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08:00 TYDZIEŃ przedmiot SIiB -lab

prowadzący J. Balcerek
NIEPARZYSTY sala CM-229

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

09:30 PARZYSTY sala

09:45 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

11:15 PARZYSTY sala

11:45 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

13:15 PARZYSTY sala

13:30 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

15:00 PARZYSTY sala

15:10 TYDZIEŃ przedmiot ARL -proj
prowadzący W. Giernacki

NIEPARZYSTY sala A8/1
TYDZIEŃ przedmiot ARL -proj ZZP -proj

prowadzący W. Giernacki T. Piaścik
16:40 PARZYSTY sala A8/1 325

16:50 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot ZZP -proj
prowadzący T. Piaścik

18:20 PARZYSTY sala 325
18:30 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

20:00 PARZYSTY sala

08:00 TYDZIEŃ przedmiot ARM -lab ZPO -lab
prowadzący K. Młodzikowski D. Pieczyński

NIEPARZYSTY sala CM-321 CM-317
TYDZIEŃ przedmiot ARM -lab ZPO -lab

prowadzący K. Młodzikowski D. Pieczyński
09:30 PARZYSTY sala CM-321 CM-317

09:45 TYDZIEŃ przedmiot ZPO -lab ARM -lab
prowadzący D. Pieczyński K. Młodzikowski

NIEPARZYSTY sala CM-317 CM-321
TYDZIEŃ przedmiot ZPO -lab ARM -lab

prowadzący D. Pieczyński K. Młodzikowski
11:15 PARZYSTY sala CM-317 CM-321

11:45 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala 117 117x 119
TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

13:15 PARZYSTY sala 117 117x 119
13:30 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala 117 117x
TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

15:00 PARZYSTY sala 117 117x
15:10 TYDZIEŃ przedmiot Pracownia badawcza 15.10-17.35

prowadzący

NIEPARZYSTY sala CM-317
TYDZIEŃ przedmiot Pracownia badawcza 15.10-17.35 SiUT -lab

prowadzący A. Konieczka
16:40 PARZYSTY sala CM-317 CM-226

16:50 TYDZIEŃ przedmiot Pracownia badawcza 15.10-17.35
prowadzący K. Urbański D. Łuczak

NIEPARZYSTY sala CM-317
TYDZIEŃ przedmiot Pracownia badawcza 15.10-17.35 SiUT -lab

prowadzący K. Urbański D. Łuczak A. Konieczka
18:20 PARZYSTY sala CM-317 CM-226

18:30 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

20:00 PARZYSTY sala

08:00 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

09:30 PARZYSTY sala

09:45 TYDZIEŃ przedmiot PO II-Grafika 3D ZMPRPiPZ -lab
prowadzący A. Gramala P. Drapikowski

NIEPARZYSTY sala A8/1 A8/2
TYDZIEŃ przedmiot PO II-Grafika 3D ZMPRPiPZ -lab

prowadzący A. Gramala P. Drapikowski
11:15 PARZYSTY sala A8/1 A8/2

11:45 TYDZIEŃ przedmiot ZMPRPiPZ -lab PO II-Grafika 3D
prowadzący P. Drapikowski A. Gramala

NIEPARZYSTY sala A8/2 A8/1
TYDZIEŃ przedmiot ZMPRPiPZ -lab PO II-Grafika 3D

prowadzący P. Drapikowski A. Gramala
13:15 PARZYSTY sala A8/2 A8/1

13:30 TYDZIEŃ przedmiot PO I EAD -lab ZNiMPRA -lab EP -lab PO: SAzSW -lab
prowadzący P. Kaczmarek A. Szymko P. Pawłowski M. Dąbrowski

NIEPARZYSTY sala CM-320 CM-321 424 411 CM-229 CM-226
TYDZIEŃ przedmiot PO I EAD -lab ZNiMPRA -lab PO: SAzSW -lab EP -lab

prowadzący P. Kaczmarek A. Szymko M. Dąbrowski P. Pawłowski
15:00 PARZYSTY sala CM-320 CM-321 424 411 CM-226 CM-229

15:10 TYDZIEŃ przedmiot ZNiMPRA -lab PO I EAD -lab
prowadzący P. Kicki P. Kaczmarek

NIEPARZYSTY sala CM-321 CM-320 424 411
TYDZIEŃ przedmiot ZNiMPRA -lab PO I EAD -lab

prowadzący P. Kicki P. Kaczmarek
16:40 PARZYSTY sala CM-321 CM-320 424 411

16:50 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

18:20 PARZYSTY sala

18:30 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

20:00 PARZYSTY sala

PO 2: WZSP -lab
S. Brock
H-21C/3

PO 2: WZSP -lab
S. Brock
H-21C/3
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M. Dąbrowski
CM-226

ZSDiM -lab

G. Waligóra
312

PO: SAzSW -proj

1 1
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Teoria i metody optymalizacji

1

732 308 1.6.21 BT
ZSDiM -lab Zaawan. narzędzia i met. Program. robotów autonom.

Zaawan. narzędzia i met. Program. robotów autonom. TiMO -lab

2
D. Łuczak K. Walas G. Waligóra

3

Zaaw. Syst.  diagnostyki  i  monitorowania
732 308 1.6.21 BT

TiMO -lab
D. Łuczak K. Walas G. Waligóra

119 L-022 117

Autonomiczne roboty mobilne Integracja syst. Aut / I poł sem. Uczenie maszynowe w SW

117 312119 L-022
D. Łuczak P. Skrzypczyński M. Kiełczewski T. Marciniak

Integracja syst. Aut / I poł sem. Uczenie maszynowe w SWZaaw. Syst.  diagnostyki  i  monitorowania Autonomiczne roboty mobilne

PO 1: Sterowanie procesami nieliniowymi PO I:Eksploracyjna analiza danych Komunikacja interpersonalna

312
M. Kiełczewski T. MarciniakD. Łuczak P. Skrzypczyński

L. Szczuka-DornaS. Brock W. Giernacki
PO 2: Wybrane zast. sterowników programowalnych Autonomiczne roboty latające Komunikacja interpersonalna

216117 210

117 L-022 216
PO 1: SPN -lab Teoria i metody optymalizacji

J. Ziętkiewicz P. Kaczmarek L. Szczuka-Dorna

4

PO 1: Sterowanie procesami nieliniowymi Teoria i metody optymalizacji
J. Ziętkiewicz S. Drgas

S. Drgas
109 3125

J. Ziętkiewicz

Implem. Alg. sterowania w układach FPGA SAB -lab Sztuczna inteligencja i biometria

7

J. Ziętkiewicz
109

PO 1: SPN -lab

312

6

117

D. Janiszewski P. Sauer D. Cetnarowicz
732

Implem. Alg. sterowania w układach FPGA SAB -lab Sztuczna inteligencja i biometria
1

732 117x 309
D. Janiszewski P. Sauer S. Drgas

IASwU FPGA -lab Systemy automatyki budynków TiMO -ćw

732 413 312
D. Janiszewski P. Sauer D. Cetnarowicz

D. Janiszewski J. Bernat S. Drgas
TiMO -ćwIASwU FPGA -lab Sterowanie neurorozmyte /3.10; 17.10

2

413 312

Język obcy

Język obcy

4

Język obcy

Język obcy

3

Sterowanie neurorozmyte /10.10; 17.10; 24.10; 7.11

309732 117x

Sterowanie neurorozmyte /10.10; 17.10; 24.10; 7.11

J. Balcerek
326 CM-229

P. Superczyńska

J. Bernat
117x

Ochrona wł. intelekt. SIiB -proj
D. Łuczak

UMwSW -projZEiSE -lab /do 6.12
K. Nowopolski

CM-323

6
P. Superczyńska

D. Łuczak J. Bernat
326

5

326 119

732 114
 Systemy wizyjne i spektralne w automatyzacji Sterowanie predykcyjne

117x
SWiSwA -lab SP -lab

1
M. Kiełczewski T. Marciniak

426

Ochrona wł. intelekt.  Proj

7

Ś 
 R

  O
  D

  A

ISA -proj

K. Nowopolski

W
  T

  O
  R

  E
  K

M. Kiełczewski T. Marciniak
CM-323 426 CM-229

CM-229
ZEiSE -lab/do 6.12 ISA -lab UMwSW -proj

515 312
Zarządz. energią i ster.  energooszczędne /do 6.12 SN -proj

L-022
A. Dębicka

L-022
Prac. Bad.-rozw. PO:  Organizacja i zarządzanie małych przedsiębiorstw

H-21C/2

PO: Syst. aut. ze sprzężeniem wiz.

2
T. Pajchrowski J. Bernat

Zarządz. energią i ster.  energooszczędne /do 6.12 SN -proj

3
A. Dębicka

312
Prac. Bad.-rozw. PO:  Organizacja i zarządzanie małych przedsiębiorstw -ćw

T. Pajchrowski J. Bernat
L-022 515

M. Dąbrowski

L-022
PO: Syst. aut. ze sprzężeniem wiz.

M. Dąbrowski

D. Pazderski
Technologie  inteligentnego  sterowania Prac. bad-probl. 13.30-15.55

117x4
K. Urbański D. Pazderski

Technologie  inteligentnego  sterowania Prac. bad-probl. 13.30-15.55

Prac. bad-probl. 13.30-15.55
K. Urbański D. Pazderski

732
TIS -lab

Prac. bad-probl. 13.30-15.55

5
K. Urbański D. Pazderski

TIS -lab

6

732

7

117x
K. Urbański

H-21C/2
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08:00 TYDZIEŃ przedmiot SIiB -lab

prowadzący J. Balcerek
NIEPARZYSTY sala CM-229

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

09:30 PARZYSTY sala

09:45 TYDZIEŃ przedmiot ARL -proj
prowadzący M. Retinger

NIEPARZYSTY sala A8/1
TYDZIEŃ przedmiot ARL -proj

prowadzący M. Retinger
11:15 PARZYSTY sala A8/1

11:45 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

13:15 PARZYSTY sala

13:30 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

15:00 PARZYSTY sala

15:10 TYDZIEŃ przedmiot Pracownia badawcza 15.10-17.35
prowadzący

NIEPARZYSTY sala CM-317
TYDZIEŃ przedmiot Pracownia badawcza 15.10-17.35

prowadzący

16:40 PARZYSTY sala CM-317
16:50 TYDZIEŃ przedmiot Pracownia badawcza 15.10-17.35

prowadzący

NIEPARZYSTY sala CM-317
TYDZIEŃ przedmiot Pracownia badawcza 15.10-17.35

prowadzący

18:20 PARZYSTY sala CM-317
18:30 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

20:00 PARZYSTY sala

08:00 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

09:30 PARZYSTY sala

09:45 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

11:15 PARZYSTY sala

11:45 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

13:15 PARZYSTY sala

13:30 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

15:00 PARZYSTY sala

15:10 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

16:40 PARZYSTY sala

16:50 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

18:20 PARZYSTY sala

18:30 TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

NIEPARZYSTY sala

TYDZIEŃ przedmiot

prowadzący

20:00 PARZYSTY sala
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3

Zaawan.metody program.robot.przemysł. i plan.zadań

L-022

D. Horla T. Piaścik

D. Horla

Zaawansowane przetwarzanie obrazów

Nawigacja i planowanie ruchu robotów Systemy i usługi telekom.

2

L-022
M. Kraft

Zaawansowane przetwarzanie obrazów
L-022

Nawigacja i planowanie ruchu robotów Prac. bad-probl.

D. Pazderski M. Dąbrowski
326 325

1
M. Kraft

NiPRR -proj

D. Pazderski A. Dąbrowski
326 325

325L-022 424
P. Drapikowski D. Pazderski A. Dąbrowski

Prac. bad-probl.

424 325
A. DąbrowskiP. Drapikowski D. Pazderski

Zaawan.metody program.robot.przemysł. i plan.zadań NiPRR -proj Prac. bad-probl.

M. Michałek P. Pawłowski
Sterowanie adaptacyjne i odporne Zwinne zarządzenie projektami Sterowanie robotów mobilnych EP -proj

4
D. Horla P. Drapikowski M. Michałek P. Pawłowski

Sterowanie adaptacyjne i odporne PO II: Wybrane zagad. grafiki 3D Sterowanie robotów mobilnych Elektronika praktyczna
119 210 311 CM-229

P
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  Ą
  T

  E
  K

M. Michałek
SAiO -lab SRM -lab

5

119 L-022 311 325

7

6

109 424
D. Horla M. Michałek
SAiO -lab SRM -lab

109 424

6

7

5

4

3

2

1


