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Wyktad Cwiczenia Konwersatorium Projekt Laboratorium
Liczba godzin zaje¢
dydaktycznych 10 16
organizowanych przez
Uczelnie
Liczba godzin catkowitego
50 50
nakfadu pracy studenta
. . Zaliczenie Zaliczenie z
Forma zaliczenia
z oceng oceng
Liczba punktéw ECTS 2 2

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI

Wiedza i umiejetnosci z zakresu postugiwania oprogramowaniem komputerowym.

Wiedza i umiejetnos$ci z zakresu podstaw elektrotechniki.




CELE PRZEDMIOTU

c1 Zdobycie specjalistycznej wiedzy o procesach, urzadzeniach mechatronicznych, narzedziach
hardwareowych, narzedziach softwarowych.
co Nabycie umiejetnosci w stosowaniu technik i technologii softwarowo-hardwareowych w projektowaniu,
konstruowaniu i uruchamianiu urzadzen procesowych.
c3 Zrozumienie istoty zaawansowanych technik informatycznych w rozwoju systeméw mechatronicznych i
ich wptywu na srodowisko pracy oraz rozwdéj ekonomiczny i otoczenie spoteczne.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA - PEU

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 | Student posiada specjalistyczng wiedze na temat zasad doboru modutéw i podzespotdéw w
systemach mechatronicznych. Rozumie ich wspétdziatanie.

PEU_WO02 | Student zna podziat systemu mechatronicznego na podsystemy oraz ich role w systemach
mechatronicznych.

PEU_WO03 | Student posiada wiedze o robotach przemystowych i ich zastosowaniu w procesach przemystowych.

Wie jak je dobra¢ do danego procesu technologicznego.

Z zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 | Student potrafi dokona¢ syntezy podsysteméw mechatronicznych w system mechatroniczny réwniez
z wykorzystaniem oprogramowania symulacyjno-graficznego.
Potrafi zaprojektowaé¢ oraz dokona¢ analizy dziatania systemow sterowania stosowanych w
PEU_UO02 . ; . . o
- ukfadach mechatronicznych. Potrafi dokona¢ montazu i uruchomienia podsystemu
mechatronicznego.
PEU UO03 Potrafi stosowac specjalistyczne oprogramowanie do projektowania oraz analizy dziatania uktadéw

mechatronicznych. Umie wykorzystaé¢ oprogramowanie wizualizacyjne do projektowania uktadéw
zrobotyzowanych.

Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO1

Rozumie wptyw umiejetnosci pracy w zespole na rozwdj systeméw mechatronicznych.

TRESCI PROGRAMOWE

o Liczba
Forma zaje¢: Wykfad godzin
W1 | Zapoznanie z kartg przedmiotow, celem i wymaganiami. Mechatronika - wiadomosci 2
wprowadzajace, definicje, interdyscyplinarnosé, historia.
W2 | Budowa systeméw mechatronicznych. Podsystemy mechatroniczne — elementy sktadowe i ich 2
rola. System mechatroniczny — przykiady.
W3 | Podsystem sensoryczny — rola podsystemu, budowa i zasada dziatania. Aktuatory w systemach 2
mechatronicznych - klasyfikacja, budowa i zasada dziatania.
W4 | Napedy i sterowanie w uktadach i systemach mechatronicznych — przyktady, budowa i zasada 2
dziatania.
W5 | Robot przemystowy, jako przyktad urzadzenia mechatronicznego. Robotyzacja proceséw 2
przemystowych. Podsumowanie, zaliczenie.
Razem 10




Forma zaje¢: Laboratorium

L1 | Wprowadzenie, omowienie zasad zaliczenia przedmiotu. Pneumatyka i elektropneumatyka- 2
budowa blokowa i elementy wchodzace w skiad tych blokéw. Bezpieczna praca na
stanowiskach dydaktycznych.
L2 | Projektowanie uktadéw pneumatycznych i elektropneumatycznych z wykorzystaniem 2
specjalistycznego oprogramowania. Montaz uktadoéw sterowania realizujgcych postulaty
Boole'a.
L3 | Uktady napedu i sterowania pneumatycznego i elektropneumatycznego. Montaz i analiza 2
dziatania uktadéw sterowania z wykorzystaniem przetwornikéw p/e.
L4 | Uktady napedu i sterowania pneumatycznego i elektropneumatycznego. Montaz ukfadéw 2
sterowania sekwencyjnego z wykorzystaniem czujnikéw i wylgcznikéw drogowych.
L5 | Uktady napedu i sterowania pneumatycznego i elektropneumatycznego. Montaz ukfadow 2
sterowania z wykorzystaniem opézniajgcych elementow czasowych.
L6 | Uktady napedu i sterowania pneumatycznego i elektropneumatycznego. Montaz uktadow 2
chwytajgcych z wykorzystaniem techniki podcisnieniowe;.
L7 | Uktady zrobotyzowane w systemach mechatronicznych. Projekt gniazda zrobotyzowanego z 2
wykorzystaniem oprogramowania wizualizacyjnego.
L8 | Uktady napedu i sterowania pneumatycznego i elektropneumatycznego. Praca zaliczeniowa - 2
projekt uktadu programowalnego z zakresu elektropneumatyki.
Razem 16
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
1. Prezentacja tresci z wykorzystaniem multimediéw.
2. Oprogramowanie symulacyjno-graficzne, instrukcje do ¢wiczen.
3. Filmy szkoleniowe z uktadami zautomatyzowanymi i zrobotyzowanymi.
4. Praca w grupach, wykonywanie ¢wiczen.
METODY | FORMY OCENY
OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA
Formy oceny (F lub P)* Numer efektu uczenia Me_tody. oceny .
osiggniecia efektu uczenia
PEU_UO01, PEU_UO02
Fé PEU_UO03, PEU_KO01 Praca grupie, wykonywanie ¢wiczen
praktycznych.
PEU_UO01 , PEU_UO02
P¢ PEU_UO03, PEU_KO01 Wykonanie projektu.
Fw PEU_WO1, PEU_W02 Aktywnos$¢ na zajeciach, wypowiedz ustna
PEU_W03, PEU_KO1 y jeciach, wyp :
Pw PEU_WO01, PEU_WO02
- . PEU_WO03, PEU_KO01 Zaliczenie w formie pisemne;j.
(z uwzglednieniem P ¢)

*F — ocena formujgca (w trakcie semestru), P — ocena podsumowujgca (na koniec semestru)




KRYTERIA OCENY

OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA

Nr PEU Ocena dostateczna Ocena dobra Ocena bardzo dobra
Student zna zasady Student wie jak samodzielnie Student zna i rozumie
doboru modutéw do dobra¢ moduty i podzespoty wspotdziatanie podzespotow
PEU_WO01 systemoéw mechatroniczne. systemu mechatronicznego i
mechatronicznych. wie jak zmieni¢ ich funkcje.
Student wie jak wtasciwie Student wie jak Student wie jak dobraé
dokona¢ podziatu systemu | scharakteryzowaé odpowiedni podsystem
mechatronicznego na poszczegolne podsystemy mechatroniczny do wykonania
PEU_WO02 poszczegolne podsystemy | mechatroniczne i ich role okreslonych funkcji w
na przyktadzie modutu spetniang w systemie urzgdzeniach i systemach
przemystowego. mechatronicznym. mechatronicznych.
Student zna prawa Student wie jak dokonaé Student wie jak dokona¢ analizy
robotyki oraz powigzania klasyfikacji robotow oraz wybranego procesu
PEU_WO03 robotyki z automatyzacjg omowic zalety robotyzaciji zrobotyzowanego: sortowania,
proceséw przemystowych. | procesow przemystowych. paletyzaciji, spawania.
Student potrafi dobrac Student umie dobra¢ z Student umie dokonac syntezy
P wykorzystaniem aplikacji elementéw pneumatycznych i
elementy podsystemu .
neumatycznego i internetowych elementy elektropneumatycznych z
PEU_UO1 glektro neumagtJ cznego do pneumatyczne | wykorzystaniem
- tropr Ly 9 elektropneumatyczne do specjalistycznego
realizacji okreslonego o : .
. realizacji podsystemu oprogramowania symulacyjno-
zadania . ; '
mechatronicznego graficznego
Student umie dobraé na Student umie przeprowadzic¢ Student umie zmontowa¢
h . . N zsyntetyzowany i zweryfikowany
podstawie schematu i studium mozliwosci i potrzeby

" . . : S komputerowo uktad napedowo-
dokumentac;ji technicznej zastosowania odpowiednich ! )

. . sterujgcy z wykorzystaniem
PEU_UO02 elementy do montazu elementéw napedowo- g :

. ) . g elementow na stanowisku
podsystemu i systemu sterujgcych i dokonac ich laboratorvinvm oraz dokonaé
mechatronicznego. syntezy. ratoryjnym .

analizy jego dziatania.
Student potra_fl, utworzyc w ) . Student umie zaprojektowacé
edytorze graficznym Student potrafi, wykorzystac h
X . ' stanowisko zrobotyzowane w
wirtualny uktad napedu i oprogramowanie do )
. : ) o X wybranym programie do

sterowania zgodnie z wizualizacji procesow X R S
PEU_UO03 . : . projektowania i wizualizacji

opisem dziatania zrobotyzowanych w )

- . zrobotyzowanych proceséw
podsystemu i systemu systemach mechatronicznych. h . h EPSON
mechatronicznego mechatronicznych, np. .

’ RC+ 7.0, Robocell, RobTrai.
Student jest gotow ' A L
Student jest gotow szuka¢ | sformutowac problem, z \?thid\?vnr:ap?éfvf\léqksreg:gc’ zjﬁkloraz
PEU_KO1 zrodet informacji poprzez | odziatywania systeméw Py | SP y

kontakty osobiste lub
portale spotecznosciowe

mechatronicznych na
srodowisko pracy, a takze
rozwoj przemystu 4.0.

na jakie zmiany zachodzace w
ksztatceniu technicznym ma
wplyw rozwdj mechatroniki.

LITERATURA PODSTAWOWA

Poradnik Mechatronika — opracowanie merytoryczne wersji polskiej pod red. Joachima Potrykusa, Wyd. REA,

2011.

Heimann B., Gerth W. Popp K.: Mechatronika. Komponenty, metody, przyktady. Przektad z j. niemieckiego -
Marek Gawrysiak, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2001.
MECHATRONIKA — napisana pod kierunkiem prof. dr inz. Dietmara Schmida; Opracowanie merytoryczne wersiji
polskiej: dr inz. Mariusz Olszewski, Wyd. Europa Lehrmittel REA, wyd. wersiji polskiej: OF| Warszawa.

LITERATURA UZUPELNIAJACA

Gawrysiak M.: Mechatronika i projektowanie mechatroniczne. Wydawnictwa Politechniki Biatostockiej, Biatystok
1997 (dostepna przez Internet).
Isermann R.: Mechatronische Systeme. Springer-Verlag, Berlin 1999.
Smalec, Zbigniew: Wstep do mechatroniki, Dolno$lgska Biblioteka Cyfrowa, 2010 r.
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ZRODLA ELEKTRONICZNE

http://www.par.pl/
http://www.robotyka.pl/
http://www.iautomatyka.pl
http://www.ni.com/labview

MACIERZ POWIAZANIA

EFEKTOW UCZENIA DLA PRZEDMIOTU: PODSTAWY MECHATRONIKI

Z EFEKTAMI UCZENIA NA KIERUNKU: INFORMATYKA

Efekt uczenia kiifudnﬁgevtgéo przé:derlneiotu Tresci programowe dy;;?;:;e
PEU_WO1 K_W05 cic2 | wiwz, 14
PEU_WO2 K_W07 C2,C3 | W3,W4W5 14
PEU_WO3 K_W08 c2c3 | ws 14
PEU_UO1 K_U01 C1,C2,C3 | L1218 14
PEU_U02 K_U01, K_U02 C1,C2,C3 | L3,L4,L8 14
PEU_U03 K_U05, K_U06 C1,C2,C3 | L5,L6.L7,L8 14
PEU_KO1 K_K03, K_K04 C1,C2,C3 | L3,L4L7, L8 14




