementy automatyki laboratorium 4527 4
Zastosowanie termowizji w diagnostyce maszyn wyklaq 30/18 3
laboratorium
Sieci komputerowe w systemach pomiarowych wyklaq 45127 3
laboratorium
Komputerowe projektowanie elementéw i uktadow wyktad
. . 30/18 2
automatyki projekt
wyktad
Projektowanie uktadéw sterowania maszyn laboratorium 45127 4
projekt
wyktad
Elementy wykonawcze automatyki laboratorium 60/36 5
projekt
Programowanie robotow Iabora.t orum 60/36 4
projekt
Projektowanie szaf sterowniczych wyk%aq 60/36 5
laboratorium
Jezyk obcy laboratorium 30/18 3
Wizualizacja proceséw przemystowych Iabora.torlum 60/36 4
projekt
wyktad
Sieci przemystowe laboratorium 60/36 5
projekt
Programowanie mikrokontrolerow Iaboralt onium 60/36 4
projekt
=) H i & Projekt ,,Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice
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wykfad
Modelowanie i analiza uktadéw mechatronicznych laboratorium 60/36 4
projekt
wyktad
Budowa i programowanie robotéw I laboratorium 60/36 5
projekt
, . . , wyktad
Eﬁtrgr?]l;tfﬁwe wspomaganie projektowania elementéw laboratorium 60/36 4
Y projekt
Podstawy zastosowan fizyki we wspétczesnej metrologii wyktad 15/9 1
wykfad
Zastosowanie LabVIEW w systemach pomiarowych laboratorium 60/36 4
projekt
wyktad
Zagadnienia doktadnosci pomiarowej éwiczenia 45127 4
laboratorium
. wykfad
Pomiary optyczne laboratorium 60/36 4
wykfad
Wirtualne modelowanie maszyn i uktadéw automatyki laboratorium 60/36 4
projekt
wyktad
Nowoczesne materiaty stosowane w automatyce laboratorium 60/36 4
projekt
wykfad
Technologie obrébki elementéw automatyki laboratorium 60/36 5
projekt
Bezpieczenstwo maszyn wykiaq 45127 4
laboratorium
Skryptowy jezyk programowania wyklad 30/18 2
laboratorium
Praca przejsciowa projekt 15/9 1
Praktyka zawodowa 0/0 4
wyktad
Zintegrowane systemy robotyczne laboratorium 90/54 7
projekt
Zaawansowane programowanie mikrokontrolerow Iabs::jtglzltum 75/45 5
Zaawansowane programowanie sterownikéw PLC Iabg:gjtg&um 105/63 7
Materiaty kompozytowe w automatyce AR 4527 3
laboratorium
Pomiary w automatyce maszyn Ui 45127 3
laboratorium
- & ; Projekt , Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice vdziat Mechatroniki
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wykfad
Uktady sterowania maszyn laboratorium 45/27 3
projekt
wyktad
Dynamika i sterowanie maszyn i proceséw ewiczenia 60/36 5
laboratorium
projekt
Szybkie prototypowanie uktadéw sterowania wykiaq 30/18 2
laboratorium
wykfad
Techniki wytwarzania elementéw automatyki laboratorium 4527 3
projekt
Wspoéirzedno$ciowa technika pomiarowa wykiaq 45/27 4
laboratorium
Zaawansowane programowanie robotoéw wykiaq 45/27 3
laboratorium
A : wyktad
Pomiary i sterowanie w systemach przemystowych laboratorium 45/27 3
o wyktad
Wybrane zagadnienia miernictwa przemystowego laboratorium 45/27 3
o wyktad
Przemystowe systemy akwizycji i wizualizacji laboratorium 45/27 3
Pomiary wielko$ci geometrycznych U 45/27 3
laboratorium
Zagadnienia cieplno-przeptywowe w uktadach automatyki U 30/18 2
laboratorium
wyktad
Analiza MES elementéw automatyki laboratorium 60/36 4
projekt
wyktad
Tworzywa sztuczne w automatyzacji produkcji laboratorium 45/27 3
projekt
wyktad
Automatyzacja proceséw produkcyjnych laboratorium 45127 3
projekt
Programowanie maszyn i urzadzen sterowanych wyktad
i : 45/27 4
numerycznie / CNC laboratorium
Projektowanie zautomatyzowanych gniazd wyktad 45127 3
obrébkowych/stanowisk produkcyjnych projekt
Praca dyplomowa 0/0 15
Seminarium dyplomowe projekt 30/18 2
Protokoty komunikacyjne
et 4527 4
laboratorium
Technologie sieciowe w automatyzacji procesow
=) a A ¥ Projekt ,,Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice dzic chatroniki
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Bazy danych laboratorium 30/18 2
Systemy operacyjne i bezpieczenstwo danych wyklad 30/18 3
laboratorium
Suma godzin i punktéw ECTS AP 2490/1494 205
Suma godzin i punktéw ECTS AMiP 2490/1494 205
Suma godzin i punktow ECTS KSSiP 2490/1494 205
Suma godzin i punktéw ECTS PiBUA 2490/1494 205

Nazwy zakresow:

AP — Automatyka przemystowa, AMiP — Automatyka maszyn i proceséw, KSSiP — Komputerowe systemy sterowania i

pomiaréw, PiBUA - Projektowanie i budowa uktadow automatyki

Palitechnika Swietokrzyska F:‘ro)}ekt ,,Dost.a.?owume ksztafcer’lm w Pa;'rtechmce .
Kielce University of Technalogy Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki”
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7. Wykaz przedmiotéw z dziedziny nauk humanistycznych lub nauk
spotecznych

Nazwa kierunku studiow: automatyka i robotyka
Poziom: | stopieni
Profil: ogélnoakademicki

taczna liczna godzin
. o zajet Liczba punktow
Przedmiot Forma/formy zajeé¢ stacjonarne/ ECTS
niestacjonarne
Historia techniki i wynalazkow
— — — — wyktad 15/9 1
Historia automatyki i automatyzacji produkcii
Prowadzanie dziatalno$ci gospodarczej
— " wyktad 15/9 1
Podstawy przedsigbiorczosci
Spoteczne i ekonomiczne aspekty recyklingu
Ekonomiczne aspekty gospodarki odpadami w wyktad 30/18 2
przedsiebiorstwach
Ochrona wiasnosci intelektualnej wyktad 15/9 1
Razem: 75145 5
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