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Cel przedmiotu
Celem przedmiotu jest zapoznanie studentow z podstawowymi pojeciami i definicjami dotyczacymi systeméw mechatronicznych. Przedstawienie metod i narzedzi
rozwigzywania zagadnien budowy i sterowania uktadami mechatronicznymi ze szczegélnym uwzglednieniem zastosowan w mechanice i budowie maszyn.

Wymagania wstepne

Mechanika, matematyka, automatyka i robotyka, umiejetnos¢ postugiwania narzedziami informatycznymi, Matlab/Scilab.

Zakres tematyczny
Wyktad:

Struktura uktadéw mechatronicznych: elementy napedowe, wykonawcze, sensory, uktady sterowania. Elementy mechaniczne, elektryczne, pneumatyczne i hydrauliczne w
uktadach mechatronicznych. Mechatroniczne napedy elektryczne: silniki krokowe, serwosilniki. Podstawowe wiadomosci z techniki sterowania uktadami mechatronicznymi.
Sterowanie mechaniczne, sterowanie elektryczne, sterowanie pneumatyczne, sterowanie hydrauliczne, sterowanie binarne i cyfrowe, sterowniki programowalne (PLC).
Sensoryka. Sensory analogowe, sensory binarne, sensory cyfrowe. Podstawy techniki regulacji. Rodzaje regulacji. Elementy mechatronicznych systeméw manipulacyjnych.
Podziat maszyn manipulacyjnych.

Projekt:

Tematyka projektu indywidualnego/zespotowego realizowanego przez caty semestr obejmuje zagadnienia majace na celu zdobycie umiejetnosci projektowania i integracji
uktadéw mechatronicznych wykorzystujacych typowe elementy elektryczne, mechaniczne, pneumatyczne i hydrauliczne. Projektowanie par kinematycznych, uktadéw
przeniesienia napedu i integracji z systemami sterowania (sterowniki, regulatory, kontrolery, elektropneumatyka, sensory). Istotnym elementem jest rdwniez organizacja pracy
zespotu projektowego oraz prezentacja projektu na r6znych etapach realizacji.

Metody ksztatcenia

Wyktady konwencjonalne oraz z wykorzystaniem technik multimedialnych.

Praca indywidualna/zespotowa nad zadaniem projektowym, zespotowa analiza probleméw projektowych. Prezentacja rozwigzan projektowych czesciowych i koricowych,
analiza i dyskusja nad uzyskanymi wynikami

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektéw Metody weryfikacji Forma zaje¢

K_U18 Student potrafi prawidtowo zaprojektowac¢/integrowa¢ uktad mechatroniczny w ® K W08 ® kolokwium ® Wyktad
zakresie konstrukcji i sterowania. ® KU18 ® przygotowanie projektu ® Projekt
K_KO01 Jest otwarty na stosowanie réznych narzedzi informatycznych z zakresu metod ® K Ul6 ® przygotowanie projektu ® Projekt

sterowania obiektéw mechanicznych ¢ KK01
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Opis efektu Symbole efektéw Metody weryfikacji Forma zaje¢

Jest zdeterminowany w poszukiwaniu rozwigzan z zakresu metod sterowania uktadéw ® K_U01 ® przygotowanie projektu ® Projekt
mechanicznych ® K_U05
Student potrafi zdefiniowa¢ podstawowe pojecia z zakresu metod sterowania ® K_W08 ® kolokwium ® Wyktad

uktadami mechanicznymi

Potrafi wykorzystywa¢ metody sterowania w realizacji zadan inzynierskich ® K_W08 ® kolokwium ® Wyktad

® KU17 ® przygotowanie projektu ® Projekt

Warunki zaliczenia

Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest zaliczenie wszystkich jego form. Ocena koricowa na zaliczenie przedmiotu jest $rednig arytmetyczng z ocen za poszczegdlne formy
zajec.
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