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A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia

Il stopien

Profil studiow

ogo6lnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

studia stacjonarne

Specjalnosc

Automatyka Przemystowa

Jednostka prowadzgca modut

Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator modutu

dr inz. Pawet Laski

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

przedmiot kierunkowy

Status modutu

przedmiot obowiazkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw
- semestr

semestr pierwszy

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr letni

Wymagania wstepne

Podstawy elektroniki, Elementy wykonawcze automatyki,
Plynowe elementy automatyki, Podstawy Konstrukcji

Maszyn
(kody modutéw / nazwy modutéw)
Egzamin nie
Liczba punktéw ECTS 3
E:');vlc: dzenia zaje¢ wykiad éwiczenia laboratorium projekt inne
w semestrze 15 15 15




C. EFEKTY KSZTALCENIA I METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Rozumienie zasady interdyscyplinarnego podejscia do projektowania nowoczesnych maszyn

ﬁildulu i urzgdzen mechatronicznych, tgczacych elementy mechaniczne, elektryczne, hydrauliczne,
pneumatyczne i informatyczne.
Forma . T
._ | odniesienie do | odniesienie do
Se);?kl:zl Efekty ksztatcenia prov::_d zéenla efektow efektow
(Wi /I/;Jsinne ) kierunkowych | obszarowych
T2A_WO02
T2A_W02
ma uporzadkowang wiedze w zakresie mechatroniki K_W06 T2A_WO06
W_01 | obejmujacg zagadnienia budowy i projektowania W KS_W03_AP InzA_W01
uktadéw mechatronicznych KS_W01_SOM | T2A_WO03
T2A_W04
T2A_W05
ma poszerzong i pogtebiong wiedze w zakresie |, K W06 T2A_W02
W_02 | zaawansowanego modelowania systemow w K W04 T2A_WO07
inteligentnych - InzA_W02
ma pogtebiong i uporzgdkowang wiedze w zakresie
metod modelowania i ich zastosowania do K_WO05 %ﬁ—wgg
W_03 | symulacji, optymalizaciji, sterowania, zna komercyjne w K_WO06 ToA" W07
i bezptatne oprogramowanie do rozwigzywania K_W04 InzA_WO02
probleméw obliczeniowych
T2A_U05
- . . _ . T2A_U07
ma umiejetnosci jezykowe w zakresie dziedzin nauki T2A_U08
U_01 |i dyscyplin naukowych, wiasciwych dla urzadzen I'p K_U03 T2A_U09
automatyki i robotyk (mechatronicznych)i T2A_U11
InzA_U01
InzA_U02
potrafi wykorzysta¢ metody sztucznej inteligencji w
zagadnieniach automatyki i robotyki (urzadzen %ﬁ-ggg
U_02 | mechatronicznych), w  algorytmach regulacji, I/p K_U06 ToA U10
procedurach identyfikacji, sterowaniu robotami InzA_U03
wyzszych generacji
potrafi dokonar?' analiﬁy i modelowania pracz T2A_U05
systemoéw technicznych w zautomatyzowanyc T2A_U10
u_03 systemoéw produkcyjnych (urzgdzen Vp K_Uo7 T2A_U12
mechatronicznych), InzA_U03
T2A_U07
K_U09 T2A_U08
T2A_U09
potrafi ~ podejmujgc  zadanie  projektowania gﬁ—glé
nowoczesnych maszyn i urzgdzen realizowaé je w InzA_U01
sposéb uwzgledniajacy interdyscyplinarne podejcie InzA_U02
U 04 |do tego zadania poprzez wykorzystanie ukiadéw I/'p InzA_U07
mechatronicznych integrujacych podukfady T2A Uo7
mechaniczne, : elektryczne, hydrauliczne, KS_U04_AP T2A U8
pneumatyczne i informatyczne. InzA_U07
KS_U03_SOM T2A_U19
InzA_U08
K_01 pot(afl vy§poid2|a+ac i pracowac w grupie, przyjmujac p K_K03 T2A_K03
W nigj rézne role
potrafi odpowiednio okres$li¢ priorytety stuzgce
K_02 |realizacji okreslonego przez siebie Ilub innych I'p K_K04 T2A_K04
zadania
Tresci ksztalcenia:

1. Tresci ksztatcenia w zakresie wyktadu




Odniesienie
Nr - - do efektow
wyktadu Tresci ksztalcenia ksztatcenia
dla modutu
1. Pojecia podstawowe, wprowadzenie do mechatroniki W_01
2 Kierunki i etapy rozwoju mechatroniki, urzgdzania o kinematyce réwnolegtej w:g;
. . . . W_01
3 Projektowanie urzgdzen mechatronicznych, W02
4 Modelowanie urzgdzen mechatronicznych w srodowisku CAD (SolidWosks) W_02
oraz Matlab/Simulink — toolbox SimMechanics W_03
5 Zaawansowane elementy napedowe — elementy wykonawcze. w—gg
T . W_02
6 Przetworniki i czujniki pomiarowe. W03
7 Piezo napedy, zastosowanie w systemach elektromechanicznych W
. 03
elektropneumatycznych, elektrohydraulicznych.
8 Zaliczanie W_03
2. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
Odniesienie
Nr zaje¢ - . do efektéow
lab. Tresci ksztatcenia ksztatcenia
dla modutu
] Zastosowanie czujnikéw indukcyjnych z wyjsciem dwustanowym w uktadach g—g;
sterowania sekwencyjnego K_01
, | Zastosowanie czujnikow pola magnetycznego w ukladach sterowania o2
sekwencyjnego K_01
3 Regulacja predkosci trojfazowych silnikéw pradu przemiennego przy u_o03
zastosowaniu przeksztattnikéw czestotliwosci. K_02
4 | Sterowanie oraz badanie dokiadnosci pozycjonowania napedu o2
elektromechanicznego z silnikiem krokowym unipolarnym oraz bipolarnym K_02
Analiza i badania nad kinematyka i dynamikag oraz doktadnoscig u_o1
5 pozycjonowania elektropneumatycznego manipulatora o kinematyce u_o3
réwnolegtej typu delta K_01
u_o1
. S . . - u_o2
6 Badanie dynamiki piezo-napedu w srodowisku Matlab/Simulink U04
K_02
u_ot
. Wyznaczanie charakterystyk statycznych i dynamicznych sztucznych 3—8§
' muskutéw pneumatycznych U_04
K_01
8 Zaliczenie
3. Charakterystyka zadan projektowych
Odniesienie
Nr zaje¢ L . do efektow
lab. Tresci ksztatcenia ksztatcenia
dla modutu
W_01
w_02
. . . . W_03
1-4 Projekt urzadzenia mechatronicznego wraz z symulacjg ruchu, model u_o1
$rodowiska, multimedialna prezentacja. g_gg
u_04
K_01
W_02
. . . . , W_03
Projekt ramienia robota lub innego wskazanego urzgdzenia o wielu u_o1
5-8 wymuszeniach kinematycznych wraz z symulacjg ruchu oraz uktadem u_o02
sterowania, u_o3
u_o4
K_02

4. Charakterystyka zadan w ramach innych typoéw zaje¢ dydaktycznych




Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetno$ci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

W_01
W_02
W_03
W_04

Ocena studentdéw na podstawie przygotowanych opracowan i prezentacji dotyczacych
poszczegdlnych efektéw ksztatcenia.

Na ocene skfada sie:

ocena umiejetnosci studenta sprawdzana podczas zaliczenia ustnego,
ocena jakosci sprawozdan z éwiczen laboratoryjnych,

ocena aktywnosci studenta przy wykonywaniu éwiczen laboratoryjnych.

u_o1

U_04

K_01

K 02 Obserwacja postawy studenta podczas zaje¢ laboratoryjnych




NAKYAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta

. L obciazenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziat w wyktadach 15h
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach 15h
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 7,5h
5 | Udziat w zajeciach projektowych 15h
6 | Konsultacje projektowe 7,5h
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 60h
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 2,0 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 5h
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriéw 10h
15 | Wykonanie sprawozdan 5h
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium 10h
17 | Wykonanie projektu lub dokumentagii
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 30h
21 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 1,0 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obciazenie praca studenta | 120h
23 Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta 3’0 ECTS
24 | Naktad pracy zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 105h
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym 3,0ECTS
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