Panstwowa Wyisza Szkola Zawodowa
im. Jana Amosa Komenskiego
w Lesznie

Uchwala nr 715020
Senatu Panstwowej Wyzszej Szkoly Zawodowej
im. Jana Amosa Komenskiego w Lesznie
z dnia 28 sierpnia 2020 r.

w sprawie przyjecia programu studiow na  kierunku: Mechatronika, studia
stacjonarne I stopnia o profilu praktycznym, dla rozpoczynajacych studia od roku
akademickiego 2020/2021

Senat Panstwowej Wyzszej Szkoly Zawodowej im. Jana Amosa Komeriskiego w Lesznie

na podstawie art. 28 ust. 1 pkt 11 i ust. 2 ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. — Prawo
0 szkolnictwie wyzszym i nauce ( tekst jedn. Dz. U. z 2020 r., poz. 85 z pézn. zm.) oraz § 16
pkt 11 Statutu Uczelni uchwala, co nastepuje :

§1
Wprowadza si¢ w Panstwowej Wyzszej Szkole Zawodowe] im. Jana Amosa Komenskiego
w Lesznie program studidéw  dla  kierunku: Mechatronika, studia stacjonarne

I stopnia o profilu praktycznym, dla rozpoczynajacych studia od roku akademickiego
2020/2021 - zgodnie z trescig zataeznika do niniejszej uchwaty.

§2

Wykonanie niniejszej uchwaty powierza sie Rektorowi.

§3

Uchwala wchodzi w zycie z dniem podjecia z moca obowigzujacg od dnia 1 paZzdziernika
2020 r.

Przewodniczacy Senatu

(Seho



PLAN STUDIOW

Panistwowa Wyzsza Szkola Zawodowa

Kierunek studiéw: MECHATRONIKA im. Jana Amosa Komenskiego w Lesznie
Obowiazuje od dnia: 01.10.2020
Studia; STACJONARNE | stopnia
Liczba semestréw 7
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_ : ' ' : PRZEDMIOTY WSPOLNE R ;
1 |Jezyk angielski / konwersacje w jezyku specjalistycznym IPOMR-1-JA N|T|N|T| 90 0 90 Q Q 50 | 51 30 20| 2 |ZO 30 200 2 |20 30 10| 1 |20
2 |Wychowanie fizyczne PWSZ-1-WF N[{N|N|N| 80 o] 50 0 0 0 0 30 Z 30 Z
3 |Podstawy kultury akademickiej PWSZ-1-PA N[N|N|IN| 15 15 o] 0 Q 0 a 16 Z
4 |Kwalifikowana pierwsza pomoc PWSZ-1 KPP N|IN|N|N| 30 15 15 (o] Q o] 1 15|15 1 |BE
5 |BHP oraz ergonomig IPC-1-BHPzE NIN|N|T| 30 15 15 (o] Q 200 2|1 15|15 20] 2 |ZO
6 |Ochrona wiasnosei intelektualnej IPC-1-0WI NIN|N|N| 15 15 o] o Q 10 i 15 10] 1 |20
7 |Zarzadzanie jednostkami gospodarczymi IPOEI-1-ZJG N|N|T|N| 45 30 15 o] 0 35 |3 30|15 35| 3 |ZO
8 |Komunikacja spoteczna IPO-1-KS NIN|T|N| 15 0] 15 0 Q 10 |1 15 101 1 |ZO
9 |Etyka zawodowa IPO-1-EZ NIN|T|N| 15 0] 16 o] o] 10 1 15 101 1 |20
10 |Matematyka1 IPOMR-1-MAT1 NIN|IN|N| 15 16 a 0] o] 10 1 15 101 1] E
11 |Matematyka2 IPOMR-1-MAT2 NIN|ININ| 15 15 0] 0 0] 10 1 15 1011 E
12 |Matematyka3 IPOMR-1-MAT3 N|ININ|N| 15 15 0] 0 o] 10 1 15 101 1 | E
13 |Matematyka praktyczna w mechatronice 1 IPOMR-1-MATP1 N|IN[N|T| 45 0 45 0 0 3B [ 3]3 45 35| 3 |Z0
14 |Matematyka praktyczna w mechatronice 2 IPOMR-1-MATP2 N|IN|N|T| 45 0 45 0 0 35 | 3|3 45 35| 3 |ZO
15|Matematyka praktyczna w mechatronice 3 IPOMR-1-MATP3 NININ|T| 45 0 45 0 o] 35 |18 | 3 45 35| 3 |20
16|Fizyka IPOMR-1-FIZ N|{N|N|T| 80 30 15 15 0 40 512]20]|15 25| 3 |Zzo| 10 18 15] 2 | E
17 | Informatyka w mechatronice IPOMR-1-IM NIN|N|T| 45 15 o] 30 o] 35 |3]2 15 30 35| 3 )20
18| Geometria i grafika inzynierska IPOMR-1-GIGI N|{N|N|T| 45 15 30 0 0 35 3211530 35| 3| E
19 |Komputerowe wspomaganie projektowania KWP IPOMR-1-KWP N{M|N|T| 60 15 15 30 0 40 | 4] 3 |15| 15| 30 401 4| E
20|Podstawy programowania IPOMR-1-PPROG NIN|N[T| &0 30 0 30 0 50 412 30 30 50| 4 |ZO0
21 |Mechanika 1 IPOMR-1-MECH1 NIN|N|[T]| 45 15 30 o] 0 35 3|12]|15|30 35| 3 |Z0
22 |Mechanika 2 IPOMR-1-MECH2 N|N|N[T| 30 15 15 o] 0 20 2] 1 15] 15 20|22 |IE
23 |Tearia obwoddw 1 IPOMR-1-TOB1 Nf{N[N|T| 30 15 15 0 0 201211 15115 201 2 |Z0
24 |Teoria obwoddw 2 IPOMR-1-TOB2 NIN|N[T| 30 15 0] 15 o 20 211 15 15 201 2| E
25|Technologia informacyjna IPOMR-1-TINF NIN|N[T| 230 15 0 15 0 20 12| 11]15 15 200 2 |ZO
26 |Przetworniki elektro-mechaniczne IPOMR-1-PELM N|N|N|T| 60 15 0 45 0 50 | 4] 3 18 45 50| 4 |Z0
27 |Systemy mechatroniczne IPOMR-1-SMA NfN|N|T| 30 15 0 15 0 201211 15 15 201 2| E
28 |Podstawy konstrukeji maszyn IPOMR-1-PKM Nf(N|N[T| 80 30 30 Q 0 45 | 4| 2 30| 30 451 4 | E
29 [Podstawy elsktroniki IPOMR-1-PELN N|{N[N|T| 680 | 30 ] 30 0 45 | 4| 2 30 30 45| 4 | E
30 |Podstawy modelowania systemdw mechatronicznych IPOMR-1-PMSM N[N|N[T| 15 15 a o] a 10 | 1 15 10] 1 |ZO
31 |Podstawy mechatron/ki IPOMR-1-PM N(N|NIT| 60 30 a 30 a 45 1 4| 2 30 30 451 4 | E
32 |Metrologia | systemy pomiarowe 1 IPOMR-1-MiSP1 N|N|N|T| 45 30 0 15 o] <ol | P 30 15 35| 3 |Z0
33 |Metrologia | systemy pomiarowe 2 IPOMR-1-MiSP2 NIN|NIT| 30 15 o] 15 o] 201211 15 15 2012 | E
34 |Techniki wytwarzania 1 IPOMR-1-TWA N[N|N|IT 45 Q 15 a 45 [ 4] 1 15 E
35 | Techniki wytwarzania 2 IPOMR-1-TW2 N|IN|IN|T 0 15 15 0 20| 2| 2
8 PC,Zd;st:)ti\j:r:(igcgiﬂgiéhnikiWmechatmmca ‘P\?’ROA?AF:-::ELE;M TNIMT = 1 2 0 48 |9 2 20
i Sgﬁl‘en;rﬁ;n;ag:;i; informatyczne w mechatronice ipgg;;f?—‘;gunﬂ MINT 15 & 8 83 3 90 2L
28 Frsrg;:gfntivn;:\:lﬂ:?;i:;i’e w mechatronice IPE’!?A;&; i%svi::fl L 15 g a3 4 30
g |Wytrzymalosé materialow / IPOMR-1-WMAT / a0 | 15 50
Whytrzymalosé materiatow w mechatronice |POMR-1-WwM
Podstawy automatyki / IPOMR-1-PA [
8 Aulom:tykawmgchatrumce IPOMR-1-AwM 0 15 88
41 Podstawy ro‘potyki / IPOMR-1-PRO 15 0 20
Mechatronika robotéw IPOMR-1-MRO
2 Te;a:::!i;:;):tz:gv;ma W mechatronice IPE’]\OA;};—I—?”SWM TN T 82 i < 30 g 28 & | ks 50 85| & |20
43 Cyl;fnt;\;sug::;ﬁ;;ﬂ:i;zfvggﬁrﬂomich w mechatronice IP\?’%;;—&?SJCWM TININ|TL 30 e 0 15 0 | =] 13 i 2072 =
: Prf\c:‘\'\gi:raonl-(-lg:t?g\:ym\:f(r;:;;tar;fr:iocg,',programc:wanie IPJ[;T\C’)T!F;—‘T—T:;CVM TN AT] 78 30 18 0 0 il 2 1 Tl b 115
45 |Sztuczne inteligencja IPOMR-1-5z! NIN|N|T| 45 15 o] 30 0 30 3]2 15 30 30| 3| E
46 |Podstawy projektowania ukladow mechatronicznych IPOMR-1-MUP NIN|N|T| 30 0 30 0 0 20122 30 20| 2 |ZO
47 |Dynamika maszyn IPOMR-1-DM NIN|N|T| 30 15 18 0 0 20 211 15115 20 2 |Z0
48 |PWK1 * IPOMR-1-PWWK1 TIN|N|T| 30 15 15 0 0 20 21111515 20| 2 |ZQ
49 [PWK2 * IPOMR-1-PWK2 TIM[N|T| 30 15 18 0 0 20 211 15| 15 200 2 |ZO
50| Seminarium dyplomowe 1 IPOMR-1-SD1 N[N|N|N| 15 0 15 0 0 10 | 1 15 10| 1 | z0
51 Seminarium dyplomowe 2 IPOMR-1-5D2 N|IN|N|N| 30 0 30 0 0 20 | 2 30 20
52 |Fakultet jezyka obcego PWSZ-1-FJO T|{T|N|N|] 90 0 90 0 0 60 0 30 20 Z0 30 20 Z0 30 20 Z0
53 |Przedmiot ogolnouczelniany do wyboru IPOMR-1-0U T 15 15 0 0 0 0 1 15 112
54|Przygotowanie do dyplomowania IPOMR-1-PD T| O 0 0 0 0 |240)| 8|8 240
55| Praktyki = IPOMR-1-P T| 960 0 1] 0 960 0 |35)|35 160 7 |Zo 240 7 |Zo 180 7 |20 240 7 |Z0 160
4 810 | 795 | 555 200|225 60 220/195| 120 105/150|120 150|120]120 75| 15| 60 60| 60|75 0|[30] 0
RAZEM PRZEDMIOTY WSPOLNE 3120 2780 960 | 1695 (175|110 785 0 [320{30] 3 A% 0 1335]1 31| 5 375 160{265| 30| 4 250 2401275| 30| 3 50 180§105] 17 ] 3 195 240135 20| 2 30 160|260




GODZINY KONTAKTOWE > Semestr 1 Semestr 2 Semestr 3 Semestr 4 Semestr § Semestr 6 Semestr 7
7 (3]
& & u
e 3 o 5
2|z © = = Q
= 218 | o =2 | =
Lp Przedmiot Kod przedmiotu A < ol 3 3
x|W| oo z = ¥ [N o
gl E|l = % " i [ = %= b N N N ™ ™ ™ N
22| z 5 = i DlE |wlce| Llerlew] 8 la | wlor| Lerlpw| @G| wlerl Llrrlrwl @1 o | wlce|l Lirrlpw] Sl ol wler| Lirrlew| 8o wlcel Llerlpw| @ @ | wicr| Llrrlpw & [0
PREEQM[GTY SCIEZK| DYPLOMOWANIA: NOWOCZESNE KONSTRUKCJE | TECHNOLOGIE W MECHATRONICE 3 !
1 |CAD w optymalizacji konstrukcji mechatrenicznych IPOMR-1-CWM-NKTwm TIN|N|T| 30 15 o] 15 Q 20121 15 15 20| 2 |20
2 |Robotyzacja IPOMR-1-ROB-NKTwm TIN|N|T| 30 15 o] 15 a 2|21 15 15 2002 | E
3 |Szybkie prototypowanie ukladéw mechatronicznych IPOMR-1-SPUM-NKTwm TIN|N|T]| 45 15 0 30 0 3B |32 15 ac 35| 3 |20
4 |Badania deswiadczalne urzadzen mechatronicznych IPOMR-1-BDUM-NKTwm TIN|N|T| 15 15 0 o] 0 10 1110 15 10 1 | ZO
5 |Wibroakustyka urzadzen mechatronicznych IPOMR-1-WUM-NKTwm TININ|T| 15 15 0 0 o] 10 110 15 101 1 |ZO
B |Systemy CAM z elementami programowania CNC IPOMR-1-SCPR-NKTwm TIN[N[T| 45 15 o] 30 Q 3}/ |82 15 30 35| 3|20
7 |Systemy wizyjne, rozpoznawanie obrazow IPOMR-1-SWRO-NKTwm TIN|N|T| 45 185 Q 30 0 3 13]2 15 30 35| 3 |ZO
8 |Projekt przejéciowy IPOMR-1-PP-NKTwm TIN|N|T| 30 0] 30 o] a 20| 2] 2 30 20| 2 |20
9 [Nowe technologie IPOMR-1-NT-NKTwm TININ|T| 80 30 15 15 o] 45 | 4| 2 30115]15 451 4 | E
10| Mikrokontrolery i sterowanie cyfrowe IPOMR-1-MKISC-NKTwm TIN|N|T| 30 15 15 o] 0 20 12| 1 15| 15 20| 2 |ZO
Zasilanie | zabezpieczanie urzadzen mechatronicznych / IPOMR-1-ZIZUM-NKTwm /
i Modelowanie | wizualizacja procesdw technologicznych IPOMR-1-MWPT-NKTwm T[N MIT| 45 18 o e g 35 e 18 80 3] 3 |20
Diagnostyka urzadzerelskirycznych w mechatronice / IPOMR-1-DUEwWM-NKTwm /
12
Urzadzenia elekiryczne w mechatronice IPOMR-1-UEwM-NKTwm TIN|N|T] 45 12 0 %0 0 89 28 14 @ 3|18 2R
Sterowniki PLC / IPOMR-1-SPLC-NKTwm /
"3| " Zastosowanie sterownikéw PLC IPOMR-1-ZSPLC-NKTwm TIN|M]F] 4[5 | 0 |30 O @5 A2 18 i G 5
14| Przedmiot zawodawy w jezyku angislskim 1 *~ IPOMR-1-PzJA1-NKTwm T N|T| 30 0 30 o) o] 20 2] 2 30 20| 2 |Z0
15| Przedmiot zawodowy w jezyku angielskim 2 *** IPOMR-1-PzJA2-NKTwm TITIN 30 0 30 0] o 20|20 2 30 20| 2 |ZO
18 0 0 0 Q 0 Q 0
17 0 0 0 9] ] 0 0
18 0 0 0 0 0 0 | o
19 0 0 0 Q Q Q 0
20 0 0 0 0 0 0 0
21 0 0 0 0 0 o | o
22 0 0 0 Q 0 Q 0
23 0 0 0 0 0 0 0
=4 [ 0 0 0 0 0 |0
25 0 0 0 0 0 0 0
26 0 0 0 0 0 i 0
2 0 [ 0 0 0 o | o
28 0 0 0 0 0 0 0
28 0 0 0 0 0 0 i
30 |Prakiyk 0 0 0 0 0 0 0
RAZEM PRZEDMIOTY $CIEZIKI DYPLOMOWANIA 540 | 19511201 238 | 5 | 595 |ag| s 0l 010 g ofofof2l0l0 g|o]ojop2lol0lg]lo]o|opelolofgfo|o| o BlI81108 ¢ 4ys) 13| o 221801451 ¢ ligsf 10| 1 1751451751 o [1a5] 13 ] 1
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RAZEM PRZEDMIOTY WSPOLNE | SCIEZKI DYPLOMOWANIA 3660 1005' 913 I 780 960 | 2090 |211]133 200|225{ 88 0 |320] 30| 3 220[195'120 0 §335]31| 5 105J150|120 160|265) 30| 4 150|120‘120 24012751 30| 3 150' 30]165 1160|2501 30| 3 105|120|120 240|240] 30| 3 i | 7 ‘ L 160{405| 30 | 1
2700 485 535 375 380 345 345 225
* Przedmiot wybieralny kierunku - przedmiot wybieralny kierunkowy ustalany corocznie przez Senat Uczelni
SPELNIENIE WARUNKOW: PUNKTY ECTS
PRZEDMIOTY HUMANISTYCZNE MIN 5 ECTS TAK PRZEDMIOTY DOSKONALACE KOMPETENCJE JEZYKOWE 9
MINIMUM 30% PKT ECTS DO WYBORU TAK PRZEDMIOTY HUMANISTYCZNE / SPOLECZNE 5 = Praktyki - Istnisje mozliwo$é odbycia praktyk dualnych wg Leszczyriskiego Modelu Praktyk Dulanych wilosci 1820h
MINIMUM 50% PUNKTOW ECTS ZAJEC PRAKTYCZNYCH TAK ZAJECIA O CHARAKTERZE PRAKTYCZNYM 133 (sem.3 - 300h.sem.4 = 460k, sem.5 » 300h, sem.6- 460h, sem.7 - 300h); za kazdy semestr student otrzymuje 7 pkt ECTS (razem 35 pkt. ECTS);
MINIMUM 8 PKT ECTS KOMPETENCJE JEZYKOWE TAK PUNKTY ECTS Z& GODZINY KONTAKTOWE Z WYKLADOWCA, 134 praktyki dualne konczq sie egzaminem
860 GODZIN PRAKTYKI, 35PKT ECTS TAK PUNKTY ECTS ZA PRACE WEASNA 77
PRZYGOTOWANIE DO DYPLOMOWANIA 240 GODZIN, 8 ECTS TAK SREDNIO GODZIN NA PUNKT ECTS (25-30) 26
*** Przedmiot prowadzeny w jezyku obcym ustalany corocznie przez Senat Uczelni
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) 'PRZEDMIOTY SCIEZK| DYPLOMCWANIA; ZASTOSOWANIE MECHATRONIKI W INZYNIERII ELEKTRYCZNE ! ;
1 |Kemunikacja w sieciach teleinformatycznych IPOMR-1-KwST-MwIE TIN|N|T| 75 30 0 45 0 55 | & | 3 0 45 55| 5 | E
2 |Podstawy optoslektroniki IPOMR-1-POP-MwIE TIN|IN|T| 30 15 0 15 0 20 2| 15 15 20| 2 |20
3 |Metody polowe w projektowaniu mikronapedow IPOMR-1-MPwPM-MwIE TIN|N|T| 30 15 0 15 0 20 2] 4 15 16 20| 2 | E
4 |Transmisja w systemach mechatronicznych IPOMR-1-TwSM-MwIE T|IN|N[T| 30 15 0 15 0 20 | 2| 1 15 15 20 2 |20
5 |Przemysiowe systemy wizyjne IPOMR-1-PSW-MwIE TIN|N[T| 30 15 0 15 0 20| 2|1 18 15 2002 |E
6 |Sterowanie | programowanie robotéw IPOMR-1-SiPR-MwIE TIN|N[T] 15 15 9] 0 0 10 110 15 101 1 |Z0
7 |Mikroprocesorowe uklady sterowania wsystemach mechatronicznych IPOMR-1-MUSWSM-MwIE TIN|IN[T]| 15 15 0 0 9] 11 ]0 15 10| 1 |ZO
8 |Projekt przejéciowy IPCMRI-1-PP-MwIE TIN|N[T]| 45 0 45 0 9] 35 313 45 35| 3|20
9 |Komputerowe wspomaganie w mechatronice IPOMR-1-KwM-MwIE TI(N[N|T| 30 15 15 0 0 2121 161156 20| 2 |20
10|Maszyny | naped elektryczny IPOMR-1-MiNE-MwIE TIN|N|T]| 30 15 0 15 o] 20 211 15 15 200 2 |Z0
11 [Automatyka napedu elektrycznego IPOMR-1-ANE-MwI|E TIN|[N|T| 45 15 15 15 o 35 | 3| 2 151 15|15 35| 3 |Z9
Zasilanie | zabezpieczanie urzadzer mechatronicznych / IPOMR-1-ZIZUM-MwIE /
1 * 0 35 3 15 30 35] 3 |Z
2 Modelowanie i wizualizacja proceséw technologicznych IPOMR-1-MWPT-MwIE TININT] 45 15 9 o0 g ]
Diagnostyka urzadzerielektrycznych w mechatronice / IPOMR-1-DUEwWM-MwIE /
18 Urzadzenia elektryczne w mechatronice IPOMR-1-UEwWM-MwI|E TN T %8 15 g 18 9 0= 18 13 0]2|28
14 |Przedmiot zawodowy w jezyky angielskim 1 *** IPOMR-1-PzJA1-MwIE T|T|N|T] 30 0 30 0 o 20122 30 20| 2 |ZO
15 |Przedmiot zawodowy w jezyku angielskim 2 = IPOMR-1-PzJAZ-MwIE TITIN|T| 30 0 30 o 2} 200|212 30 20| 2 |20
16 |Mikrokontrolery | sterowanie cyfrowe w instalacjach elektrycznych IPOMR-1-MKiSC-MwIE TIN|IN[T] 30 18 15 0 0 20 12| 1 15| 15 20| 2 |ZO
17 0 [} [} 0 0 [} 0
18 0 0 0 0 [¢] 0 0
19 0 0 0 0 0 0 | o
20 [0 0 [} 0 o 0 0
21 0 0 0 0 Q 0 4]
22 [ 0 0 0 0 [
23 o 0 0 0 0 0 0
24 0 0 0 0 Q 4] 0
25 0 0 0 0 0 0 | o
26 [} )] 0 0 0 0 0
27 0 0 o] 0 Q 4] 0
28 0 0 0 0 0 T
29 [} [i] 0 0 0 0 0
30 | Praktyki a 0 a 0 0 0 0
RAZEM PRZEDMIOTY SCIEZKI DYPLOMOWANIA 540 210/] 490 | 1680 Q 380 | 38) 22 | 0] 0] 3 glojojo | 010] 0] olojoj]o 01910 ojojojo 10 [ B0 ojojojo | 20 8 105 0 |1401 13 ] 1 15| 75150 | 0 |105) 10| 1 [ 75| 745 | 0 135113 | 1
540 0 o] 0 o] 195 150 195
: i 1020 945 | 735 200]225] 60 220]195] 120 105150120 150]120[120] 165] 15165 105[135]105 75 [105] 45
RZEDMIOTY WSPOLNE | SCIEZKI DYPLOMOWANIA 2660 960 | 2075 1211)132 Q1320130 3 0 |335]31)] & 160265 30| 4 24002751 30| 3 1601245] 30| 4 2240|2401 30| 3 160}395| 30| 1
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= Przedmiot wybieralny kierunku - przedmiot wybieralny kierunkowy ustalany corocznie przez Senat Uczelni
SPELNIENIE WARUNKOW: PUNKTY ECTS
PRZEDMIOTY HUMANISTYCZNE MIN 5 ECTS TAK PRZEDMIOTY DOSKONALACE KOMPETENCJE JEZYKOWE 9
MINIMUM 30% PKT ECTS DO WYBORU TAK PRZEDMIOTY HUMANISTYCZNE / SPOLECZNE 5 ** Praktyki - Istnieje mozliwosc odbycia praktyk dualnych wg Leszezynskiego Modelu Praktyk Dulanych w ilesci 1820h
MINIMUM 50% PUNKTOW ECTS ZAJEC PRAKTYCZNYCH TAK ZAJECIA O CHARAKTERZE PRAKTYCZNYM 132 (sem.3 - 300h.sem.4 - 460h, sem.5 = 300h, sem.6- 460h, sem.7 - 300h); za kazdy semestr student otrzymuje 7 pkt ECTS (razem 35 pkt. ECTS);
MINIMUM 9 PKT ECTS KOMPETENCJE JEZYKOWE TAK PUNKTY ECTS ZA GODZINY KONTAKTOWE Z WYKLADOWCA 134 praktyki dualne koriczq sie egzaminem
960 GODZIN PRAKTYKI, 35PKT ECTS TAK PUNKTY ECTS ZA PRACE WEASNA 77
PRZYGOTOWANIE DC DYPLOMOWANIA 240 GODZIN, 8 ECTS TAK SREDNIO GODZIN NA PUNKT ECTS (25-30) 26
*** Przedmiot prowadzony w jezyku cbcym ustalany corocznie przez Senat Uczelni

Paristwowa Wyzsza Szkotn Zowodowa
im. Jana Amosa Komeriskiego

64-100 Leszno, ul. Mickiewicza 5
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