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1 |Jezyk angielski / konwersacje w jezyku specjalistycznym IPOMR-1-JA N[T|{N|T| s0 0 30 (o] 0 50 peglis 30 20| 2 |ZO 30 20| 2 |ZO 30 0] 1 |ZO
2 |Wychowanie fizyczne PWSZ-1-WF N|ININ|N| 60 0 60 o] 0 0 0 30 z 30 Z
3 |Podstawy kultury akademickigj PWSZ-1-PA NfN[N|N| 156 156 0 o] 0 ol 0 15 Z
4 |Kwalifikowana pierwsza pomoc PWSZ-1 KPP N|IN|T|N| 30 15 15 0 0 0 1 15|15 1| z
5 |BHP oraz ergonomia IPO-1-BHPzE NIN[T|T| 30 0 30 0 0 20 | 2|1 30 20| 2 |ZO
6 |Prawo patentowe dla inzynieréw IPO-1-PPI NIN[T| N[ 15 15 0 a 0 10 | 1 16 10| 1 |20
7 |Zarzadzanie jednostkami gospodarczymi IPO-1-ZJG N|N|T|N| 45 0 45 0 0 35 | 3 45 3| 3|z0
8 |Komunikacja spoleczna IPO-1-K8 NIN|T|N| 15 0 15 0 0 10 | 1 15 101 1 |20
9 |Etyka zawodowa IPO-1-EZ NIN|T|IN| 15 0 15 0 a 10 | 1 15 100 1 |20
10| Matematyka IPOMR-1-MAT1 N|IN|N|[N| 15 15 0 0 0 10 1 15 1011 | E
11 |Matematyka2 IPOMR-1-MATZ NIN|N[N| 15 15 o] 0 a 10 1 15 101 1 E
12 |Matematyka3 IPOMR-1-MAT3 NIN[N[N| 15 15 a 0 a 10 1 15 101 1 =
13 [Matematyka praktyczna w mechatronice 1 IPOMR-1-MATP 1 NIN|[N[T| 45 0 45 0 o] 35 a3 45 35] 3 |ZO
14 Matematyka praktyczna w mechatronice 2 IPOMR-1-MATP2 NIN|N[T| 45 [} 45 6] o] 35 | 3| 2 45 35| 3 |ZO
15 |Matematyka praktyczna w mechatronice 3 IPOMR-1-MATP3 N|N[N[T]| 45 0 45 0 0 35 | 3] 3 45 35| 3|20
16|Fizyka IPOMR-1-FIZ N|N|N|T| 60 30 15 15 o] 40 51 2]20|15 25] 3 |Z0| 10 15 18] 24 |HE
17 | Informatyka w mechatronice IPOMR-1-IM N[N|N|T| 45 15 0 30 o] 35 g1 2 18 30 35| 3 |20
18| Geometria | grafika inzynierska IPOMR-1-GIGI NIN|N[T| 45 15 30 0 o] 35 3| 2|15|30 35| 3 | E
19| Komputerowe wspomaganie projektowania KWP IPOMR-1-KWP N|N[N|T| 60 0 30 30 0 40 | 4| 3 30| 30 401 4 | E
20 |Podstawy programowania IPOMR-1-PPROG N|IN|N|[T| 60 30 0 30 ¢] 0 | 4| 2 30 30 50| 4 |ZO
21 |Mechanika 1 IPOMR-1-MECH1 NI{N|N|T| 45 15 30 8] 0 35 3| 2|15]30 35| 3 |Zo
22 |Mechanika 2 IPOMR-1-MECH2 NIN|IN|T| 30 15 15 0 0 20 2 15|18 2001 2| E
23| Teoria obwodow 1 IPOMR-1-TOB1 NIN|N|T| 30 15 15 0 0] 20 2201 15|15 20| 2 |ZO
24| Teoria obwoddw 2 IPOMR-1-TOB2 N[{N|N|T| 30 15 0 15 0 20 | o) 15 18 2002 |E
25| Technologia informacyjna IPOMR-1-TINF NIN|N|T| 30 15 0] 15 0 20|12 1]15 15 20| 2 |zO
26 |Przetworniki elektro-mechaniczne IPOMR-1-PELM N|ININ|T| 60 15 0 45 0 50 | 4] 3 15 45 50| 4 |Z0
27 | Systemy mechatroniczne IPOMR-1-SMA N|ININ|T| 30 18 0 15 0 201211 15 15 20012 | E
28 |Podstawy konstrukcji maszyn IPOMR-1-PKM N[N[N|T| 860 30 30 o] 8] 45 41 2 30|30 451 4 | E
29 |Podstawy elektroniki IPOMR-1-PELN NIN|IN|T| 60 30 0 30 0 45 41 2 30 30 45| 4 | E
30 |Podstawy modelowanla systeméw mechatronicznych IPOMR-1-PMSM NIN[N|N| 15 15 0 o] 0 10 | 1 15 0] 1 |20
31 |Podstawy mechatroniki IPOMR-1-PM NIN|N|T| 80 30 0 30 0 45 2 30 30 451 4 | E
32 |Metrologia i systemy pomiarowe 1 IPOMR-1-MiSP1 N|N|N|T| 45 30 0 15 0 3B |31 30 15 35| 3 |20
33 [Metrologia i systemy pomiarowe 2 IPOMR-1-MiSP2 NIN|N|T| 30 16 0 16 0 20 | 2| 1 15 15 2012 | E
34 |Techniki wytwarzania 1 IPOMR-1-TW1 N|{N|N|T| 60 0 45 18 0 45 s 45| 15 45 4 | E
35 | Techniki wytwarzania 2 IPOMR-1-TW2 NIN|IN|T| 30 0 15 18 0 20 ] [ 16| 15 200 2| E
3 POzdasstta:;i\i:;?;iﬂzgéhmk\wmechalromice lPI?;E’H;—?—?EivM TIW N T] 80 e 18 18 g e i 2 | AR
3 S}Z;Et;ngrg\?:;g?g:tz:ni;informatycznewmechatromice lplgng;;—?JgglimM T | NN|T] 45 15 o e o 59 Rl - 30 35 |edl=n
Programowanie obiektowe / IPOMR-1-PROB /
& P?ogramowanie obiektowe w mechatronice IPOMR-1-POwM i 18 0 28 & e
82 W&EL?:Z?;&??;:[&Z&L w mechatronice lplggsﬂ;wm?ﬁ—\cv';\ﬂ 5 40 ® 0 o0 o e 0 g0
B e asasiios " PONR-A s il B M 5 |4]2
41| Nechatonica rosolsw " POMR-A-RO il B L all Kl
% TE;;;;‘&?:’;’:;;NE’ w mechatronice lpﬂoﬁgsﬂéffi"SWM 45 18 0 40 32 2 s %
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45| 8ztuczne inteligencja IPOMR-1-8zI NIN|N|T| 45 15 o] 30 o] 30 3| 2 15 30
46 | Podstawy projektowania ukladéw mechatronicznych IPOMR-1-MUP NIN|N|T| 30 0 30 0 a 20 | 2] 2
47 |Dynamika maszyn IPOMR-1-DM NIN[N[T| 30 15 15 0 0 20121 15
48 [PWK1 * IPOMR-1-PWK1 TIN|IN[T] 30 0 30 0 Q 20 211 30 20 Z0
48 [PWHK2 * IPOMR-1-PWK2 TIN|N|T| 30 15 16 0 Qg 20 211
50 |Seminarium dyplomowe 1 IPOMR-1-SD1 N{N|N|N| 15 0 15 0 Q 10 1
51|Seminarium dyplomowe 2 IPOMR-1-5D2 N|N[N[N| 30 0 30 0 0 20 | 2
52 |Fakultet jezyka obcego PWSZ-1-FJO T|T[{N[N| 90 0 90 0 0 80 | O
53 |Przedmict ogdlnouczelniany do wyboru PWSZ-1-0U T 15 15 e} 0 0 0 1
54 |Przygotowanie do dyplomowania IPOMR-1-PD T] 0O 0 0 0 o] 2401 81| 8
55| Praktyki ** IPOMR-1-P 960 o 0] 0 960 0 35| 35
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GODZINY KONTAKTOWE w Semestr 1 Semestr 3 Semestr 4 Semestr 5 Semestr 6 Semestir 7
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g ~ PRZEDMIOTY SCIEZKI DYPLOMOWANIA; NO ESNE KONST LOGIE W MECHATRONICE ] S b : i
1 |CAD w optymalizacji konstrukeji mechatronicznych IPOMR-1-CWM-NKTwm T|{N|N|T| 30 15 0 0 20|21 15 15 20| 2
2 |Robotyzacja IPOMR-1-ROB-NKTwm TIN[N|T] 30 15 o] 15 0 20 2 15 2012 E
3 |Szybkie prolotypowanie ukladéw mechatronicznych IPOMR-1-8PUM-NKTwm TIN|N[T| 45 15 0 30 0 35 || a2 15 30 35| 3 |Z0
4 |Badania dodwiadczalne urzadzen mechatronicznych IPOMR-1-BDUM-NKTwm TIN|N[N| 15 15 0 0 0 10 |1]0 10| 1 jzo
5 |Wibroakustyka urzgdzen mechatronicznych IPOMR-1-WUM-NKTwm TIN|N|N| 15 15 0 0 0 10 | EE: 15 10| 1 |Z0
6 |Systemy CAM z elementami programowania CNC IPOMR-1-SCPR-NKTwm TIN|N[T| 45 15 0 30 0 25 | 3] 2 15 30 35] 3
7 |Systemy wizyjne, rozpoznawanie obrazéw IPOMR-1-SWRO-NKTwm TI(N|N|T| 45 15 0 30 0 3B 3]|2 30 35| 3 |ZO
8 |Projekt przejsciowy IPOMR-1-PP-NKTwm TIN[N[T]| 30 0 30 0 0 20 2] 2 20] 2 |ZO
9 [Nowe technologie IPOMR-1-NT-NKTwm TI(N|N|T| 60 30 16 15 0 45 | 4| 2 30|15 15 45| 4 | E
10| Mikrokentrolery | sterowanie cyfrowe IPOMR-1-MKISC-NKTwm T|N|N|T| 30 15 15 0 0 20 [ 2|1 15 20| 2
Zasilanie | zabezpieczanie urzadzer mechatronicznych / IPOMR-1-ZIZUM-NKTwm /
1
! Modelowanie i wizualizacja procesdéw technologicznych IPOMR-1-MWPT-NKTwm TN N T] %8 18 - 20 9 38 22 i # G |
Diagnostyka urzadzerielektrycznych w mechatronice / IPOMR-1-DUEWM-NKTwm /
12 ? S
Urzadzenia elektryczne w mechatronice IFOMR-1-UEWM-NKTwm T 45 15 0 30 o 35 2 19 30 b |
Sterowniki PLC / IPOMR-1-SPLC-NKTwm /
2 Zastosowanie sterownikdw PLC IPOMR-1-ZSPLC-NKTwm i 18 g 8 ° el 1 €@ g |
14 |Przedmiot zawodowy w jezyku angielskim 1 *** IPOMR-1-PzJA1-NKTwm 3o 0 30 0 0 201012]2 20| 2 |20
15 |Przedmiot zawodowy w jezyku angielskim 2 *** IPOMR-1-PzJA2-NKTwm 30 o] 30 o] 0 20 | 2 | 2 30 20| 2 |ZO
16 [Prakiia g 0 0 i & 0 0
RAZEM PRZEDMIOTY $CIEZKI DYPLOMOWANIA 540 |98 ;ig 2251 o |ass|as]es]l g 9i5lo]o O ofo]olo 10| o]ofofZBLI51105 4 |445] 13 451 g |108| 10| 1 |2 14955 751 g |1a5] 13| 1
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SPELNIENIE WARUNKOW: PUNKTY ECTS * Przedmiot wybieralny kierunku - przedmiot wybieralny kierunkowy ustalany corocznie przez Senat Uczelni
PRZEDMIOTY HUMANISTYCZNE MIN 5 ECTS TAK PRZEDMIOTY DOSKONALACE KOMPETENC.JE JEZYKOWE
MINIMUM 30% PKT ECTS DO WYBORU TAK PRZEDMIOTY HUMANISTYCZNE / SPOLECZNE = Praktyki - Istnieje mozliwosc odbycia praktyk dualnych wg Leszczynskiego Modelu Praktyk Dulanych w ilaéci 1820h
MINIMUM 50% PUNKTOW ECTS ZAJEC PRAKTYCZNYCH TAK ZAJECIA © CHARAKTERZE PRAKTYCZNYM (sem.3 - 300h.sem.4 » 46Ch, sem.5 = 300h, sem.B- 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 ZA GODZINY KONTAKTOWE Z WYKEADOWCA praktyki dualne koriczq sig egzaminem
960 GODZIN PRAKTYKI, 35 PKT ECTS TAK PUNKTY ECTS ZA PRACE WEASNA
PRZYGOTOWANIE DO DYPLOMOWANIA 240 GODZIN, 8 ECTS TAK SREDNIO GODZIN NA PUNKT ECTS (25-30) *** Przedmiot prowadzony w jezyku obcym ustalany corocznie przez Senat Uczelni
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PRZEDMIOT ZKI DYPLOMOWANIA: ) ) 5] e ' :
1 |Komunikacja w sieciach teleinformatycznych IPOMR-1-KwST-MwlE TIN|N|T| 75 30 45 ¢} 55 | 5|3 30 45 55|56 | E
2 |Podstawy optoelektroniki IPOMR-1-POP-MwIE TIN|IN|T| 30 15 15 o] 20 214 16 15 20
3 |Metody polowe w projektowaniu mikronapeddw IPOMR-1-MPwPM-MwIE TIN|IN|T| 30 15 15 o 20 |2 ] 1 15 201 2 | E
4 |Transmisja w systemach mechatronicznych IPOMR-1-TwSM-Mw|E TIN|N|T| 30 48 15 (4] 20 2 1 15 15 20| 2 |ZO
5 |Przemyslowe systemy wizyjne IPOMR-1-PSW-IMwIE TIN|IN|T| 30 15 15 o 20 211 B 15 20| 2 | E
& |Sterowanie i programowanie robotdw IPOMR-1-SiPR-MwIE TIN[N|N| 15 15 0 [¢] 10 1] & 15 0] 1
7 |Mikroprocesorowe uklady sterowania w systemach mechatronicznych IPOMR-1-MUSwSM-MwIE TIN|N|N| 15 18 0 ¢} 0110 100 1 |Z0
8 |Projekt przejsciowy IPOMRH-PP-MwIE TIN|IN|T| 45 0] 45 0 0 35 3 || 3 3| 3|20
9 |Komputerowe wspomaganie w mechatronice IPOMR-1-KwM-MwIE TININ|T| 30 15 15 0 o] 20 |2 | = 15| 15 20| 2 |20
10|Maszyny i naped elektryczny IPOMR-1-MINE-MwIE TIN|N|T| 30 15 0 15 o] 20 211 15 15 20| 2
11 |Automatyka napedu elektrycznego IPOMR-1-ANE-MwIE TIN|IN|T| 45 18 15 15 Q 35 3| 2 15115 15 35| 3 |ZzO
Zasilanie | zabezpieczanie urzadzeri mechatronicznych / IPOMR-1-ZIZUM-MwIE /
12
Modelowanie i wizualizacja proceséw technologicznych IPOMR-1-MWPT-MwlE T B T oS 15 0 i 0 | || = 1s =0 2 [
Diagnostyka urzgdzen elektrycznych w mechatronice / IPOMR-1-DUEWM-MWIE /
3
! Urzadzenia elekiryczne w mechatronice IPOMR-1-UEWM-MwIE T MM T e 8 g 18 g 20 [ 15 20| & (70
14 |Przedmiot zawodowy w jezyku angielskim 1 *** IPOMR-1-PzJA1-MwlE T|T|N|T| 30 o] 30 0 0 20)12])2 201 2 (zO
18| Przedmiot zawodowy w jezyku angielskim 2 *** IPOMR-1-PzJAZ-MwIE T|T|N|T| 30 4] 30 0 Q 20 =2 ]2 30 201 2 |zZO
16 |Mikrokontrolery i sterowanie cyfrowe w instalacjach elektrycznych IPOMR-1-MKiSC-MwIE TIN[N|T| 30 15 15 0 Q 20 12|1 15| 15 20| 2 |zO
17 | Praktyld 0 Q 0 0 a 0 [°]
N . 0
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SPELNIENIE WARUNKOW: PUNKTY ECTS * Przedmiot wybieralny kierunku - przedmiot wybieralny kierunkowy ustalany corocznie przez Senat Uczelni
PRZEDMIOTY HUMANISTYCZNE MIN 5 ECTS TAK PRZEDMIOTY DOSKONALACE KOMPETENCJE JEZYKOWE
MINIMUM 30% PKT ECTS DO WYBORU TAK PRZEDMIOTY HUMANISTYCZNE / SPOLECZNE ** Praktyki - Isinieje mozliwosé odbycla praktyk dualnych wg Leszczyriskiego Modelu Prakityk Dulanych w iloéci 1820h
MINIMUM 50% PUNKTOW ECTS ZAJEC PRAKTYCZNYCH TAK ZAJECIA O CHARAKTERZE PRAKTYCZNYM {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 8 PKT ECTS KOMPETENCJE JEZYKOWE TAK PUNKTY ECTS ZA GODZINY KONTAKTOWE Z WYKEADOWCA praktyki dualne koriczg sig egzaminem
960 GODZIN PRAKTYKI, 35 PKT ECTS TAK PUNKTY ECTS ZA PRACE WEASNA
PRZYGOTCWANIE DO DYPLOMOWANIA 240 GODZIN, 8 ECTS TAK SREDNIO GODZIN NA PUNKT ECTS (25-30) *** Przedmiot prowadzony w jezyku obcym ustalany corocznie przez Senat Uczelni

AKADEMIA NAUK STOSOWANYCH
im. Jona Amosa Komeriskiego w Lesznie

ul, Adt gﬂi{ckiewj
SamoRk

;}E’?fﬂﬂ Leszno
DENCKI




