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Nazwa przedmiotu
Wprowadzenie do mechatroniki [S1Mech2>WDM]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Mechatronika 1/1

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

- ogolnoakademicki
Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
pierwszego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢
stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
15 15 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

2,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr inz. Jarostaw Adamiec
jaroslaw.adamiec@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

W zakresie wiedzy: « Podstawowa wiedza z matematyki w zakresie algebry i geometrii « Podstawowa
wiedza z fizyki, szczegdlnie z mechaniki i elektrycznosci « Znajomos$¢ podstawowych praw fizyki
opisujgcych ruch, sity i energie W zakresie umiejetnosci: « Umiejetnos¢ wykonywania podstawowych
obliczen matematycznych « Umiejetnos¢ interpretaciji wykreséw i schematdw technicznych « Podstawowa
znajomos¢ jednostek uktadu SI W zakresie narzedzi: + Umiejetnos¢ korzystania z podstawowych
programow komputerowych (edytor tekstu, arkusz kalkulacyjny)

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawami mechatroniki jako dziedziny integrujgcej
mechanike, elektronike i informatyke. W ramach wyktadu studenci poznajg zasady projektowania
mechatronicznego, budowe i dziatanie podstawowych elementéw mechanicznych, sensorycznych i
wykonawczych stosowanych w systemach mechatronicznych oraz podstawy ich sterowania. Przedmiot ma
na celu wyksztatcenie umiejetnosci identyfikaciji i klasyfikacji elementéw sktadowych systeméw
mechatronicznych oraz zrozumienie zasad ich wspétdziatania. Szczegdlny nacisk potozony jest na
praktyczne aspekty zastosowania mechatroniki w réznych dziedzinach zycia codziennego.

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza:

Student po zaliczeniu przedmiotu:

1. Definiuje podstawowe pojecia z zakresu mechatroniki i rozumie zasady projektowania
mechatronicznego

2. Charakteryzuje budowe i dziatanie podstawowych czesci maszyn oraz mechanizméw
stosowanych w urzgdzeniach mechatronicznych

3. Opisuje zasady dziatania i parametry sensorow oraz aktuatorow wykorzystywanych w systemach
mechatronicznych

4. Wymienia i charakteryzuje podstawowe metody i narzedzia sterowania w systemach
mechatronicznych

5. Identyfikuje zastosowania systeméw mechatronicznych w réznych dziedzinach zycia codziennego

Umiejetnosci:

Student potrafi:

1. Analizowa¢ budowe i zasade dziatania urzagdzen mechatronicznych

2. Dobiera¢ odpowiednie czesci maszyn i mechanizmy do projektowanych uktadow
mechatronicznych

3. Oblicza¢ podstawowe parametry mechanizméw (stopnie swobody, przetozenia, sprawnosc)
4. Interpretowac parametry sensoréw i aktuatorow pod kagtem ich zastosowania w systemach
mechatronicznych

5. Rozroznia¢ i dobiera¢ podstawowe elementy sterowania w systemach mechatronicznych

Kompetencje spoteczne:

Student:

1. Rozumie potrzebe interdyscyplinarnego podejscia do rozwigzywania problemow technicznych
2. Jest swiadomy szybkiego rozwoju mechatroniki i koniecznosci ciggtego aktualizowania wiedzy
3. Dostrzega role i znaczenie systemow mechatronicznych w rozwoju nowoczesnych technologii

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

Krétkie testy po wyktadzie. Test z wyktadu na koniec semestru. Ustne odpowiedzi z przygotowania do
laboratoriow oraz sprawozdania.

Tresci programowe

Wprowadzenie do mechatroniki obejmuje definicje, historie oraz budowe systeméw mechatronicznych,
ukazujgc jednoczesnie roznice miedzy projektowaniem konwencjonalnym a mechatronicznym. W dalszej
czesci omowione zostang kluczowe elementy konstrukcyjne, takie jak potgczenia mechaniczne,
elementy tozyskowania i uktady napedowe, ktére stanowig podstawe dziatania mechanizméw w
urzgdzeniach mechatronicznych. Analiza stopni swobody i par kinematycznych pozwoli lepiej zrozumieé
zasady funkcjonowania mechanizméw krzywkowych, korbowo-ttokowych, ciegnowych, dzwigniowych,
Srubowych i zebatych. Uzupetnieniem tej wiedzy bedzie sensoryka, obejmujgca klasyfikacje, parametry i
zastosowanie czujnikow przemieszczenia, predkosci, sity i momentu, a takze aktuatory, ktérych budowa i
dziatanie, od elektromagnetycznych po ptynowe, wptywajg na funkcjonalnos¢ catego systemu.
Nieodtgcznym elementem jest takze sterowanie, ktére obejmuje interfejsy cztowiek-maszyna,

sterowniki PLC, mikrokontrolery oraz algorytmy sterowania, zapewniajgce inteligentne dziatanie

uktadéw mechatronicznych. Cato$¢ dopetniajg przyktady zastosowan w motoryzacji, AGD i
nowoczesnych technologiach, pokazujgce praktyczne wykorzystanie zdobytej wiedzy. Kurs konczy sie
testem elektronicznym, ktéry weryfikuje stopien opanowania kluczowych zagadnien.

Tematyka zaje¢

Wyktady:

1. Wprowadzenie do mechatroniki (2h)

- Definicja i zakres mechatroniki jako dziedziny interdyscyplinarne;j
- Budowa i charakterystyka systeméw mechatronicznych

- Podstawy projektowania mechatronicznego

- Poréwnanie projektowania konwencjonalnego i mechatronicznego
- Przyktady wspotczesnych konstrukcji mechatronicznych



2. Czesci maszyn w systemach mechatronicznych (2h)

- Klasyfikacja czesci maszyn

- Elementy potgczen: sruby, nakretki, podkfadki, wpusty, kotki, sworznie, kliny

- Elementy fozyskowania: tozyska toczne i slizgowe, prowadnice, przeguby

- Elementy uktadéw napedowych: walty, osie, sprzegta, hamulce, kota zebate, przektadnie pasowe i
tancuchowe

3. Mechanizmy w urzgdzeniach mechatronicznych (2h)

- Podstawowe pojecia teorii maszyn i mechanizmow

- Analiza stopni swobody i par kinematycznych

- Lancuchy kinematyczne otwarte i zamkniete

- Charakterystyka mechanizméw: krzywkowych, korbowo-ttokowych, ciegnowych, dzwigniowych,
Srubowych, zebatych

- Przetozenia i sprawnos¢ mechanizméw

4. Sensory w systemach mechatronicznych (2h)

- Klasyfikacja i stopien integracji sensorow

- Parametry i wymagania stawiane sensorom

- Charakterystyka btedéw pomiarowych

- Czujniki przemieszczenia liniowego i kgtowego

- Czujniki predkosci, przy$pieszenia, sity i momentu

- Sensory binarne i analogowe

5. Aktuatory w systemach mechatronicznych (2h)

- Budowa i funkcje aktuatoréw

- Przetworniki i nastawniki energii

- Charakterystyka postacie mocy w aktuatorach

- Aktuatory elektrodynamiczne i elektromagnetyczne

- Aktuatory ptynowe

- Nowoczesne rozwigzania aktuatorow

6. Sterowanie w mechatronice (2h)

- Interfejs cztowiek-maszyna

- Opis logiki zachowania systeméw mechatronicznych

- Sterowniki PLC i ich zastosowanie

- Mikrokontrolery Arduino i Raspberry Pi

- Panele HMI i systemy wizualizacji

- Algorytmy sterowania w mechatronice

- Przyktady realizacji uktadéw sterujgcych

7. Zastosowania mechatroniki w praktyce (1h)

- Mechatronika w pojazdach

- Systemy mechatroniczne w urzgdzeniach AGD

- Przyktady innowacyjnych rozwigzan mechatronicznych

8. Zaliczenie (1h)

- Weryfikacja wiedzy w formie testu elektronicznego (40 pytan, 35 jednokrotnego wyboru, 5
wielokrotnego wyboru)

Laboratoria:

Zajecia nr 1. Zajecia wprowadzajgce (1,5h):

- Oméwienie ¢wiczen

- Podziat na grupy

- Prezentacja dziatania urzgdzenia mechatronicznego na przyktadzie klimatyzacji samochodu
Zajecia od 2 do 6 - odbywajg sie w systemie rotacyjnym, w grupach 2-3 osobowych.

Zajecia nr 2 (1,5h): Pozycjonowanie mechanizmu $srubowego w oparciu o czujniki potozenia liniowego
oraz zblizeniowe czujniki krancowe:

- Analiza budowy uktadu z mechanizmem Srubowym

- Sporzagdzenie schematu stanowiska

- Testowanie na stanowisku réznych czujnikéw analogowych

- Wyznaczenie krzywej histerezy czujnikow analogowych

- Na podstawie sygnatu z wybranego czujnika przemieszczenia - odczytanie histerezy czujnikéw
zblizeniowych

Zajecia nr 3 (1,5h): Pomiar predkosci obrotowej i przektadnia ruchu obrotowego:

- Analiza budowy i zasady dziatania stanowiska

- Sporzadzenie schematu stanowiska pomiarowego

- Montaz przektadni ruchu obrotowego z dostepnych komponentéw mechanicznych (kota zebate,



sprzegta, waty), przekazujgcej naped z silnika elektrycznego na uktad roboczy

- Pomiar predkosci obrotowej uktadu roboczego za pomocg metod stykowych i bezstykowych

- Zapoznanie sie z metodami sterowania predkos$cig silnika prgdu statego

- Pomiar momentu obrotowego

- Wyznaczenie przetozenia i sprawnosci przektadni

Zajecia nr 4 (1,5h): Montaz i demontaz urzgdzenia mechatronicznego:

- Montaz przektadni ciernej z silnikiem prgdu zmiennego oraz sprzegtem, a takze ukfadu sterujgcego
- Analiza budowy i zasady dziatania stanowiska

- Demontaz przektadni zebatej z silnikiem oraz sprzegtem, a takze uktadu sterujgcego

Zajecia nr 5 (1,5h): Mechanizm zmiany ruchu obrotowego na liniowy:

- Montaz mechanizméw zmiany ruchu obrotowego na liniowy (mechanizm krzywkowy, korbowo -
ttokowy, dzwigniowy tgczacy naped z elementami roboczymi)

- Analiza budowy i zasady dziatania stanowiska

- Sporzgdzenie schematu stanowiska

- Wyznaczenie trajektorii ruchu dla zbudowanego stanowiska

- Analiza wptywu parametréw geometrycznych czesci przektadni na tor ruchu

- Wyznaczenie modelu matematycznego opisujgcego ruch wybranych mechanizméw

Zajecia nr 6 (1,5h): Napedy ptynowe i ich sterowanie:

- Analiza budowy i zasady dziatania stanowiska

- Sporzagdzenie schematu stanowiska

- Korzystajgc z panelu przetgczeniowego - analiza dziatania elementow sktadowych uktadu
pneumatycznego

- Pomiar cyklogramu pracy sitownika

- Pomiar sity generowanej przez sitownik w zaleznos$ci od wartosci cisnienia

Zajecia nr 7 (1,5h): Sterowanie w mechatronice (analiza gotowych programéw w jezyku drabinkowym):
- Analiza budowy i zasady dziatania stanowiska

- Sporzagdzenie schematu stanowiska

- Na podstawie obserwacji programu oraz zachowania uktadu - przeanalizowanie budowy programu w
jezyku drabinkowym

- Dokonanie modyfikacji w programie, aby uzyskac zadany efekt

- Opracowanie wtasnego programu sterujgcego

Zajecia nr 8 (45min): Zaliczenie

Metody dydaktyczne
Wyktad z prezentacjg multimedialng. Kospekty do laboratoriéw, stanowiska laboratoryjne.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta



Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 20 1,00

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




