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Status przedmiotu
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Formy realizacji zaje¢ dydaktycznych, wymiar,
punkty ECTS

Liczba godzin

Forma zaj¢é zajel Liczba punktow ECTS
dydaktycznych
Wyktad 30[h]
Cwiczenia 30[h] 5ECTS

Powiazanie przedmiotu

zwiazany z prowadzong dziatalnos$cig naukowa w
dyscyplinie do ktorej przyporzadkowany jest

z profilem studiow ’ o , o 5ECTS
kierunek studiéw (profil ogolnoakademicki)

Z uprawnieniami .sh%zy. qubywanlu przez studenta kompetencji 5ECTS
inzynierskich

z dyscypling Inzynieria mechaniczna 5ECTS
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Matematyka, fizyka, elektrotechnika i elektronika, PKM
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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC DYDAKTYCZNYCH,

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE



http://www.mechaniczny.uniwersytetradom.pl/
mailto:andrzej.puchalski@uthrad.pl

Cel ksztalcenia:

Znajomos¢ podstaw projektowania, wytwarzania, badania oraz
obstugi i eksploatacji urzadzen mechatronicznych wyposazonych
w sensory, programowalne uklady przetwarzania sygnatow i
systemy komunikacyjne oraz urzadzenia wykonawcze.
Umiejetnos¢ opisu i analizy uktadow dynamicznych oraz
znajomos¢ podstaw syntezy uktadow automatyki i sterowania,
niezbednych do rozwigzywania problemow technicznych i
naukowych z zakresu automatyzacji i robotyzacji. Umiejetnosé
projektowania i uruchamiania programowalnych uktadéw
automatyKi.

Treséci programowe:

Tresci zajgc sg powigzane z prowadzonymi badaniami naukowymi.

WYKLAD (BN)

Wprowadzenie i pojecia podstawowe. System mechatroniczny.
Uktad automatycznej regulacji, obiekt regulacji, regulator.
Modelowanie uktadéw automatyki — metoda transmitancji,
metoda zmiennych stanu. Charakterystyki czasowe i
czgstotliwosciowe uktadéw automatyki. Podstawowe czlony
dynamiczne. Stabilno$¢ liniowych uktadow dynamicznych.
Wskazniki jako$ci regulacji. Uktady regulacji impulsowe;j i
cyfrowej. Uktady nieliniowe (6h). Czujniki. Elektryczne
maszynowe napedy wykonawcze. Silniki wykonawcze pradu
statego DC i BLDC. Mikrosilniki skokowe. Inteligentne
sterowniki elektromaszynowych uktadéow wykonawczych (6h).
Systemy wbudowane. Architektura systemow
mikrokontrolerowych. Standardy i protokoty komunikacji
systemu mechatronicznego. Budowa, zasada dziatania i zalety
sterownikow przemystowych. Zasady programowania PLC.
Panele operatorskie (12h). Systemy nadrzedne. Robotyka.
Klasyfikacja, struktury robotéw. Zasady sterowania i
programowania robotéw przemystowych. Zastosowania robotow
przemystowych. Przyktady dydaktyczne produktéw i rozwigzan
mechatronicznych (6h)

CW.LABORATORYJINE (BN)

Konfiguracja i uruchamianie uktadow automatyki i robotyki ze
sterownikami przemystowymi oraz modelami elektrycznych
maszynowych, pneumatycznych i hydraulicznych uktadow
wykonawczych (12h) Programowanie inteligentnych
sterownikow dla uktadow napedowych z silnikami skokowymi
(4h). Badania stanowiskowe elementow mechatronicznych
uktadow bezpieczenstwa pojazdu (8h). Badania symulacyjne
uktadéw dynamicznych (6h).

Metody dydaktyczne (ksztalcenia):

e metody problemowe (wyktad problemowy, wyktad
konwersatoryjny),

e metody eksponujace (film, ekspozycja, pokaz),
metody programowane (z wykorzystaniem komputera),
metody praktyczne (pokaz, ¢wiczenia laboratoryjne, metoda
projektow, symulacja

Rygor zaliczenia, kryteria oceny osiggnigtych
efektow uczenia si¢, sposob obliczania oceny

koncowe;j:

Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest osiagniecie wszystkich
wymaganych efektéw uczenia si¢ okreslonych dla przedmiotu.
Zaliczenie wyktadow odbywa si¢ na podstawie pisemnego
kolokwium.

Zaliczenie laboratorium wymaga wykonania ¢wiczen i
uzyskania pozytywnych ocen z wejsciowek oraz sprawozdan.
Sposob obliczenia oceny koncowej z przedmiotu okresla
regulamin.

Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i formy | Metody weryfikacji efektow

zajel uczenia sie¢
Numer Opis efekt()\y uczenia si¢ dla Kierunkow_y . Forma . Metody _
efektu przedmiotu (PEU) efekt uczenia | Forma zaje¢ | weryfikacji spr_awdzanla
Student, ktory zaliczyt przedmiot si¢ (zaliczen) i oceny




uczenia | (W) zna i rozumie/ (U) potrafi /(K) jest (KEUV)
si¢ gotow do:
Definiuje poj¢cia mechatroniki,
automatyki i robotyki oraz opisuje
zasad¢ dziatania, budowe 1 zastosowania | K_WG02+++ Zaliczenie na
W1 |czujnikow, uktadow wykonawczych K_WG08+++ wyktad kolokwium
oraz mikrokontrolerow i K_WG19+++ ocene
programowalnych sterownikow
logicznych
Wykorzystuje wiedzg do analizy i K WG11l+++ Zaliczenie na
W2  |syntezy prostych i ztozonych K_WG12++ wyktad kolokwium
mechatronicznych systeméw automatyki | K- WG18+++ ocene
Rozpoznaje i dobiera elementy i montuje| K-UW02+++ Zaliczeni
Ul  |oraz uruchamia uktady mechatroniczne E—ngg i i * wyktad/¢w.lab | kolokwium a Igz:gée na
realizujace r6zne procesy fizyczne K UK16++
Przygotowuje zatozenia i plan dziatan do
realizowanych doswiadczen i projektow | K-KKO2+++ Zaliczeni
K1 oraz dyskutuje, prezentuje i raportuje E—iggiii ¢w.lab kolokwium a 'gi:ﬁ'e na
wyniki realizowanych zadan K KROS++ ¢
zespolowych B
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“Podstawy robotyki”, Buratowski T., Wyd. AGH, 2006, www.robotyka.com/teoria_spis.php

"Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie", Honczarenko J., WNT 2010

“Podstawy teorii sterowania”, Kaczorek T.i in., WNT 2006

0. "Laboratorium automatyki i mechatroniki”, Luft M., Lukasik Z., Krzysztoszek K., Pietruszczak D.,
Podsiadty D., Wyd. UTH Radom 2015

11. “Wyklady z automatyki dla mechanikow”, Chtedowski M., Wyd. Polit. Rzeszowskiej, 2003

12. “Podstawy automatyki w éwiczeniach i zadaniach”, Chtedowski M., WPRz, 2000
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Naktad pracy studenta potrzebny do osiggniecia zaktadanych efektow uczenia si¢ — bilans punktow ECTS

Obcigzenie studenta [h]
Zajecia bez
Udzial w zajeciach, aktywno$é Inne godz. nauczyciela- Zajecia
kontaktowe praca wiasna dvdaktvezne
(IGK) studenta yaaxty
(ZBN)

Udziat w wyktadach X X 30 [h]
Udziat w ¢wiczeniach X X 30 [h]
Udziat w konsultacjach 5 [h] X X
Przygotowanie do wykfadow 20 [h] /38 [h]

. . X X
Przygotowanie do zaliczenia 5 [h]
Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 5[h]/ 0,2 ECTS |63 [h]/2,5ECTS| 60[h]/2,4 ECTS
Punkty ECTS za przedmiot 125 h/5 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi







