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Kierunek studiów: MECHATRONIKA, studia stacjonarne I stopnia, Rok 3
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Robotyka (lab.) s.A109/O11 

(Sz.Nitkiewicz)

Technika 

mikroprocesorowa  (W.) 

s.19/Sł.46A (M.Śmieja)

Technika mikroprocesorowa  

(lab.) s.20/Sł.46A 

(M.Śmieja, J.Banach)

Sterowniki PLC (lab.) 

s.20/Sł.46A (M.Śmieja, 

J.Banach)

Technika mikroprocesorowa  

(lab.) s.20/Sł.46A 

(M.Śmieja, J.Banach)
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Programowanie obiektowe i 

strukturalne (komp.) 

s.A204/O11 (P.Chwietczuk)

Algorytmy i metody 

numeryczne (komp.) 

s.A204/O11 (P.Chwietczuk)

1
1

:4
5

1
4

:1
5

Sterowniki PLC (lab.) 

s.20/Sł.46A (M.Śmieja, 

J.Banach)
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Technika mikroprocesorowa  

(lab.) s.20/Sł.46A 

(M.Śmieja, J.Banach)
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Język obcy IV (ul.K.Orbitza 1 - WH)
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ŚRODA

PONIEDZIAŁEK
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 Sterowanie 

manipulatorów i robotów 

(W.) s.B104/O11 

(P.Drogosz) / Algorytmy i 

metody numeryczne (W.) 

s.B104/O11 (K.Szturo)

Robotyka (W.) / 

Elektrohydraulika i 

elektropneumatyka (W.) 

s.B104/O11 (P.Drogosz)
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Projekt przejściowy I 

(proj.) s.A108/O11 

(Sz.Racewicz)

Projekt przejściowy I (proj.) 

s.A108/O11 (Sz.Racewicz)

Robotyka (lab.) s.A109/O11 

(Sz.Nitkiewicz)

Programowanie obiektowe i 

strukturalne (komp.) 

s.A204/O11 (P.Chwietczuk)
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Sterowniki PLC (W.) 

s.19/Sł.46A (M.Śmieja)

Legenda:

O11 - ul. Oczapowskiego 11

H14 - ul. Heweliusza 14

Sł.46A - ul. Słoneczna 46A

Sł.54 - ul. Słoneczna 54

SPIS KATEDR:                                                                       

KEiE - Katedra Elektrotechniki i Energetyki

KM - Katedra Mechatroniki

KMiPKM - Katedra Mechaniki i Podstaw Konstrukcji Maszyn 

KPiM - Katedra Pojazdów i Maszyn

KTMiM - Katedra Technologii Materiałów i Maszyn

Plan wykonali:

Bartosz Moczulak

Magdalena Zielińska 

Podpis przedstawiciela

samorządu studenckiego:
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Programowanie 

obiektowe i strukturalne 

(W.) s.B213/O11 

(S.Lipiński)

Robotyka (lab.) s.A109/O11 

(Sz.Nitkiewicz)

Sterowniki PLC (lab.) 

s.20/Sł.46A (M.Śmieja, 

J.Banach)

Modelowanie i symulacja 

w dynamice maszyn (ćw.) 

s.D3/O11 (O.Vrublevskyi)

Modelowanie i symulacja 

w dynamice maszyn (ćw.) 

s.D3/O11 (O.Vrublevskyi)

Elektrohydraulika i 

elektropneumatyka (lab.) 

s.B12/O11 (K.Duda)
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elektropneumatyka (lab.) 

s.B12/O11 (K.Duda)

Sterowanie manipulatorów i 

robotów (lab.) s.A109/O11 

(A.Zaremba, Sz.Nitkiewicz)

Sterowanie manipulatorów i 

robotów (lab.) s.A109/O11 

(A.Zaremba, Sz.Nitkiewicz)

Sterowanie manipulatorów i 

robotów (lab.) s.A109/O11 
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Modelowanie i symulacja 

w dynamice maszyn (W.) 

s.B104/O11 

(O.Vrublevskyi)
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strukturalne (komp.) 

s.A204/O11 (P.Chwietczuk)

Algorytmy i metody 

numeryczne (komp.) 

s.A204/O11 (P.Chwietczuk)
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