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Legenda:
Plan wykonali: Zatwierdzit:

011 - ul. Oczapowskiego 11
H10 - ul. Heweliusza 10
H14 - ul. Heweliusza 14
St.46A - ul. Stoneczna 46A
St.54 - ul. Stoneczna 54

s.(Nazwa Katedry) - sala katedry

SPIS KATEDR
- ul. Oczapowskiego 11:
KBEPIM - Katedra Budowy, Eksploatacji Pojazdow i Maszyn

KEEEIA - Katedra Elektrotechniki, Energetyki, Elektroniki i Automatyki
KMRIMB - Katedra Maszyn Roboczych i Metodologii Badan
KMiPKM - Katedra Mechaniki i Podstaw Konstrukcji Maszyn
KTMiM - Katedra Technologii Materiatow i Maszyn
- ul. Heweliusza 14:

KIS - Katedra Inzynierii Systemow

- ul. Stoneczna 46A:

KM - Katedra Mechatroniki
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