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1. PODSTAWOWE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu Podstawy projektowania systemow mechatronicznych
Kod przedmiotu*

glraozv\\l/vaadjzescr:eﬁ(ﬁlélrunek Kolegium Nauk Przyrodniczych
Nazwa jednostki Kolegium Nauk Przyrodniczych
realizujgcej przedmiot Instytut Inzynierii Materiatowej
Kierunek studiow Mechatronika

Poziom studiow Studia I-go stopnia

Profil praktyczny

Forma studiow Studia niestacjonarne

Rok i semestr/y studiow | Il rok, 3 semestr

Rodzaj przedmiotu Przedmiot kierunkowy

Jezyk wyktadowy polski

Koordynator drinz. Wojciech Zytka

Imie i nazwisko osoby
prowadzacej [ osob
prowadzacych

drinz. Wojciech Zytka
mgr inz. Patrycja Swirk

* -opcjonalnie, zgodnie z ustaleniami w Jednostce

1.1.Formy zajec¢ dydaktycznych, wymiar godzin i punktow ECTS

Semestr . Inne Liczba pkt.
) Wykt. Cw. | Konw. | Lab. | Sem. ZP Prakt. (jakie?) ECTS
3 9 18 4

1.2. Sposab realizacji zajec
zajecia w formie tradycyjnej
zajecia realizowane z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na odlegtos¢

1.3 Forma zaliczenia przedmiotu (z toku) (egzamin, zaliczenie z oceng, zaliczenie bez oceny)
Wyktad —egzamin.

Laboratoria — zaliczenie z oceng.

2.WYMAGANIA WSTEPNE

Znajomos¢ zagadnien modelowania zjawisk fizycznych zachodzacych w sensorach, aktuatorach
i urzadzeniach mikroprocesorowych. Podstawowe umiejetnosci z zakresu rysunku technicznego
i symboliki opisujgcej urzadzenia i komponenty techniczne.




3. CELE, EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE | STOSOWANE METODY DYDAKTYCZNE

3.1 Cele przedmiotu

Wyksztatcenie u studentow myslenia mechatonicznego wymaganego przy
projektowaniu i konstruowaniu urzadzen w sposob mechatroniczny. Zapoznanie
studentow z funkcja kinematyczng, kinetyczng i mechatroniczng urzadzenia
mechatronicznego. Przyswojenie roznic pomiedzy projektowaniem mechatronicznym
C1 i konwencjonalnym. Poznanie systemow komputerowych do szybkiego
prototypowania. Rozwigzywanie problemdédw modelowania uktadu sterowania
aktuatora w systemie: mikrokontroler, sensor, uktad wprowadzania informacji,
wyswietlacz. Zapoznanie z systemami inzynierii odwrotnej. Poznanie zasad tworzenia
urzadzen mechatronicznych w skali mikro i nano.

3.2 Efekty uczenia sie dla przedmiotu

EK (efekt
uczenia sie)

Tres¢ efektu uczenia sie zdefiniowanego dla przedmiotu

Odniesienie do
efektow
kierunkowych *

EK o1

Student ma szczegdtowa wiedze z zakresu budowy
modutowych (mechaniczno-elektroniczno-
informatycznych) systemow mechatronicznych, ze
szczegdlnym uwzglednieniem uktadow sterujacych,
czujnikow, napedow i uktadow wykonawczych.

K_Wog

EK_o2

Student ma szczegdtowa wiedze z zakresu
komputerowego oprogramowania wspomagajacego
projektowanie oraz sporzadzania rysunkow wykonawczych
i ztozeniowych z wykorzystaniem oprogramowania CAD,
przydatng w procesie projektowania maszyn i urzadzen

K_Wo3

EK_o3

Student wie jak wykorzysta¢ CAD do efektywnego
projektowania, analizy i optymalizacji systemow
mechatronicznych oraz rozwigzywania wspotczesnych
problemoéw zwigzanych z dylematami wspotczesnej
cywilizacji

K_W12

EK_o4

Student potrafi wykonac projekt urzadzenia
mechatronicznego, sktadajgcego sie z elementow
mechanicznych i elektronicznych, rozumiejac istote
synergii w urzadzeniach mechatronicznych. Ponadto
potrafi spersonalizowad wytwor, tj. wykonac odpowiednie
modyfikacje urzadzenia dostosowujac je do konkretnej
grupy odbiorcéw. Potrafi zaproponowac sposdb/metode
wytworzenia danego urzadzenia mechatronicznego.

EK_og

Student potrafi wykona¢ wizualizacje urzadzenia
mechatronicznego i przedstawi¢ budowe, zasade dziatania
W sposdb zrozumiaty dla oséb niemajacych wyksztatcenia
technicznego.

K_Kog4

W przypadku $ciezki ksztatcenia prowadzacej do uzyskania kwalifikacji nauczycielskich uwzgledni¢ réwniez efekty

uczenia sie ze standardéw ksztatcenia przygotowujgcego do wykonywania zawodu nauczyciela.




3.3 Tresci programowe
A. Problematyka wyktadu

Tresci merytoryczne

Definicje systemu i systemu mechatronicznego. Pojecia: mechatronika i projektowanie
mechatroniczne. Mechatronika jako przedmiot synergiczny. Myslenie systemowe. Rozwdj
mechatroniki i projektowania mechatronicznego. Podejscie mechatroniczne i mechanizm
elektroniczny. Schemat urzadzenia mechatronicznego. Obszary zastosowan mechatroniki.
Przyktady maszyn i urzadzen mechatronicznych spotykanych w zyciu codziennym.
Projektowanie mechatroniczne. Aspekty pozatechniczne projektowania mechatronicznego.
Praca w zespole konstrukcyjnym: Mechanik, Elektronik, Informatyk, Designer. Metodologia
projektowania i konstruowania systemu mechatronicznego.

Historia techniki komputerowej, CNC, CAD, CAM. Rozwdj systemow CAD/CAM. Wspotczesne
procesy projektowania i wytwarzania. Algorytm procesu projektowania. Zasady konstruowania,
optymalizacja konstrukgji i technologii. Zastosowanie technik CAx w procesie optymalizacji.
Archiwizacja dokumentacji. Budowa programéw CAD.

Modelowanie przestrzenne, modelowanie powierzchniowe, przeksztatcenia w przestrzeni
tréjwymiarowej.

Prezentacja graficzna obiektow 3D - rendering, Kernele modelowania geometrycznego ACIS,
Parasolid. Wektorowy zapis informacji — uktady wspotrzednych.

Elementy modutowe systemu mechatronicznego: uktady sterujace, czujniki, napedy i ukfady
wykonawcze z uwzglednieniem oddziatywan i zjawisk elektrycznych, pneumatycznych
i hydraulicznych. Zjawiska fizyczne wykorzystywane w sensorach i aktuatorach urzadzen
mechatronicznych. Definicja sensora. Cechy sensora. Ogodlna charakterystyka sensorow.
Klasyfikacja sensorow ze wzgledu na zasade dziatania. Klasyfikacja sensoréw ze wzgledu na
zrodto energii sygnatu pomiarowego. Kondycjonowanie sygnatu: wzmocnienie, ttumienie,
filtracja, izolacja galwaniczna i linearyzacja. Zaktdcenia w torze pomiarowym. Przyktady
sensorow: potozenia, przemieszczenia, odlegtosci, przyspieszenia, sity, momentu sity,
temperatury, cisnienia, odksztatcenia, sztywnosci, masy, lepkosci.

Procedury pomiarowe. Definicja aktuatora. Cechy aktuatora. Wymagania stawiane aktorom.
Budowa aktuatora. Przyktady aktuatorow elektromechanicznych (elektromagnesy, silniki pradu
statego, silniki pradu przemiennego, silniki krokowe, serwomechanizmy), hydraulicznych,
pneumatycznych, niekonwencjonalnych (piezoelektryczne, magnetostrykcyjne,
elektrochemiczne, termobimetaliczne). Numeryczna analiza czestosci drgan wtasnych systemu
mechatronicznego.

Systemy CAD/CAM/CAE w mechatronice — wybrane cechy programéw. Modelowanie
powierzchniowe, geometryczne i brytowe jako element rapid prototyping urzadzenia
mechatronicznego. Systemy ProE, NX, Inventor. Tworzenie dokumentacji ptaskiej i
przestrzennej. Tworzenie animacji urzadzenia mechatronicznego.

Rapid prototyping (jetted photopolymer, selective laser sintering, digital light processing itp.).
Inzynieria wspotbiezna. Mikro i Nano mechatronika.

B. Problematyka laboratoriow

Tresci merytoryczne

Srodowisko szybkiego prototypowania: Autodesk Inventor Professional. Metody wykorzystania
wiedzy fakultatywnej i zasady ochrony wtasnosci intelektualne;.

Podstawowe narzedzia szkicu.

Podstawowe narzedzia operacji modelowania przestrzennego.




Zaawansowane narzedzia operacji modelowania brytowego.

Tworzenie ztozen.

Korzystanie z biblioteki elementow znormalizowanych.

Tworzenie dokumentacji konstrukcyjnej pojedynczych elementdéw.

Tworzenie dokumentacji ztozenia.

Wizualizacja prototypu urzadzenia mechatronicznego.

3.4 Metody dydaktyczne

Wyktad: wyktad problemowy z prezentacjg multimedialng realizowany w formie zdalnej

z wykorzystaniem platformy Microsoft Teams.

Laboratoria: metoda projektow - tworzenie przez studentow w programie inzynierskim
wirtualnych modeli urzadzen mechatronicznych — zajecia praktyczne. Projekty wykonywane
w oprogramowaniu inzynierskim zainstalowanym w laboratorium.

4. METODY | KRYTERIA OCENY

4.1 Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie

Metody oceny efektow uczenia sie Forma zajec
Symbol efektu | (np.: kolokwium, egzamin ustny, egzamin pisemny, dydaktycznych
projekt, sprawozdanie, obserwacja w trakcie zajec) (w, ¢w, ...)

EK o1 o!aserwaqa w trakcie zaje¢, kolokwium, egzamin lab., w.
pisemny

EK o2 o!aserwaqa w trakcie zaje¢, kolokwium, egzamin lab., w.
pisemny

EK_o03 obserV\{aqé w trakcie zaje¢, kolokwium, projekt, lab., w.
egzamin pisemny

EK o4 obserV\{aqé w trakcie zaje¢, kolokwium, projekt, lab., w.
egzamin pisemny

EK_os obserV\{aqé w trakcie zaje¢, kolokwium, lab., w.
egzamin pisemny

4.2 Warunki zaliczenia przedmiotu (kryteria oceniania)

Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest osiggniecie wszystkich zatozonych efektdw uczenia sie.
Wyktad - Zaliczenie wyktadu: Egzamin.

Warunkiem przystapienia do egzaminu jest wczesniejsze zaliczenie ¢wiczen laboratoryjnych.
Kryteria oceny:

Aby uzyskac ocene 3,0 (dst) trzeba zdoby¢ co najmniej 50% catkowitej liczby punktéw.

Aby uzyskac ocene 3,5 (dst plus) trzeba zdoby¢ co najmniej 60% catkowitej liczby punktow.
Aby uzyskac ocene 4,0 (dobry) trzeba zdoby¢ co najmniej 70% catkowitej liczby punktéw.
Aby uzyskac ocene 4,5 (dobry plus) trzeba zdobyc co najmniej 80% catkowitej liczby punktéw.
Aby uzyskac ocene 5,0 (bardzo dobry) trzeba zdoby¢ co najmniej 9o% catkowitej liczby
punktow.

Laboratoria:

Warunkiem zaliczenia ¢wiczen laboratoryjnych jest poprawne wykonanie modeli 3D wedtug
instrukcji dotgczonych do zaje¢, wykonanie projektu urzadzenia mechatronicznego oraz
uzyskanie oceny pozytywnej z kolokwium z modelowania. Ocene koricowg stanowi srednia
arytmetyczna ocen czastkowych.




5. CALKOWITY NAKEAD PRACY STUDENTA POTRZEBNY DO OSIAGNIECIA ZALOZONYCH
EFEKTOW W GODZINACH ORAZ PUNKTACH ECTS

- Srednia liczba godzin na zrealizowanie
Forma aktywnosci aktywnosci
Godziny kontaktowe wynikajace 5
z harmonogramu studiow /
Inne z udziatem nauczyciela akademickiego 56
(udziat w konsultacjach, egzaminie)
Godziny niekontaktowe — praca witasna
studenta
(przygotowanie do zaje¢, egzaminu, napisanie 33
referatu itp.)
SUMA GODZIN 102
SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS 4
* Nalezy uwzglednic, ze 1 pkt ECTS odpowiada 25-30 godzin catkowitego naktadu pracy

studenta.

6. PRAKTYKI ZAWODOWE W RAMACH PRZEDMIOTU

wymiar godzinowy Nie dotyczy
zasady i formy odbywania .
oraktyk Nie dotyczy
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