AUTOMATYKA | ROBOTYKA 2009/10

STUDIA STACJONARNE | STOPNIA

Dni I Grupy Semestr 5
Godz. 1 I 2
I |815 - Qoo
Il. I915 - 100
. 10% - 11% .
X Podstawy Robotyki SK-107A
) v, J1115- 120
G v. |jows-13w . ]
S Oprogramowanie Robotow GG-226
%l VI, 1315 - 1400
) 1415 - 1500 i i . . .
QD VI LAB. Elektronika z Technikg Cyfrowg Cw. Teoria Sterowania SK-107A
g VI 1515 - 16% SK-2A
15 _ 00 , f ;
o IX. 16%° - 17 Gw. Teoria Sterowania GM-011 LAB. Elektronika z Technikg Cyfrowg
X, 1715 - 1800 SK-2A
XI. 1815 - 19%
XIl. 1915 - 200
L |815 - g
1. I915 - 100
M. 10%5 - 1100
Iv. 115 - 1200
' V. 1215 - 1300
% VI. 1315 - 1400
= VIL. 1415 - 1500
; VIIL. 1515 - 16%
IX. 1625 - 17%
X. 1715 - 180
XI. 1815 - 19%
XIl. 1915 - 20%
L |815 - Qoo
i Jots - 10 LAB. Technika Pomiarowa i
1. 1015 - 1100 Obrdbka Sygnatow LAB. Sterowanie
V. 1115 - 1200 GE-412 Mikroprocesorowe GE-512
V. 1215 - 1300 P .
© Cw. Jezyki GG-425A
8 i 1315 - 1400
. (=,—) VII. 1415 - 1500 LAB. Sterowanie
Vil 1515 - 16% Mikroprocesorowe GE-512
IX. 1615 - 17%
X. 1715 - 18%
XI. 1815 - 19%
Xll. 1915 - 200




|815 - Qoo

00 _ Q30
1. fors - 10 WF 8%-9
. 1015 - 1100 .
:3 151w Podstawy Robotyki SK-107A
« _ -
15 _ 00
40:') Y. 1213 Badania Mikromaszyn / Podstawy Ukladéw PLC GG-215
I VI, 1315 - 1400
15 _ 00
E vi. g4 - 15 Mikromaszyny Elektryczne GM-011
O v, JL15% - 16%
IX. 1615 - 17
X. 1715 - 18%°
XI. 1815 - 19%
XIl. 1915 - 2000
| |815 - goo , ]
— Cw. Jezyki GG-425A
Il. 915 - 10%°
1. 105 - 11% . .
VI TR Podstawy Napedow Przeksztaltnikowych GG-215
15 _ 00
= - 12 - 13 Mikromaszyny Elektryczne GG-215
Fc'w)" vi. |13 - 140
o viL__ 14" - 15% LAB. Technika Pomiarowa i
viil, J15% - 16% Obrdbka Sygnatow
IX. 1615 - 17%° GE-412
X. 1715 - 1800
XI. 185 - 19%
XIl. 1915 - 2Q%




