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Wymagania wstepne

Podstawy konstrukcji maszyn, podstawy automatyki, dynamika maszyn, napedy i czujniki, projektowanie
uktadéw mechanicznych i elektronicznych, opis elementéw automatyki. Rozumie znaczenie modelowania
urzadzen dla ich projektowania i rozwoju gospodarki kraju.

Cel przedmiotu

Nabycie umiejetnosci formutowania rownan opisujgcych urzgdzenia mechatroniczne oraz opracowania ich
modeli symulacyjnych. Poszerzenie wiedzy i umiejetnosci projektowania urzgdzen mechatronicznych z
zastosowaniem technik modelowania.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

Ma pogtebiong wiedze z zakresu inzynierskich zastosowan matematyki obejmujgcg miedzy innymi
modelowanie wiasciwosci czesci mechanicznej, elektrycznej i sterujgcej urzgdzen mechatronicznych.
Ma poszerzong wiedze z mechatroniki o znajomosc¢ analizy i projektowania ztozonych systeméw
mechatronicznych, teorii i techniki systemow oraz o zastosowania modelowania i symulacji w
projektowaniu mechatronicznym.



Umiejetnosci:

Umie zastosowac¢ matematyke do podstawowej analizy uktadéw dyskretnych i nieliniowych. Potrafi
znalez¢ rozwigzana podstawowych réwnan rézniczkowych, nieliniowych zwyczajnych, czgstkowych i
dyskretnych. Umie zastosowa¢ matematyke do modelowania witasciwosci elementéw urzadzen
mechtronicznych. Potrafi opracowac opis matematyczny dynamiki elementéw sktadowych urzgadzen
mechatronicznych.

Kompetencje spoteczne:

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie; potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie
innych osoéb.

Potrafi ustala¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania.

Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujgc w niej rézne role.

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Zaliczenie pisemne sktadajgce sie z 3 pytan (za poprawng odpowiedz na kazde z pytan - 1 pkt. Skala
ocen: ponizej 1,6 pkt - ndst., 1,6+1,8 - dst, 1,9+2,1 pkt.- dst+, 2,2+2,4 pkt. - db, 2,5+2,7 pkt. - db+,
2,8+3,0 pkt. - bdb).

Laboratorium: Zaliczenie na podstawie poprawnego wykonania ¢wiczen oraz sprawozdania z kazdego
¢wiczenia laboratoryjnego wg wskazan prowadzgcego ¢wiczenia laboratoryjne. Przed éwiczeniem
krotkie sprawdziany wejsciowe, po zakonczeniu ¢wiczen pisemny sprawdzian kohcowy. Aby uzyskacé
zaliczenie laboratoriow wszystkie ¢wiczenia muszg byc¢ zaliczone (ocena pozytywna z odpowiedzi i
sprawozdania). Tematyka laboratorium:

1. Modelowanie podstawowych czionéw mechanicznych

2. Modelowanie potgczen blokdw mechanicznych, tworzacych robota, obrabiarke itp.

3. Modelowanie podstawowych cztonéw elektrycznych LRC oraz silnika DC

4. Modelowanie nieliniowosci: tarcie, luz, nasycenie, strefa nieczutosci itp.

5. Modelowanie regulatorow: PID i dwupotozeniowego oraz uktadéw regulacji

6. Modelowanie stotu obrotowego

7. Zaliczenie

Tresci programowe

Wyktady:

. Budowa urzgdzen mechatronicznych. Podstawy modelowania. HIL, SIL

. Poznanie mozliwosci blokow funkcjonalnych systemu Simulink i Scilab. Parametry symulacji.

. Opis i modelowanie podstawowych mechanicznych cztonéw liniowych urzgdzenia mechatronicznego
. Opis i modelowanie podstawowych elektrycznych cztonéw liniowych urzgdzenia mechatronicznego
. Opis i modelowanie najwazniejszych nieliniowo$ci: tarcia, luzu, strefy martwej, nasycenia, histerezy
. Opis matematyczny i model silnika DC i krokowego

. Modelowanie regulatoréw PID i dwupotozeniowych

. Opis i modelowanie napedu z silnikiem PMSM

. Modelowanie elementéw elektrohydraulicznych, w tym serwonapedu

10. Przyktady modeli réznych urzadzen.

11. Badania symulacyjne wptywu parametrow konstrukcji, napedow, pomiarow

12. Badania wptywu regulatora na wiasciwosci wybranych urzgdzen.

13. Badania wptywu napedu na urzgdzenie

14. Przyktady wykorzystania symulacji do projektowania urzgdzen mechatronicznych.

15. Zaliczenie przedmiotu

OCOoONOAPRLWN--

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

Wytad z prezentacjami, przyktadami. Pokaz budowy modeli i prowadzenia symulacji. Objasnienia na
tablicy
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 30 1,00

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




