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Poziom studiéw

studia pierwszego stopnia

Profil studiow

ogolnoakademicki,

Forma studiow

studia stacjonarne

Semestr / semestry

\

Przynalezno$¢ do grupy zajec

Grupa zajeé kierunkowych

Status przedmiotu

Formy realizacji zaje¢ dydaktycznych, wymiar,
punkty ECTS

Powigzanie przedmiotu

obowigzkowy
Liczba godzin
Forma zajec zajeé Liczba punktow ECTS
dydaktycznych
Wyktad 30 [h]
Cwiczenia - [h] SECTS
Laboratorium 30 [h]

7 el wie zwiqzany z pr(h)w.ad.zor%q dzzalalngsczq nauk(’)wc'; 5ECTS
w dyscyplinie inzynieria mechaniczna do ktérej
przyporzgdkowany jest kierunek studiow

Lo stuzy zdobywaniu przez studenta kompetencji 5ECTS

Z uprawnieniami LT ;

inzynierskich
. N . 5ECTS
z dyscypling InZynieria mechaniczna

Forma nauczania

tradycyjna- zajecia zorganizowane w Uczelni / zajecia
realizowane z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na
odleglosc / inne
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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC DYDAKTYCZNYCH,

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

Cl —Wprowadzenie do tematyki mechatroniki, zapoznanie z
budowa i zasadg dziatania przemystowych ukltadow automatycznej
regulacji i robotyki.

C2 —Przygotowanie do analizy i syntezy uktadow automatyki

Tresci programowe:

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 uktadow automatyki. Podstawowe cztony
dynamiczne. Stabilnos¢ liniowych uktadow dynamicznych.
Wskazniki jako$ci regulacji. Uktady regulacji impulsowe;j i
cyfrowej. Regulatory przemystowe. Uktady nieliniowe. Czujniki.
Elektryczne maszynowe napedy wykonawcze. Silniki
wykonawcze pradu statego DC i BLDC. Mikrosilniki skokowe.
Inteligentne sterowniki elektromaszynowych uktadow
wykonawczych. Systemy wbudowane. Architektura systemow
mikrokontrolerowych. Standardy i protokoty komunikacji
systemu mechatronicznego. Budowa, zasada dziatania i zalety
sterownikéw przemystowych. Zasady programowania PLC.
Panele operatorskie. Systemy nadrzedne. Robotyka. Klasyfikacja.
Struktury robotéw. Konfiguracja kartezjanska, cylindryczna,
antropomorficzna, SCARA. Manipulatory rownolegle. Uktady
ruchu robotéw. Czujniki i napgdy. Efektory. Parametry robotow:
ilo&¢ stopni swobody, ruchliwo$¢, manewrowo$¢, doktadnose,
powtarzalno$¢ mechanizmu manipulatora. Obszary przestrzeni
roboczej. Rynek robotyki. Zastosowania robotow
przemystowych. Cztery rewolucje przemystowe. Technologie
przemyshu P4.0. Przyktady dydaktyczne produktow i rozwiazan
mechatronicznych

CW. LABORATORYINE (BN)

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

Metody dydaktyczne (ksztalcenia):

e metody problemowe (wyktad problemowy, wyktad
konwersatoryjny),

¢ metody eksponujace (film, ekspozycja, pokaz),

e metody programowane (z wykorzystaniem komputera),

e 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 osiagnigcie wszystkich
wymaganych efektow uczenia si¢ okreslonych dla przedmiotu.
Zaliczenie wyktadéw odbywa si¢ na podstawie pisemnego
kolokwium.

Zaliczenie laboratorium wymaga wykonania ¢wiczen i uzyskania
pozytywnych ocen z wejsciowek oraz sprawozdan.

Sposdb obliczenia oceny koncowej z przedmiotu okresla
regulamin.




Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i formy Metody weryfikacji efektow
zajec uczenia sie
Opis efektow uczenia si¢ dla .
Pl przedmiotu (PEU) Klerunkow_y Forma Metody
efektu ] ) . efekt uczenia ., L .
- Student, ktory zaliczyt przedmiot . Forma zajg¢ | weryfikacji sprawdzania
uczenia a . . S1¢ . , .
) (W) zna i rozumie/ (U) potrafi /(K) (zaliczen) i oceny
si¢ . ; i (KEU)
jest gotow do:
Definiuje pojecia mechatroniki,
automatyki i robotyki oraz opisuje
zasad¢ dziatania, budowe i zastosowania . .
W1 |czujnikéw, ukladéw wykonawezych | R—"/©G09 wyklad kolokwium | ZAliczenie na
. L oceng
oraz mikrokontrolerow i
programowalnych sterownikow
logicznych
Rozpoznaje i dobiera elementy i
U1 montuje oraz uruchgmrg ukiafiy K_UKO07 wyklad/éw.lab | Kkolokwium Zaliczenie na
mechatroniczne realizujace rozne oceng
procesy fizyczne
Przygotowuje zatozenia i plan dziatan
do feah’zowanych dosw%adczen i K KKOL ' _ Zaliczenie na
K1 |projektow oraz dyskutuje, prezentuje i - ¢w.lab kolokwium
) - . , K_KO02 oceng
raportuje wyniki realizowanych zadan
zespolowych
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Naktad pracy studenta potrzebny do osiagniecia zaktadanych efektow uczenia si¢ — bilans punktow ECTS
Obcigzenie studenta [h]
Zajecia bez
Udziat w zajeciach, aktywno$é Inne godz. nauczyciela- Zajecia
kontaktowe praca wlasna dydaktyczne
(IGK) studenta
(ZBN)

Udziat w wykfadach X X 30 [h]

Udziat w ¢wiczeniach X X 30 [h]

Udziat w konsultacjach 2 [h] X X

Przygotowan!e do wyl_dado_w X 60 [n] X

Przygotowanie do zaliczenia



http://tmm.pwr.edu.pl/fcp/qGBUKOQtTKlQhbx08SlkTVQJQX2o8DAoHNiwFE1xVTXVBG1gnBVcoFW8SBDRKHg/66/public/air2/pm_wyk1_2019_new.pdf
http://tmm.pwr.edu.pl/fcp/qGBUKOQtTKlQhbx08SlkTVQJQX2o8DAoHNiwFE1xVTXVBG1gnBVcoFW8SBDRKHg/66/public/air2/pm_wyk1_2019_new.pdf
http://www.uwm.edu.pl/wnt/mechatronika/images/dydaktyka/profesor_pietak/podstawy%20mechatroniki%20cz1_a.pdf
http://www.uwm.edu.pl/wnt/mechatronika/images/dydaktyka/profesor_pietak/podstawy%20mechatroniki%20cz1_a.pdf
https://www.plcs.net.pl/index.php/view-details/1-instrukcje-i-podreczniki/2-siemens/93-sterowniki-s7-1200/353-podrecznik-programowania-s7-1200-_pl.html
https://www.plcs.net.pl/index.php/view-details/1-instrukcje-i-podreczniki/2-siemens/93-sterowniki-s7-1200/353-podrecznik-programowania-s7-1200-_pl.html
https://robotyka.pl/teoria/teoria-robotyki/
http://www.mechatronika.uniwersytetradom.pl/

Sumaryczne obcigzenie praca studenta

5[h])/ 0,2 ECTS | 60 [n]/ 2,4ECTS | 60 [h]/ 2,4ECTS

Punkty ECTS za przedmiot

125 h/5 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi




