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Seminarium dyplomowe
AREU00110 00002

Praca dyplomowa
AREU17111 10 h

Przedsiębiorczość
ZMZ000387 10001

M. r. sc. AREU00112 10000

Planowanie ruchu robotów
AREU00123 20001

Roboty społeczne
AREU00115 10100

Uczenie maszynowe
AREU00122 10100

Seminarium specjalnościowe
AREU12106 00002

Algorytmy robotyki
mobilnej

AREU00119 10101

Rozproszone systemy
sterowania

AREU00118 10200

Metody sztucznej
inteligencji

AREU00121 20010 E

Systemy zdarzeniowe
AREU00103 20020

Sterowanie adaptacyjne
i odporne

AREU00102 21100 E

Systemy sterowania robotów
AREU00120 20010

Projekt specjalnościowy 2
AREU00113 00020

Język obcy A1
03000

Język obcy B2+ 01000

Mat. MAT001440 10000

Fizyka FZP004901 10000

K.społ. FLEU00001 00001

Metody matematyczne
automatyki i robotyki
AREU12004 22000 E

Teoria i metody
optymalizacji

AREU15003 20010

Modelowanie i identyfikacja
AREU17002 20200

Teoria sterowania
AREU00005 22100 E

ODNOSNIK

Przewodniczący Komisji Przewodniczący Komisji Dziekan

Programowej Specjalności Programowej Kierunku
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Seminarium dyplomowe
3

Praca dyplomowa
15

Przedsiębiorczość
3

M. r. sc.
2

Planowanie ruchu robotów
3

Roboty społeczne
2

Uczenie maszynowe
2

Seminarium specjalnościowe
2

Algorytmy robotyki
mobilnej
4

Rozproszone systemy
sterowania

4

Metody sztucznej
inteligencji

5

Systemy zdarzeniowe
4

Sterowanie adaptacyjne
i odporne
5

Systemy sterowania robotów
4

Projekt specjalnościowy 2
2

Język obcy A1
2

Język obcy B2+ 1

Mat. 1

Fizyka 1

K.społ.
2

Metody matematyczne
automatyki i robotyki

6

Teoria i metody
optymalizacji

5

Modelowanie i identyfikacja
6

Teoria sterowania
6

ODNOSNIK

Przewodniczący Komisji Przewodniczący Komisji Dziekan
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