STUDIA NIESTACJONARNE Il STOPNIA

AUTOMATYKA i ROBOTYKA

Teoria i metody optymalizacii
s. 114 CL — wyktad (6/18)

Technika Eksperymentu
s. 2.21 B — wyktad (2/9)

KIELCE SEMESTR I

Technika Eksperymentu
s. 2.21 B — wyktad (4/9)

Jezyk Obcy
s.5.27 B-lab. (2/18)

Teoria i metody optymalizacii
s. 114 CL — wyktad (8/18)

Jezyk Obcy
s.5.27 B - lab. (4/18)

Jezyk Obcy
s.5.27 B - lab. (6/18)

Teoria i metody optymalizacii
s. 114 CL — wykfad (2/18)

Teoria i metody optymalizacji
S. 206 CL - lab. (2/9)

Teoria i metody optymalizacii
s. 114 CL — wyktad (10/18)

Zintegrowane systemy robo tyczne
S. 208 CL — lab. (18/18)

Teoria i metody optymalizacii
s. 114 CL — wyktad (4/18)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 106 CL — ¢wiczenia (2/9)

Teoria i metody optymalizacii
s. 114 CL — wyktad (12/18)

Teoria i metody optymalizacji
s. 102 HCL — wyklad (14/18)

Zintegrowane systemy robotyczne
s. 114 CL — wyktad (2/9)

Zintegrowane systemy robotyczne
s. 114 CL — wyktad (6/9)

Projektowanie efektorow robotow
s. 114 CL — wyktad (2/9)

Projektowanie efektoréw robotéw
s. 114 CL — wykfad (6/9)

Zintegrowane systemy robo tyczne
S. 208 CL — lab. (10/18)

Teoria i metody optymalizacji
s. 102 HCL — wyktad (16/18)

Zintegrowane systemy robo tyczne
S. 208 CL — lab. (12/18)

Teoria i metody optymalizacji
s. 206 CL - lab. (6/9)

Zintegrowane systemy robo tyczne
S. 208 CL - lab. (2/18)

Zintegrowane systemy robo tyczne
s. 208 CL - lab. (6/18)

Teoria i metody optymalizacji
s. 206 CL - lab. (4/9)

Teoria i metody optymalizacji
S. 206 CL - lab. (8/9)

Zintegrowane systemy robo tyczne
S. 208 CL — lab. (4/18)

Zintegrowane systemy robo tyczne
s. 208 CL - lab. (8/18)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 106 CL - ¢wiczenia (4/9)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 106 CL — ¢wiczenia (6/9)

Zintegrowane systemy robotyczne
s. 114 CL — wyktad (4/9)

Zintegrowane systemy robotyczne
s. 114 CL — wyktad (8/9)

Zintegrowane systemy robo tyczne
S. 208 CL — lab. (14/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
s. 114 CL — wyktad (2/18)

Projektowanie efektorow robotow
s. 114 CL — wyktad (4/9)

Projektowanie efektorow robotéw
s. 114 CL — wykfad (8/9)

Zintegrowane systemy robo tyczne
S. 208 CL — lab. (16/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazéw
s. 114 CL — wyktad (4/18)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 114 CL — wyktad (2/9)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 114 CL — wyktad (4/9)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 114 CL — wyktad (6/9)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 114 CL — wyktad (8/9)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 106 CL - projekt (2/9)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 106 CL - projekt (4/9)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 106 CL — projekt (6/9)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 106 CL — projekt (8/9)

Praca przejsciowa
Projekt (2/18) s. 114 CL

Praca przejsciowa
Projekt (4/18) s. 114 CL

Proj. ER s. 114 CL — wykad (9/9)

Zintegrowane SR s. 114 CL — wykt. (9/9)

Technologia i Projektowanie ZSO
s. 106 CL — cwiczenia (8/9)

Praca przejsciowa Praca przejsciowa
Projekt (6/18) s. 114 CL Projekt (8/18) s. 114 CL
24 26 28 28




STUDIA NIESTACJONARNE Il STOPNIA

AUTOMATYKA i ROBOTYKA

KIELCE SEMESTR ||

Teoria i metody optymalizacii
s. 102 HCL — wykfad (18/18)

Technika Eksperymentu
s. 2.21 B — ¢wiczenia (4/9)

Technika Eksperymentu
s. 2.21 B — wyktad (6/9)

Technika Eksperymentu
S. 2.21 B - ¢wiczenia (6/9)

TiP ZS0 s. 106 CL - cwiczenia (9/9)
Teoria i MO 's. 206 CL — lab. (9/9)

Jezyk Obcy
s.5.27 B -lab. (8/18)

Jezyk Obcy
s.5.27 B -lab. (10/18)

Jezyk Obcy
s.5.27 B -lab. (12/18)

Praca przejsciowa

Projekt (10/18) . 114 CL

Komputerowe systemy pomiarowe
s. 114 CL — wykfad (2/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
s. 114 CL — wyktad (6/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
s. 114 CL — wykfad (10/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
s. 102 HCL — wykfad (14/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
s. 114 CL — wykfad (4/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
s. 114 CL — wyktad (8/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
s. 114 CL — wykfad (12/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
s. 102 HCL — wykfad (16/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazéw

s. 114 CL — wyktad (6/18)
Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazéw

Komputerowe systemy pomiarowe
S. 205 CL — lab. (2/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
S. 205 CL — lab. (10/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
S. 205 CL — lab. (14/18)

s. 114 CL - wykfad (8/18)
TiP ZSO's. 114 CL — wykfad (9/9)

Komputerowe systemy pomiarowe
S. 205 CL — lab. (4/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
S. 205 CL - lab. (12/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
S. 205 CL — lab. (16/18)

TiP ZSO s. 106 CL — ¢wiczenia (9/9)
Technika Eksperymentu

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
S. 106 CL - lab. (2/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
s. 106 CL - lab. (10/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
S. 106 CL — lab. (14/18)

s. 2.21 B — ¢wiczenia (2/9)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
S. 106 CL - lab. (4/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
S. 106 CL — lab. (12/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
s. 106 CL — lab. (16/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazéw
s. 114 CL — wykfad (10/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
s. 114 CL — wykfad (14/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
s. 114 CL — wyktad (18/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazéw
s. 114 CL — wyktad (12/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
s. 114 CL — wykfad (16/18)

Modelowanie i symulacja Il
s. 1.08 B — wykfad (2/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
S. 205 CL — lab. (6/18)

Teoria sterowania
s. 1.08 B — wyktad (2/18)

Modelowanie i symulacja Il
s. 1.08 B — wykfad (4/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
S. 205 CL — lab. (8/18)

Teoria sterowania
s. 1.08 B — wyktad (4/18)

Teoria sterowania
s. 3.14 —lab. (2/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
s. 106 CL - lab. (6/18)

Praca przejsciowa
Projekt (12/18) s. 114 CL

Teoria sterowania
s. 3.14 —lab. (4/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazéw
s. 106 CL - lab. (8/18)
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STUDIA NIESTACJONARNE [l STOPNIA

Technika Eksperymentu
s. 2.21 B —wyktad (8/9)

AUTOMATYKA i ROBOTYKA

Teoria sterowania
s. 1.08 B — wyktad (10/18)

Technika Eksperymentu
s. 2.21 B — ¢wiczenia (8/9)

KIELCE SEMESTR |I

Technika Eksp. s. 2.21 B —w. (9/9)

Technika Eksp. s. 2.21 B—¢w. (9/9)

Jezyk Obcy
s.5.27 B —lab. (14/18)

Teoria sterowania
s. 1.08 B — wyktad (12/18)

Jezyk Obcy
s.5.27 B -lab. (16/18)

Teoria sterowania
s. 1.07 B — wyktad (18/18)

Jezyk Obcy
s.5.27 B —lab. (18/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
s. 114 CL — wykfad (18/18)

Modelowanie i symulacja Il
s. 1.08 B — wykfad (10/18)

Teoria sterowania
s. 1.08 B — wyktad (14/18)

Komputerowe systemy pomiarowe
s. 205 CL - lab. (18/18)

Modelowanie i symulacja I
s. 1.08 B — wykfad (12/18)

Teoria sterowania
s. 1.08 B — wyktad (16/18)

Teoria sterowania
S. 3.14 - lab. (14/18)

Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazow
s. 106 CL - lab. (18/18)

Teoria sterowania
s. 3.14—¢w. (2/9)

Teoria sterowania

Teoria sterowania
S. 3.14—cw. (4/9)

Teoria sterowania
S. 3.14 - lab. (10/18)

Teoria sterowania
S. 3.14 - lab. (16/18)

s. 1.08 B — wyklad (6/18)

Teoria sterowania
S. 3.14 - lab. (12/18)

Teoria sterowania
S. 3.14—pr.. (6/9)

Teoria sterowania
s. 1.08 B — wyktad (8/18)

Modelowanie i symulacja Il
S. 208 CL - lab. (2/9)

Teoria sterowania
S. 3.14—pr.. (4/9)

Teoria sterowania
s. 3.14—pr.. (8/9)

Praca przejsciowa
Projekt (14/18) s. 114 CL

Modelowanie i symulacja Il
S. 208 CL — lab. (4/9)

Praca przejsciowa
Projekt (16/18) s. 114 CL

Modelowanie i symulacja I
s. 1.08 B — wykfad (6/18)
Modelowanie i symulacja I
s. 1.08 B — wyktad (8/18)
Teoria sterowania
s. 3.14 - lab. (6/18)
Teoria sterowania
s. 3.14 - lab. (8/18)
Teoria sterowania
S. 3.14—pr.. (2/9)

Modelowanie i symulacja Il
s. 1.08 B — wykfad (14/18)

Modelowanie i symulacja Il
s. 1.08 B — wykiad (18/18)

Modelowanie i symulacja Il
s. 1.08 B — wyktad (16/18)

Teoria sterowania
S.3.14 - lab. (18/18)

Teoria sterowania
s. 3.14 - ¢w. (6/9)

Teoria sterowania s. 3.14 - pr.. (9/9)

Teoria sterowania s. 3.14 — ¢w. (9/9)

Teoria sterowania
s. 3.14 - ¢w. (8/9)

Model. i symulacja Il s. 208 CL - 1. (9/9)

Modelowanie i symulacja Il
S. 208 CL — lab. (6/9)

Praca przejsciowa
Projekt (18/18) s. 114 CL

Modelowanie i symulacja Il
S. 208 CL — lab. (8/9)
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STUDIA NIESTACJONARNE Il STOPNIA Automatyka i Robotyka KIELCE SEMESTR Il

Teoria sterowania wyktad prof. dr hab. inz. Zbigniew KORUBA 18
Teoria sterowania éwiczenia mgr inz. Marta GRZYB 3.14B 9
Teoria sterowania laboratorium mgr inz. Marta GRZYB 3.14B 18
Teoria sterowania projekt mgr inz. Marta GRZYB 3.14B 9
2. | Modelowanie i symulacja Il wykfad dr hab. inz. Leszek RADZISZEWSKI, prof. PSk 18
Modelowanie i symulacja I laboratorium mgr inz. Dawid PIETRALA 208 CL 9
3. | Teoria i metody optymalizacji wyktad dr hab. inz. Dariusz JANECKI prof. PSk 114 CL 18
Teoria i metody optymalizacii laboratorium mgr inz. Krzysztof BORKOWSKI 206 CL 9
4. | Zintegrowane systemy robotyczne wyktad drinz. Pawet taski 9
Zintegrowane systemy robotyczne laboratorium mgr inz. Anna Annusewicz 208 CL 18
5. | Jezyk Obcy laboratorium mgr Matgorzata LACZEK 5.27B 18
6. | Technika Eksperymentu wyktad dr hab. inz. Wiodzimierz MAKIELA prof. PSk 9
Technika Eksperymentu éwiczenia dr inz. Damian GOGOLEWSKI 9
7. | Projektowanie efektordw robotow wyktad drinz. Pawet taski 9
8. | Praca przejsciowa projekt 18
Razem: 198
Specjalnos$¢: Automatyka Przemystowa
9. | Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazéw wyktad mgr inz. Krzysztof BORKOWSKI 102 HCL 18
Techniki wizyjne i przetwarzanie obrazéw laboratorium mgr inz. Krzysztof BORKOWSKI 106 CL 18
10. | Komputerowe systemy pomiarowe wyktad dr hab. inz. Leszek Cedro, prof. PSk 102 HCL 18
Komputerowe systemy pomiarowe laboratroium mar inz. Hubert WISNIEWSKI 205 HCL 18
11. | Technologia i projektowanie zautomatyzowanych systeméw obrébkowych wyktad dr inz. Stanistaw DZIECHCIARZ 102 HCL 9
Technologia i projektowanie zautomatyzowanych systeméw obrébkowych éwiczenia mgr inz. Krzysztof BORKOWSKI 106 CL 9
Technologia i projektowanie zautomatyzowanych systeméw obrébkowych projekt dr inz. Stanistaw DZIECHCIARZ 106 CL 9
Przedmioty Specjalistyczne AP: 99
| | | |  Suma 297

* Zjazdy zaznaczone kolorem czerwonym dotycza tylko Il stopnia



