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|. KARTA OPISU PRZEDMIOTU

Kierunek

Mechanika i Budowa Maszyn

Poziom ksztalcenia

I-go stopnia inzynierskie

Profil ksztalcenia

Praktyczny

Forma prowadzenia studiow

Stacjonarne

Przedmiot/kod Mechatronika/[POMB-1-MECH-M
Rok studiow Trzeci

Semestr Szosty

Liczba godzin Wyktad 30, ¢wiczenia 15, laboratorium 15
Liczba punktow ECTS 4/2

Prowadzacy przedmiot dr inz. Eugeniusz Krysiak

Wymagania wstgpne w zakresie
wiedzy, umiejetnosci, kompetencji

personalnych i spotecznych

Podstawowa wiedza z matematyki, fizyki i innych obszaréw
ksztalcenia w zakresie kierunku studiow. Uporzadkowana wiedza
teoretyczna z zakresu kierunku studiow. Umiejetnos¢ logicznego
myslenia. Zamitowanie do studiow technicznych. Rozwigzywanie
podstawowych zagadnien z fizyki, geometrii i analizy
matematycznej. Umiejetnos¢ wyszukiwania niezbednych informacji
w literaturze, bazach danych, katalogach. Umiejetno$¢ samodzielnej
nauki. Postugiwanie si¢ technikami informacyjno-komunikacyjnymi
wlasciwymi do realizacji zadan inzynierskich.

Rozumie potrzeby uczenia si¢ i pozyskiwania nowej wiedzy.
Rozumienie spotecznych skutkéw dziatalnos$ci inzynierskie;j.

Cel(cele) przedmiotu

Celem przedmiotu jest wprowadzenie studenta w zagadnienia
zwigzane z interdyscyplinarnym spojrzeniem na produkt, jego
powstawanie i eksploatacje. Zapoznanie z ideg 1 podstawowymi
zagadnieniami zwigzanymi z mechatronikg. Zapoznanie
podstawowymi zasadami dziatania r6znorodnych zespotow
mechanicznych, elektrycznych, pomiarowych i elektronicznych
wykorzystywanych w urzagdzeniach mechatronicznych. Nabycie
umiejetnosci obliczania podstawowych parametrow uktadow
mechatronicznych (przetworniki A/C 1 C/A, silniki skokowe,
urzadzenia  pneumatyczne, urzadzenia hydrauliczne). Poznanie
zasad 1 metod pozwalajgcych zgodnie z zadang specyfikacjg —
zaprojektowac oraz zrealizowac¢ proste urzadzenie mechatroniczne.
Wyrobienie umiejetnosci pisania raportow 1 korzystania ze zrodet
literaturowych

II. EFEKTY UCZENIA SIE

Symbole efektow uczenia
si¢

Odniesienie do
efektow ucze-

nia si¢ dla kie-
runku studiéw

Potwierdzenie osiagni¢cia efektow uczenia sig




[POMB-1-MECH-M_ W01

Posiada wiedzg w zakresie karty opisu przedmiotu (cele i
efekty uczenia si¢) oraz zasad bezpieczenstwa i higieny
pracy w odniesieniu do przedmiotu

MIA KO8

[POMB-1-MECH-M_WO02

Ma wiedze¢ w zakresie mechatroniki, robotyki oraz au-
tomatyzacji maszyn i proceséw technologicznych obej-
mujacag kompleksowe systemy automatyzacji procesow
produkcyjnych, roboty i manipulatory, podstawy stero-
wania i programowania robotow

MIA W14

IPOMB-1-MECH-M_U01

Ma umiejetnos$¢ samoksztatcenia si¢, m.in. w celu pod-
noszenia kompetencji zawodowych.

MIA UO05

[POMB-1-MECH-M_U02

Potrafi planowac i przeprowadzaé eksperymenty, w tym

MIA_U06

oceny bledow pomiarowych.

pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac uzy-
skane wyniki 1 wyciaga¢ wnioski. Potrafi korzysta¢ z
komputerowego wspomagania do rozwigzywania zadan
technicznych, dokona¢ interpretacji wynikoéw badan i

[POMB-1-MECH-M_UO03

mowania sterownikoéw PLC,

Potrafi stosowa¢ uktady automatyki i automatycznej re-
gulacji w technice, postugiwac si¢ podstawami progra-

MIA Ull

IPOMB-1-MECH-M_KO01

0soOb.

Rozumie potrzebe¢ uczenia si¢ przez cate zycie; potrafi
inspirowac i organizowac proces uczenia si¢ innych

MIA K01

I1I. TRESCI KSZTALCENIA

Odniesienie do efektow
Symbol Tresci ksztalcenia uczenia si¢ przedmiotu
TK 01 | Omoéwienie przedmiotu: zapoznanie studentow z kartg opisu [POMB-1-MECH-M_WO01
przedmiotu, zapoznanie z efektami uczenia si¢ przewidzianymi
dla przedmiotu, zapoznanie z celami przedmiotu realizowanymi
w trakcie zaje¢ z zasadami bezpieczenstwa i higieny pracy
w odniesieniu do przedmiotu
Historia mechatroniki. Sens mechatroniki. Podstawowe definicje, IPOMB-1-MECH-M_W02
TK 02 | Poiecia i metpdy obllczenlowe wystepUchelw mechatronice. MEMS IPOMB-1-MECH-M K01
- i NEMS oraz ich zastosowanie w mechatronice. Struktura systemu
mechatronicznego i ptaszczyzny komunikacji miedzy réznymi blokami.
Sterowanie uktadéw mechatronicznych. Przekazniki, elektroniczne IPOMB-1-MECH-M W02
elementy zatgczajgce, napedy elektryczne, pneumatyczne, IPOMB-I-MECH-M_KOI
TK_03 | hydrauliczne i inne. Pamieci potprzewodnikowe, mikroprocesory, -
systemy mikroprocesorowe. Rodzaje i podstawowe wiasciwosci
czujnikéw stosowanych w systemach mechatronicznych.
Silniki prgdu statego, przemiennego, silniki skokowe: podziat IPOMB-1-MECH-M W02
TK_04 | i budowa silnikdw skokowych, sterowanie silnikow skokowych, zasada IPOMB-I—MECH-M_KOI
dziatania silnikéw unipolarnych i bipolarnych. -
Przyktad urzadzen mechatronicznych:samochdd, obrabiarka CNC, [POMB-1-MECH-M_W02
TK_05 | robot, magnetowid, drukarka, ploter, systemy automatyzacji proceséw | [POMB-1-MECH-M_KO01
produkcyjnych itp. Trendy rozwojowe w mechatronice
Analiza i projektowanie systemoéw mechatronicznych. Modelowanie IPOMB-1-MECH-M_W02
TK_06 i symulacja w prgjektqwanlu meghatronlc;nym z uwzgledmemem [POMB-1-MECH-M K01
zadanych kryteriow uzytkowych i ekonomicznych. Zarzadzanie
jakoscig produkcji urzgdzen mechatronicznych.
TK 07 | Podstawy prawidtowego doboru czesci, podzespotow IPOMB-1-MECH-M W02
o i zespotow w budowie urzgdzehn mechatronicznych przeznaczonych do IPOMB-I-MECH-M_KOI
réznych zastosowan. -
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Cwiczenia seminaryjne

TK_08

Modutowos¢ uktadow — wykonawczych, sterujacych,
programujacych, rejestrowania i przetwarzania danych
w systemie mechatronicznym,

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M_KO01

TK_09

Czujniki i uktady przetwarzania sygnatow,

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 10

Metody sterowania i regulacji w systemach mechatronicznych,

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 11

Systemy pozycjonowania pneumatycznego

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 12

Uktad napgedowy z silnikiem pradu statego sterowanym
impulsowo

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 13

Serwomechanizmy pradu przemiennego

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 14

Projekt koncepcyjny wybranego urzadzenia mechatronicznego

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 15

Efektywnos¢ hybrydowego (ztozonego) systemu produkcyjnego
w oparciu o wykorzystanie uktadéw mechatronicznych

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M K01

Laborat

orium

TK 16

Badanie poprawnosci dziatania podzespotéw mechatronicznych
w obwodzie grzewczym z pompg ciepta

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M_U02
IPOMB-1-MECH-M_UO03
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 17

Analiza pracy i sterowania napedu elektrycznego
z wykorzystaniem przemiennika czgstotliwosci

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M_U02
IPOMB-1-MECH-M_UO03
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 18

Badanie sprawnos$ci pompy hydraulicznej

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M_U02
IPOMB-1-MECH-M_UO03
IPOMB-1-MECH-M K01

TK_19

Programowanie dysz wodnych fontann za pomocg sterownika
PLC

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M_U02
IPOMB-1-MECH-M_UO03
IPOMB-1-MECH-M K01

TK_20

Programowania sterownika PLC gtowicy frezarki pionowe;j

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M_U02
IPOMB-1-MECH-M_UO03
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 21

Analiza pracy robota sterowanego wizja maszynowa

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M_UO02
IPOMB-1-MECH-M_UO03
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 22

Badanie charakterystyki pracy silnika skokowego

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M_U02
IPOMB-1-MECH-M_UO03
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 23

Diagnostyka pneumatycznych elementow konstrukcyjnych

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M_U02
IPOMB-1-MECH-M_UO03
IPOMB-1-MECH-M K01

TK 24

Modelowanie 1 badanie uktadow mechatronicznych na bazie
hydrauliki i elektrohydrauliki

IPOMB-1-MECH-M_U01
IPOMB-1-MECH-M U02
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IPOMB-1-MECH-M_UO03
IPOMB-1-MECH-M K01

IV. LITERATURA PRZEDMIOTU

Podstawowa

1. Gawrysiak M., Mechatronika i projektowanie mechatroniczne.

Wyd. Pol.

Biatostockiej, Biatystok, 1997

2. Gawrysiak M., Analiza systemowa urzadzen mechatronicznych
Wyd.Pol. Bialostockiej Biatystok 2003
3. Heimann B, Gerth W,Popp K., Mechatronika, komponenty, metody
przyktady PWN 2001
4. Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej BTC 2008
5. Turowski J., Podstawy mechatroniki. Wydawnictwo Wyzszej
Szkoty Humanistyczno- Ekonomicznej £.6dz 2008

Uzupehiajaca

1. Auslander K.L., Mechatronics. Kluver Academic Press, New York,

1998

2. Domanski A.W., Uktady 1 urzadzenia optoelektroniczne. Pol.
Warszawska —Tempus, Warszawa 1997

3. Godlewski J.: Generacja 1 detekcja promieniowania optycznego.
PWN, Warszawal997

4. Iserman R., Mechatronic System, Springer, London, 2003

5. Szenajch W. Napedy i sterowanie pneumatyczne WNT, Warszawal997

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

7. Niklas P., Redlarski G., Laboratorium urzadzen automatyki i
Mechatroniki Wydawnictwo Politechniki Gdanskiej 2012

8. Praca zbiorowa pod red. Uhla T., Wybrane problem projektowania

mechatronicznego Wydawnictwo AGH, Krakéw 1999

.SPOSOB OCENIANIA PRACY STUDENTA

Symbol efektu uczenia si¢
dla przedmiotu

Symbol tresci

ksztalcenia reali-
zowanych w trak-

cie zajec

Forma realiza-
cji tresci
ksztalcenia

Typ oceniania

Metody oceny

[POMB-1-MECH-M_ W01

TK 01

Wyklad

Podsumowujaca

Ewaluacja

[POMB-1-MECH-M_WO02

TK 02,TK 03
TK_04,TK_05
TK _06,TK-07

Wyklad

Podsumowujaca

Ewaluacja

IPOMB-1-MECH-M_U01

TK_08,TK_09
TK_10,TK_11,
TK 12,TK_13,
TK_14,TK_15,
TK_16,TK_17
TK_18,TK_19
TK 20,TK 21,
TK 22,TK 23
TK 24

Cwiczenia

Podsumowujaca

Ewaluacja

[POMB-1-MECH-M_U02

TK 16,TK_17
TK_18,TK_19
TK_20,TK 21,
TK 22,TK 23

Laboratorium

Podsumowujaca

Ewaluacja




TK 24

IPOMB-1-MECH-M_UO03

TK 16,TK_17
TK_18,TK_19
TK_20,TK 21,
TK 22,TK 23
TK 24

Laboratorium

Podsumowujaca

Ewaluacja

[POMB-1-MECH-M_KO01

TK 02,TK 03

TK_04,TK_05
TK _06,TK-07

TK_08,TK_09
TK_10,TK_11,
TK 12,TK_13,
TK_14,TK_15,
TK_16,TK_17
TK_18,TK_19
TK_20,TK 21,
TK 22,TK 23
TK 24

Wyktad
Cwiczenia
Laboratorium

Podsumowujaca

Ewaluacja

VI. OBCIAZENIE PRACA STUDENTA (w godzinach)

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
(godz. zaje¢ - 45 min.)

Godziny zaje¢ z nauczycielem 60godz.
1. Wyklad 30godz.
2. Cwiczenia 15godz.
3. Laboratorium 15godz.
Praca wlasna studenta 45godz.
1. Przygotowanie do zaje¢, 20godz.
2. Czytanie wskazanej literatury, 10godz
3 Przygotowanie do zaliczenia 15godz
Praca wlasna studenta — suma godzin 45godz.
Laczny naklad pracy studenta 105 godz.

VIL. OBCIAZENIE PRACA STUDENTA (ECTS)

Sumaryczna liczba punktow ECTS 4ECTS
z przedmiotu

Naklad pracy studenta zwigzany z zajeciami 2ECTS
o charakterze praktycznym

Naklad pracy zwigzany z zajeciami wymaga-

jacymi bezposredniego udzialu nauczycieli 2ECTS
akademickich

Naklad pracy wlasnej studenta 2ECTS

VIII. KRYTERIA OCENY

5 znakomita wiedza, umiejetnosci, kompetencje

4,5 | bardzo dobra wiedza, umiejetnosci, kompetencije

4 dobra wiedza, umiejetnosci, kompetencje

3,5 | zadawalajaca wiedza, umiejetnosci, kompetencje, ale ze znacznymi niedociggni¢ciami

3 zadawalajgca wiedza, umiejetnosci, kompetencje, z licznymi btedami




| niezadawalajaca wiedza, umiejetnosci, kompetencje

Zatwierdzenie karty opisu przedmiotu:

Opracowat: dr inz. Eugeniusz Krysiak

Sprawdzit pod wzgledem formalnym (koordynator przedmiotu):
Zatwierdzil (Dyrektor Instytutu):



