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Interdyscyplinarny projekt
zespolowy
10RIM1- 3
255302001085 30

Teoria sterowania

10RIM1- 1 1
258301005970 15 15

Automatyzacja pojazdéw, maszyn
roboczych i Srodkéw transportu
10RIM1- 1 1
258302006318 15 15

Dynamika maszyn

i robotow
10RIM1- 1 1
2558301006314 | 15 15

Uklady napedowe - serwonapedy,
energooszczedne
10RIM1- 1
255302006319 | 15

Wirtualizacja i owe

projektowania stanowisk zrobotyzowanych
10RIM1- 1 2
258303006323 15 30

Systemy nadzoru nadrzednego w
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10RIM1- 1 2
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10RIM1- 1 1
258302006320 15 15

Zastosowania bioniki w robotyce

10RIMI- 1
258303006324 | 15

Cyfrowa aparatura kontrolno-
pomiarowa w procesach wytwarzania
10RIM1- 1 1
258301006316 | 15 15

Programowanie i integracja aplikacji
sieciowych w automatyce przemyslowej
10RIM1- 1 2
258302006321 | 15 30

Elastyczne systemy wytwoércze

10RIMI- 1
255303006325 | 15

Projektowanie systemow
mechatronicznych
10RIM1- 1 1
258301006317 | 15 15

Narzedzia mechatroniczne i
programowanie obrabiarek CNC
10RIM1- 1 1
258302006322 15 15

Technologie laserowe

10RIMI- 1
255303006326 15

Programowanie mobilne

10RIMO- 2
255301002021 30

Systemy zabezpieczen w
automatyce przemyslowej
10RIM1- 1 1
255302006687 | 15 15

Podstawy negocjacji
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255303000916 | 15

Mechanika analityczna /E/
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Autoprezentacja
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Seminarium dyplomowe

10RIMO- 1
255303000056 15

Teoria i metody
optymalizacji
10RIMO- 2 2
258301005968 15 15

Metodyka badan naukowych i planowanie
eksperymentu, zarzadzanie projektami
10RIMO- 1
258302006309 15

Praca dyplomowa

10RIMO- 16
255303000057 10

Dynamika, drgania,

Aplikacje mechatroniczne

Technika laserowa
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