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1. PODSTAWOWE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Podstawy projektowania systemow mechatronicznych

Kod przedmiotu*

Nazwa jednostki . - . .
prowadqucej kierunek Wydziat Nauk Scistych i Technicznych
Nazwa jednostki Wydziat Nauk Scistych i Technicznych

realizujgcej przedmiot

Instytut Informatyki

Kierunek studiow

Mechatronika

Poziom studiow

Studia I-go stopnia

Profil

Praktyczny

Forma studiow

Studia stacjonarne

Rok i semestr/y studiow

Rok II, semestr Il

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 15 30 4

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

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

WYKEAD: EGZAMIN

LABORATORIUM: ZALICZENIE Z OCENA.

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 stuchaczy myslenia mechatonicznego wymaganego przy
projektowaniu i konstruowaniu urzadzen w sposob mechatroniczny. Zapoznanie
stuchaczy z funkcjg kinematyczng, kinetyczng i mechatroniczng urzadzenia
mechatronicznego. Przyswojenie roznic pomiedzy projektowaniem mechatronicznym i
C1 konwencjonalnym. Poznanie systemdéw komputerowych do szybkiego
prototypowania. Rozwigzywanie probleméw 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

Odniesienie do
Tres¢ efektu uczenia sie zdefiniowanego dla przedmiotu efektow
kierunkowych *

EK (efekt
uczenia sie)

ma wiedze z zakresu budowy zintegrowanych uktadéw
mechaniczno-elektroniczno-informatycznych. Potrafi
wykona¢  projekt  urzadzenia  mechatronicznego,
EK_o1 sktadajgcego sie  z elementéw mechanicznych i | KZWo3
elektronicznych. Rozumie istote synergii w urzadzeniach
mechatronicznych.

ma szczegotowy wiedze z zakresu komputerowego
wspomagania projektowania i wytwarzania systemow
technicznych. Zna oprogramowanie do projektowania
EK o2 urzadzen mechatronicznych, zna oprogramowanie do K_Wos
tworzenia dokumentacji urzadzen technicznych. Potrafi
opisa¢ proces technologiczny tworzenia urzadzen

mechatronicznych.

ma szczegotowa wiedze z grafiki inzynierskiej, przydatna
do projektowania maszyn oraz urzadzen i

EK_o3 K W12

sporzadzania dokumentacji technicznej elementow
maszyn z wykorzystaniem oprogramowania CAD/CAM

potrafi dokonac identyfikacji i sformutowac specyfikacje

EK_o4 K_Uob6

ztozonych zadan inzynierskich, w tym zadan nietypowych,

w przypadku $ciezki ksztatcenia prowadzacej do uzyskania kwalifikacji nauczycielskich uwzglednié rowniez efekty
uczenia sie ze standarddw ksztatcenia przygotowujgcego do wykonywania zawodu nauczyciela.



uwzgledniajac ich aspekty pozatechniczne. potrafi -
zgodnie z zadana specyfikacjg, uwzgledniajacy aspekty
pozatechniczne - zaprojektowal ztozone urzadzenie,
obiekt, system lub proces, oraz zrealizowac ten projekt - co
najmniej w czesci - uzywajac wtasciwych metod, technik i
narzedzi

Potrafi spersonalizowa¢ wytwor, tj. wykona¢ odpowiednie
modyfikacje urzadzenia dostosowujac go do konkretnej
EK_os grupy odbiorcow. Potrafi zaprojektowad urzadzenie K_Uo7
mechatroniczne. Potrafi zaproponowac¢ sposob/metode

wytworzenia danego urzadzenia mechatronicznego.

ma Swiadomos¢ roli spofecznej absolwenta uczelni
technicznej, a zwtaszcza rozumie potrzebe formutowania i
przekazywania spoteczenstwu - m.in. poprzez srodki
masowego przekazu - informacji i opinii dotyczacych
osiggniec technicznych; podejmuje starania, aby przekazac
EK_o6 takie informacje i opinie w sposéb powszechnie zrozumiaty. | K_Ko4
Potrafi wykonac wizualizacje urzadzenia
mechatronicznego i przedstawi¢ budowe, zasade dziatania
w sposob zrozumiaty dla oséb nie majace wyksztatcenia
technicznego.

3.3 Tresci programowe
A. Problematyka wyktadu

Tresci merytoryczne

Definicje systemu i systemu mechatronicznego. Pojecie 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: samochdd,
robot, samolot, komputer, kalkulator, pralka, obrabiarka CNC. Nowoczesna pracownia
mechatroniki. Projektowanie mechatroniczne. Aspekty pozatechniczne projektowania
mechatronicznego. Praca w zespole konstrukcyjnym: Mechanik, Elektronik, Informatyk,
Designer. Sylwetka projektanta mechatronika. Podstawy ekonomiczne zarzadzania procesem
projektowo-konstrukcyjnym w  projektowaniu  mechatronicznym. Sylwetka inzyniera
mechatronika w przedsiebiorstwie przemystowym. Lean manufacturing. Funkcja kinematyczna
urzadzenia mechatronicznego. Funkcja knetyczna urzadzenia mechatronicznego. Funkcja
mechatroniczna urzadzenia mechatronicznego. Objasniono metodologie projektowania i
konstruowania systemu mechatronicznego. Kinematyka i dynamika uktadow wielocztonowych.

Przedstawiono elementy modutowe systemu mechatronicznego: uktady sterujace, czujniki,
napedy i uktady wykonawcze z uwzglednieniem oddziatywan i zjawisk elektrycznych,
pneumatycznych i hydraulicznych. Zjawiska fizyczne wykorzystywane w sensorach i
aktuatorach urzadzen mechatronicznych. Definicja sensora. Cechy sensora. Ogdlna




charakterystyka sensorow. Klasyfikacja sensorow ze wzgledu na zasade dziatania. Klasyfikacja
sensorow ze wzgledu na zrodto energii sygnatu pomiarowego. Kondycjonowanie sygnatu:
wzmocnienie, ttumienie, filtracja, izolacja galwaniczna i linearyzacja. Zaktécenia 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. Przykfady aktuatoréw: elektromechaniczne (elektromagnesy, silniki pradu
statego, silniki pradu przemiennego, silniki krokowe, serwomechanizmy), hydrauliczne,
pneumatyczne, niekonwencjonalne (piezoelektryczne, magnetostrykcyjne, elektrochemiczne,
termobimetaliczne). Numeryczna analiza czestosci drgan wtasnych systemu
mechatronicznego.

Pojecie sterowania. Proces projektowania systemu sterowania urzadzenia mechatronicznego.
Mikrokontrolery w uktadzie sterowania urzadzenia mechatroniczego. Podziat sterownikow
przemystowych PLC. Schemat sterownika przemystowego. Zasada dziatania sterownika PLC
Schemat dziatania programu w sterowniku PLC. Budowa sterownika PLC: Zasilacz. Jednostka
centralna i pamiec sterownika. Moduty wejs¢ cyfrowych. Moduty wyjs¢ cyfrowych. Moduty
wejs¢ analogowych. Moduty wyjs¢ analogowych. Moduty komunikacyjne. Moduty specjalne.
Podziat jezykow programowania. Programowanie sterownikow PLC. Zmienne i typy danych.
Synteza uktadow logicznych. Programowanie sterownikow PLC w jezyku drabinkowym.
Szybkie prototypowanie uktadu sterowania z wykorzystaniem Matlab/Simulink.
Rozwigzywanie rownan rozniczkowych w programie Matlab i Simulink. Systemy obliczeniowe
Matlab i Simulink, Labview i ich zastosowanie w projektowaniu uktadéw sterowania.

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. Metod 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 elementéw znormalizowanych

Tworzenie dokumentacji technicznej pojedynczych elementdw.

Tworzenie dokumentacji ztozenia

Wizualizacja prototypu urzadzenia mechatronicznego.

3.4 Metody dydaktyczne

Wyktad problemowy z prezentacjg multimedialna



Laboratorium realizowane praktycznie. Studenci tworzg w programie inzynierskim modele
wirtualne urzadzen mechatronicznych. Kolokwium
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 OBSERWACJA W TRAKCIE ZAJEC, EGZAMIN, PROJEKT LAB, W.

EK_o2 OBSERWACJA W TRAKCIE ZAJEC, EGZAMIN LAB, W.

EK_o3 OBSERWACJA W TRAKCIE ZAJEC, EGZAMIN, LAB, W.
PROJEKT

EK_o4 OBSERWACJA W TRAKCIE ZAJEC, EGZAMIN, LAB, W
PROJEKT

EK_os OBSERWACJA W TRAKCIE ZAJEC, EGZAMIN, LAB,W
PROJEKT

EK_o6 OBSERWACJA W TRAKCIE ZAJEC, EGZAMIN LAB, W.

4.2 Warunki zaliczenia przedmiotu (kryteria oceniania)

Kryteria oceny:

punktow.

Weryfikacja wiedzy studentow odbywa sie poprzez:

Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest osiggniecie wszystkich zatozonych efektow uczenia sie.

Laboratorium: Wykonanie modeli 3D wedtug instrukcji dotgczonych do zajec. Kolokwium z
modelowania. Projekt urzadzenia mechatronicznego. Ocena koricowa to $rednia arytmetyczna
z ocen czastkowych.

Zaliczenie wykfadu: Egzamin. Warunkiem przystapienia do egzaminu jest wczesniejsze
zaliczenie ¢wiczen laboratoryjnych.

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

Aby uzyskac ocene 4,5 (dobry plus) trzeba zdobyc co najmniej 80% catkowitej liczby punktow.
Aby uzyskac ocene 5,0 (bardzo dobry) trzeba zdoby¢ co najmniej 90% catkowitej liczby




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

- Srednia liczba godzin na zrealizowanie
Forma aktywnosci L
aktywnosci
Godziny kontaktowe wynikajace 45
z harmonogramu studiow
Inne z udziatem nauczyciela akademickiego 15
(udziat w konsultacjach, egzaminie)
Godziny niekontaktowe — praca witasna 40
studenta
(przygotowanie do zaje¢, egzaminu, napisanie
referatu itp.)
SUMA GODZIN 100
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 -

zasady i formy odbywania -
praktyk
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Akceptacja Kierownika Jednostki lub osoby upowaznionej



