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W imieniu Komitetów Organizacyjnego i Programowe-

go zapraszamy do wzięcia udziału w Konferencji Na-

ukowo-Technicznej AUTOMATION 2021 „Automatyza-

cja – Nowości i Perspektywy”. 

W tym roku jest to 25. – jubileuszowe –  spotkanie 

specjalistów z jednostek naukowych oraz przedsię-

biorstw, będące dobrą okazją do prezentacji osiągnięć 

i wymiany doświadczeń w zakresie praktycznych zasto-

sowań środków automatyki i robotyki oraz urządzeń i 

układów pomiarowych. 

W czasie sesji plenarnych wybitni specjaliści omówią 

wybrane, aktualne zagadnienia automatyki, robotyki i 

pomiarów.  

Obrady Konferencji będą się odbywać w następują-

cych sesjach tematycznych: 

 Automatyka 

 Robotyka 

 Pomiary 

Spodziewamy się udziału w Konferencji osób zainte-

resowanych komercjalizacją rezultatów badań nauko-

wych i prac rozwojowych. 

Życzymy owocnych obrad.  
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Przewodniczący  

Komitetu Organizacyjnego 

prof. dr hab. inż.  

Janusz Kacprzyk  

Przewodniczący  

Komitetu Programowego 
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KONFERENCJA W TRYBIE ZDALNYM 
Konferencja odbędzie się w dniach 23–24 września 

2021 r. w formie spotkań zdalnych. 

Spotkania zdalne w ramach Konferencji będą polegały 

na wygłoszeniu refereatów na żywo przez autorów, 

którzy połączą się ze słuchaczami i organizatorami za 

pomocą platformy Microsoft Teams. 

Szczegółowe wskazówki techniczne, organizacyjne i 

adresy internetowe spotkań organizator przekaże do 

uczestników w dniu 16 września 2021 r. Osoby zainte-

resowane będą mogły skorzystać ze wsparcia technicz-

nego organizatora. 

 

MATERIAŁY KONFERENCYJNE 

Referaty opublikowane w ramach serii wydawniczej 

„Advances in Intelligent Systems and Computing” 

(AISC) uczestnicy otrzymają przed Konferencją. 

Referaty opublikowane w czasopiśmie naukowo-

technicznym „Pomiary Automatyka Robotyka” (PAR) 

uczestnicy otrzymają przed Konferencją. 
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