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Formy zajeé

Forma zajeé Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu
(stacjonarne) (stacjonarne) (niestacjonarne) (niestacjonarne)

Wyktad 15 1 9 0,6

Laboratorium 15 1 9 0,6

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentéw z systemem mechatronicznym, rodzajami napedéw oraz uktadami sensorycznymi.

Wymagania wstepne
Podstawy elektrotechniki i elektroniki, podstawy informatyki, podstawy automatyki, mechanika.

Zakres tematyczny

Forma zaliczenia

Zaliczenie na
ocene
Zaliczenie na
ocene

Elementy mechatroniki. Uktady mechatroniczne. Napedy hydrauliczne, pneumatyczne oraz serwonapedy maszyn. Sensory: parametry i zasady dziatania. Zastosowanie
sensoréw do pomiaru wielko$ci kinematycznych i dynamicznych. Sygnaty i przetwarzanie sygnatéw. Systemy komputerowego wspomagania w mechatronice i projektowaniu

napedéw maszyn.

Metody ksztatcenia

Wyktad. Cwiczenia laboratoryjne.

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektéw Metody weryfikacji
Student zna typowe technologie inzynierskie z dziedziny mechatroniki w zakresie wykorzystania ® Kwaz
technik wspomagania komputerowego w projektowaniu elementéw konstrukcji urzadzen

mechatronicznych. Student ma podstawowa wiedze o powszechnie uzywanych w obiektach i

systemach mechatronicznych efektorach i sensorach oraz towarzyszacych im i podzespotach

elektronicznych, zna cykl ich projektowania, wytwarzania, uzywania i utylizacji. Student zna

® kolokwium

podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy rozwigzywaniu prostych
zadan inzynierskich z zakresu mechatroniki.

Forma zaje¢
® Wyktad
¢ Laboratorium


http://www.wm.uz.zgora.pl/
http://www.wm.uz.zgora.pl/
http://www.wm.uz.zgora.pl/

Opis efektu

Student potrafi wykorzystaé do formutowania i rozwigzywania prostych probleméw badawczych i
zadan inzynierskich z dziedziny mechatroniki metody symulacyjne oraz eksperymentalne. Student
potrafi planowac i przeprowadzac eksperymenty z wykorzystaniem urzadzen pomiarowych
wykonywaé symulacje komputerowe, interpretowac uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski.

tudent potrafi wykona¢ dokumentacje techniczng w postaci sprawozdania z éwiczenia. Student
potrafi wtasciwie ocenié i zinterpretowaé¢ wyniki pomiaréw oraz wyciggna¢ wnioski.

Student potrafi w grupie wykonywac éwiczenia laboratoryjne zgodnie z otrzymang instrukcja,
wspotdziata¢ z innymi cztonkami i pracowac przyjmujac w grupie rézne role.

Student potrafi okreslac cele i ustala¢ priorytety realizowanych zadan przy wykonywaniu
¢wiczenia, analizowac i stosowac zasady planowania pracy.

Potrafi uzupetnia¢ i doskonali¢ nabyta wiedze i umiejetnosci z zakresu wyszukiwania oraz
przetwarzania informacji przy wykonywaniu sprawozdania z ¢wiczenia.

Ma podstawowa wiedze o powszechnie uzywanych obiektach i systemach automatyki, napedach i
podzespotach elektronicznych, zna cykl ich projektowania, wytwarzania, uzywania i utylizacji, zna
podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich z zakresu automatyzacji i robotyzacji proceséw przemystowych. Potrafi
zaprojektowac i dobra¢ elementy systemu mechatronicznego.

Student zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy rozwigzywaniu
ztozonych zadan inzynierskich z elektrotechniki i elektroniki. Potrafi dobra¢ elektroniczne uktady
sterowania do napedéw elektrycznych.

Warunki zaliczenia

Symbole efektéw Metody weryfikacji

® K.uos

® KXK12

® K K14

® KW23

® K_W33

¢ aktywnos$¢ w trakcie

zaje

biezaca kontrola na
zajeciach

obserwacja i ocena
aktywnosci na
zajeciach

obserwacje i ocena
umiejetnosci
praktycznych studenta

® wykonanie sprawozdan
laboratoryjnych

aktywnos$¢ w trakcie

zajec

® biezaca kontrola na
zajeciach

® obserwacja i ocena

aktywnosci na

zajeciach

obserwacje i ocena

umiejetnosci

praktycznych studenta

aktywnos$¢ w trakcie
zajec

® biezaca kontrola na
zajeciach

obserwacja i ocena
aktywnosci na
zajeciach

obserwacje i ocena
umiejetnosci
praktycznych studenta

wykonanie sprawozdan
laboratoryjnych

kolokwium

kolokwium

Forma zaje¢
® Laboratorium

® Laboratorium

¢ Laboratorium

® Laboratorium

¢ Laboratorium

® Wyktad
® Laboratorium

¢ Wyktad

® Laboratorium

Wyktad zaliczany jest w formie kolokwium. Zaliczenie na ocene zaje¢ laboratoryjnych odbywa sie na podstawie zaliczonych ¢wiczen i sprawozdar oraz kolokwiéw. Ocena
kofcowa ustalana jest na podstawie $redniej arytmetycznej ocen z zajeé laboratoryjnych i wyktadu z jednakowa waga pod warunkiem uzyskania pozytywnych ocen z

laboratorium i wyktadu.
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