
AUTOMATYKA I ROBOTYKA    2009/10
STUDIA  STACJONARNE  I STOPNIA

Dni
Semestr 5

1 2

P
on

ie
dz

ia
łe

k

I.

II.

III. Podstawy Robotyki  SK-107A
IV.

V. Oprogramowanie Robotów   GG-226
VI.

VII.

VIII.

IX.

X.

XI.

XII.

W
to

re
k

I.

II.

III.

IV.

V.

VI.

VII.

VIII.

IX.

X.

XI.

XII.

Ś
ro

da

I.

II.

III.

IV.

V.

VI.

VII.

VIII.

IX.

X.

XI.

XII.

                   Grupy       
Godz.

815 - 900

915 - 1000

1015 - 1100

1115 - 1200

1215 - 1300

1315 - 1400

1415 - 1500 LAB. Elektronika z Techniką Cyfrową  
SK-2A Ćw. Teoria Sterowania SK-107A

1515 - 1600

1615 - 1700

Ćw. Teoria Sterowania GM-011 LAB. Elektronika z Techniką Cyfrową  
SK-2A1715 - 1800

1815 - 1900

1915 - 2000

815 - 900

915 - 1000

1015 - 1100

1115 - 1200

1215 - 1300

1315 - 1400

1415 - 1500

1515 - 1600

1615 - 1700

1715 - 1800

1815 - 1900

1915 - 2000

815 - 900

915 - 1000     LAB. Technika Pomiarowa i       
         Obróbka Sygnałów               

 GE-412
1015 - 1100 LAB. Sterowanie 

Mikroprocesorowe  GE-5121115 - 1200

1215 - 1300

Ćw. Języki   GG-425A
1315 - 1400

1415 - 1500 LAB. Sterowanie 
Mikroprocesorowe  GE-5121515 - 1600

1615 - 1700

1715 - 1800

1815 - 1900

1915 - 2000



C
zw

ar
te

k
I.

II.

III. Podstawy Robotyki   SK-107A
IV.

V.
Badania Mikromaszyn / Podstawy Układów PLC   GG-215

VI.

VII. Mikromaszyny Elektryczne  GM-011
VIII.

IX.

X.

XI.

XII.

P
ią

te
k

I.

II.

III.
Podstawy Napędów Przekształtnikowych   GG-215

IV.

V.
Mikromaszyny Elektryczne    GG-215

VI.

VII.

VIII.

IX.

X.

XI.

XII.

815 - 900

WF  800 - 930
915 - 1000

1015 - 1100

1115 - 1200

1215 - 1300

1315 - 1400

1415 - 1500

1515 - 1600

1615 - 1700

1715 - 1800

1815 - 1900

1915 - 2000

815 - 900

Ćw. Języki   GG-425A
915 - 1000

1015 - 1100

1115 - 1200

1215 - 1300

1315 - 1400

1415 - 1500     LAB. Technika Pomiarowa i       
         Obróbka Sygnałów               

 GE-412
1515 - 1600

1615 - 1700

1715 - 1800

1815 - 1900

1915 - 2000


