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1 Zestaw kurséw i grup kurséw obowigzkowych i wybieralnych w ukladzie semestralnym

Semestr 1

Kursy obowigzkowe liczba punktéw ECTS: 4

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe | w | ¢ |1 P kierunk. Z7ZU | CNPS | laczna | zajeé | kursu/ s6b3 ogélno-| o char. [ rodzaj® | typ”
/grupy kurséw | kurséw oznaczy¢ symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? | nym®
1 | MAT001440W | Matematyka 1 K2AIR-WO01 | 15 30 1 1 T Z @) P(1) KO Ob
2 FZP004901W Fizyka 1 K2ATR_W02 15 30 1 0,5 T Z O PD Ob
3 FLEU00001S Komunikacja spoteczna K2AIR_U03 15 60 2 1 T Z O KO Ob
K2AIR_KO01
Razem 21000 45 120 4 2,5 P(1)
Grupa kurséw obowiazkowych liczba punktéw ECTS: 23
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe | w | ¢ |1 p kierunk. Z7ZU | CNPS | laczna | zajeé | kursu/ séb3 ogblno-| o char. | rodzaj® [ typ"
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? | nym
1 AREU12004W | Metody matematyczne automatyki i | 2 K2AIR-WO07,| 30 80 6 2 T E(w) K Ob
robotyki (GK) K2AIR_-W09
2 | AREU12004C | Metody matematyczne automatyki i 2 K2AIR_UO8, | 30 100 0 2 T Z P (3) K Ob
robotyki (GK) K2AIR_U09
3 AREU15003W | Teoria i metody optymalizacji (GK) 2 K2AIR-WO06 | 30 90 5 2 T Z K Ob
4 | AREU15003P | Teoria i metody optymalizacji (GK) 1 K2AIR_UO7 15 90 0 1 T Z P (3) K Ob
5 | AREU17002W | Modelowanie i identyfikacja (GK) 2 K2AIR-WO05 | 30 90 6 2 T Z K Ob
6 | AREU17002L | Modelowanie i identyfikacja (GK) 2 K2AIR_U06 30 90 0 2 T 7 P (2) K Ob
7 | AREUO0005W | Teoria sterowania (GK) 2 K2AIR_-W04 | 30 60 6 2 T E(w) K Ob
8 | AREUO00005C | Teoria sterowania (GK) 2 K2AIR_U04 30 60 0 1 T 7 P (3) K Ob
K2AIR_U05
9 | AREUO00005L Teoria sterowania (GK) 1 K2AIR_U04 15 60 0 2 T Z P (2) K Ob
K2AIR_U05
Razem 8|14 (3|1 240 720 23 16 P(13)
Kursy wybieralne (minimum 30 godzin w semestrze) liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe | w | ¢ |1 P kierunk. Z7ZU | CNPS | laczna | zajeé | kursu/ séb3 ogélno-| o char. | rodzaj® [ typ”
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? | nym®
1 Jezyk obcy Al 3 K2EKA_U02| 45 60 2 1 T Z @) P(1) PD Ob
2 Jezyk obcy B2+ 1 K2EKA_UO01| 15 30 1 1 T Z @) P(1) PD Ob
Razem 0|4]0]0 60 90 3 2 P(2)




Razem w semestrze

Calkowita liczba godzin Laczna Laczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw  ECTS
godzin godzin punktéw zajeé BK!
77U CNPS ECTS

w é 1 P s
10 | 8 3 1 1 345 930 30 20,5

IBK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zaje¢ wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna — T, zdalna — Z

3Egzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisa¢ w nawiasie forme kursu koficowego (w, c, 1, s, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztatcenia ogélnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S — specjalnosciowy

"W — wybieralny, Ob — obowigzkowy



Semestr 2
Kursy wybieralne - Robotyka (ARR)

liczba punktéw ECTS: 4

Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe | w | ¢ |1 p | s | kierunk. 727U | CNPS | laczna | zajeé¢ | kursu/ séb3 ogblno-| o char. | rodzaj® [ typ"
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? | nym®
1 | AREU12106S Seminarium specjalnosciowe 2 | S2ARR_U08 | 30 60 2 1 T Z P(1) S Ob
2 AREU00113P Projekt specjalnosciowy 2 2 S2ARR_U09 30 40 2 T Z S Ob
S2ARR._U11
S2ARR_U14
S2ARR_KO01
Razem 0|0 |0)|2]2 60 100 4 3 P(1)
Grupa kurséw wybieralnych - Robotyka (ARR) liczba punktéw ECTS: 26
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe | w [ ¢ [1 [ p [ s | kierunk. ZZU | CNPS | laczna | zajeé | kursu/ | s6b> ogblno-| o char. | rodzaj® | typ"
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? | nym
1 | AREU00119W | Algorytmy robotyki mobilnej (GK) 1 S2ARR_-W10| 15 40 4 1 T Z S Ob
2 | AREU00119L Algorytmy robotyki mobilnej (GK) 1 S2ARR_U10 15 40 0 1 T Z P(1) S Ob
S2ARR_U11
3 | AREU00119S Algorytmy robotyki mobilnej (GK) 1 | S2ARR_U10 15 40 0 1 T Z P(1) S Ob
S2ARR_U11
4 AREUO00118W | Rozproszone  systemy  sterowania | 1 S2ARR-WO08| 15 30 4 1 T Z S Ob
(GK)
5 | AREU00118L Rozproszone  systemy  sterowania 2 S2ARR_U09 | 30 0 0 2 T Z P (2) S Ob
(GK)
6 | AREU00121W | Metody sztucznej inteligencji (GK) 2 S2ARR-W04| 30 60 5 2 T E(w) S Ob
7 | AREU00121P | Metody sztucznej inteligencji (GK) 1 S2ARR_U05 | 15 45 0 2 T Z P(2) S Ob
8 | AREU00103W | Systemy zdarzeniowe (GK) 2 S2ARR-W03| 30 60 4 2 T Z S Ob
9 | AREUO00103P | Systemy zdarzeniowe (GK) 2 S2ARR_U04 | 30 60 0 2 T 7 P(2) S Ob
10 | AREU00102W | Sterowanie adaptacyjne 1 odporne | 2 S2ARR_-WO02| 30 60 5 1 T E(w) S Ob
(GK)
11 | AREU00102C Sterowanie adaptacyjne i odporne 1 S2ARR_U02 15 45 0 1 T Z P(1,5) S Ob
(GK) S2ARR_U03
12 | AREU00102L Sterowanie adaptacyjne 1 odporne 1 S2ARR_U02 15 45 0 1 T Z P(1,5) S Ob
(GK) S2ARR_U03
13 | AREUO00120W | Systemy sterowania robotéw (GK) 2 S2ARR_-WO01| 30 60 4 2 T Z S Ob
14 | AREU00120P | Systemy sterowania robotéw (GK) 1 S2ARR_UO1 15 30 0 2 T Z P(1) S Ob
Razem 1001 [ 4 |4 |1 300 615 26 21 P(12)
Razem w semestrze
Calkowita liczba godzin baczna baczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téw  ECTS
godzin godzin punktéw zajeé BK!
ZZU CNPS ECTS
w ¢é 1 P s
10 | 1 4 6 3 360 715 30 24




Semestr 3

Kursy obowigzkowe liczba punktéw ECTS: 3
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe | w | ¢ |1 p | s kierunk. Z7ZU | CNPS | laczna | zajeé | kursu/ s6b3 ogélno-| o char. | rodzaj® [ typ”
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? | nym®
1 ZMZ000387TW | Przedsiebiorczos$é 1 K2AIR-W03| 15 30 3 1 T Z @) KO Ob
ZMZ000387S Przedsigbiorczosé 1 | K2AIR-K02 15 60 0 1 T Z @) P (2) KO Ob
Razem 1]0]0]0]1 30 90 3 2 P(2)
Kursy wybieralne - Robotyka (ARR) liczba punktéw ECTS: 20
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe | w [ ¢ [1 [ p [ s | kierunk. ZZU | CNPS | laczna | zajeé | kursu/ | s6b3 ogblno-| o char. | rodzaj® | typ"
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? | nym®
1 | AREU00110S Seminarium dyplomowe 2 | S2ARR_U14 | 30 90 3 1 T Z P(3) S Ob
AREU17111* Praca dyplomowa S2ARR_U13 | 150 360 15 6 T Z P (12) S Ob
S2ARR_K02
3 | AREUO00112W | Metody rozpoznawania sceny 1 S2ARR-WO06| 15 60 2 2 T Z S Ob
S2ARR_-W04
S2ARR-W09
Razem 1100|022 195 510 20 9 P(15)
Grupa kurséw wybieralnych - Robotyka (ARR) liczba punktéw ECTS: 7
Tygodniowa Liczba Liczba Kurs/grupa kurséw
liczba godzin Symbol godzin pkt. ECTS Forma? | Spo-
Lp| Kod kursu | Nazwa kursu/grupy kurséw (grupe | w [ ¢ [1 [ p [ s | kierunk. ZZU | CNPS | laczna | zajeé | kursu/ | s6b3 ogblno-| o char. | rodzaj® | typ"
/grupy kurséw | kurséw oznaczyé symbolem GK) efektu BK! | grupy zali- uczel- | praktycz-
ksztalcenia kurséw | czenia | niany? | nym®
1 | AREU00123W | Planowanie ruchu robotéw (GK) 2 S2ARR_-WO05| 30 60 3 1 T Z S Ob
2 | AREU00123S Planowanie ruchu robotéw (GK) 1 | S2ARR.UO7 | 15 30 0 1 T Z P(1) S Ob
3 | AREU00115W | Roboty spoteczne (GK) 1 S2ARR-WO07| 15 30 2 0,5 T Z S Ob
4 | AREU00115L Roboty spoteczne (GK) 1 S2ARR_U06 | 15 30 0 0,5 T Z P (1) S Ob
5 | AREU00122W | Uczenie maszynowe (GK) 1 S2ARR-W11| 15 30 2 1 T Z S Ob
6 | AREU00122L Uczenie maszynowe (GK) 1 S2ARR_U12 | 15 30 0 1 T Z P(1) S Ob
Razem 410|201 105 210 7 5 P(3)

IBK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna — T, zdalna — Z

3Egzamin — E, zaliczenie na ocene — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisa¢ w nawiasie forme kursu koricowego (w, ¢, 1,8, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogblnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S — specjalnosciowy

"W — wybieralny, Ob — obowiazkowy



Razem w semestrze

Calkowita liczba godzin Laczna Laczna Laczna Liczba punk-
liczba liczba liczba téow  ECTS
godzin godzin punktéw zajeé BK!
77U CNPS ECTS

w é 1 P s
6 0 2 0 4 330 810 30 16

2 Zestaw egzaminéw w ukladzie semestralnym

’ Kod kursu \ Nazwy kurséw konczacych sie egzaminem \ Semestr ‘
AREU00121 | 1. Metody sztucznej inteligencji 2
AREU00102 | 2. Sterowanie adaptacyjne i odporne 2
AREU12004 | 1. Metody matematyczne automatyki i robotyki 1
AREU00005 | 2. Teoria sterowania 1

3 Liczby dopuszczalnego deficytu punktéw ECTS po poszczegdlnych semestrach

Semestr Dopuszczalny deficyt punktow ECTS po semestrze
1 8
2 8

Deficyt liczony jest z uwzglednieniem WSZYSTKICH kurséw/grup kurséw, réwniez nietechnicznych. Deficyt po semestrze 2 dotyczy
TYLKO kurséw/grup kurséw niezaliczonych w semestrze 1 (wszystkie kursy/grupy kurséw z semestru 2 musza by¢é zaliczone).

I1BK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezpogredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna — T, zdalna — Z

3Egzamin — E, zaliczenie na oceng — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisaé w nawiasie forme kursu koticowego (w, c, 1, s, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogblnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S — specjalnosciowy

"W — wybieralny, Ob — obowiazkowy

IBK -liczba punktéw ECTS przypisanych godzinom zajeé wymagajacych bezposredniego kontaktu nauczycieli i studentéw

2Tradycyjna — T, zdalna — Z

3Egzamin — E, zaliczenie na ocene — Z. W grupie kurséw po literze E lub Z wpisa¢ w nawiasie forme kursu konicowego (w, ¢, 1,8, p)
4Kurs/ grupa kurséw Ogélnouczelniany — O

5Kurs/ grupa kurséw Praktyczny — P. W grupie kurséw w nawiasie wpisaé liczbe punktéw ECTS dla kurséw o charakterze praktycznym
SKO - ksztalcenia ogélnego, PD — podstawowy, K — kierunkowy, S — specjalnosciowy

"W — wybieralny, Ob — obowigzkowy



Opinia wlasciwego organu Samorzadu Studenckiego:

Data Imie, nazwisko i podpis przedstawiciela studentéw

Data Podpis Dziekana



