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KARTA MODULU / KARTA PRZEDMIOTU

Kod modutu

Nazwa modutu

Projektowanie i eksploatacja urzadzen
mechatronicznych

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Design and operation of mechatronic devices

Obowigzuje od roku akademickiego

2013/2014

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

mechanika i budowa maszyn

Poziom ksztatcenia

Il stopien

Profil studiow

ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

studia stacjonarne

Specjalnos¢

eksploatacja maszyn i urzadzen przemystowych

Jednostka prowadzaca modut

Katedra Urzadzen Mechatronicznych

Koordynator modutu

dr Jakub Takosoglu

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

przedmiot specjalnosciowy

Status modutu

przedmiot obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiow
- semestr

drugi

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr zimowy

Wymagania wstepne

Podstawy mechatroniki, Komputerowe
wspomaganie projektowania maszyn i urzadzen,
Budowa i eksploatacja napedéw maszyn

Egzamin nie

Liczba punktéw ECTS 4

Forma . .. wyktad éwiczenia laboratorium projekt inne
prowadzenia zajeé

w semestrze 15 15 15




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Rozumienie zasady interdyscyplinarnego podejscia do projektowania i eksploatacji urzadzen

Cel mechatronicznych, integrujgce elementy mechaniczne, elektryczne, hydrauliczne,
modutu | pneumatyczne i informatyczne oraz sensoryke. Umiejetnosci praktycznego podejscia w
zakresie wdrazania innowacyjnych rozwigzan mechatronicznych
Forma ._ | odniesienie do | odniesienie do
Symbol Efekty ksztalcenia prowa.d zenia efektow efektow
efektu (w /c’z/la/;ﬁ;lzvne ) kierunkowych | obszarowych
ma uporzadkowang wiedze w zakresie mechatroniki T2A_W02
obejmujaca zagadnienia konstrukcji, budowy, T2A_W03
projektowania i eksploatacji urzadzen T2A_W04
w_o1 meJchatronicznych J wykiad K_Wo1_EMUP T2A_W05
T2A_WO07
InzA_W02
ma poszerzong wiedze w zakresie eksploatacji T2A W03
W_02 | urzadzen mechatronicznych stosowanych w wykfad K_Wo09 T2A W09
systemach produkcyjnych =
zna podstawowe metody formutowania i T2A_W02
rozwigzywania problemow projektowania i T2A_W03
W 03 eksploatacji urzadzeh mechatronicznych wyklad | K_W02_EMUP %ﬁ:mg
T2A_WO07
InzA_W02
ma umiejetnosci jezykowe w zakresie dziedzin nauki K_Uo1 T2A_U01
U_01 |idyscyplin naukowych, wtasciwych dla urzadzen I/p K_uo3 T2A_U03
mechatronicznych K_U06 T2A_U06
potrafi wykorzysta¢ oprogramowanie naukowo T2A_U07
techniczne do projektowania urzadzen T2A_U08
mechatronicznych T2A_U09
K U1 T2A_U12
u_o02 I/'p K UoT Emup | T2A_U13
-7 T2A_U18
InzA_U02
InzA_U03
InzA_U04
umie praktycznie stosowaé wiedze do T2A_U08
rozwigzywania probleméw eksploatacji maszyn i T2A _U12
urzadzeh przemystowych K UOT T2A_U13
u_o03 I/'p K_U02_EMUP T2A_U18
InzA_U02
InzA_U03
InzA_U04
potrafi realizowa¢ zadanie projektowania T2A_U08
nowoczesnych maszyn i urzgdzen wykorzystujac T2A_U09
urzadzenia mechatroniczne integrujace innowacyjne K U07 T2A _U12
U 04 rozwigzania mechaniczne, elektryczne, hydrauliczne p K_Uo8 T2A _U13
- i pneumatyczne K_U01_EMUP | T2A U18
K_U02_EMUP | | oA 02
InzA_U03
InzA_U04
potrafi wspotdziata¢ i pracowac w grupie, przyjmujac T2A_KO03
K_01 |\ nigj rézne role p K_Kod T2A_KO06
K_02 potrafi wyk:a'zgé sie pr_zedg!@biorc':zoéciqi _ p K_KO08 T2A_K06
pomystowoscig w realizacji okreslonego zadania




Tresci ksztatcenia:

1. Tresci ksztalcenia w zakresie wyktadu

Odniesienie
Nr Tresci ksztalcenia do efekté‘."
wyktadu ksztatcenia
dla modutu
1 Pojecia podstawowe, wprowadzenie do mechatroniki, urzadzenia W_01
mechatroniczne. W_02
2 Kierunki i etapy rozwoju mechatroniki - rozwigzania urzadzen W_01
mechatronicznych na przykfadzie projektu DARPA - BigDog. W_02
Innowacyjne napedy pneumatroniczne, hydrotroniczne, elektryczne i W 02
mechaniczne. -
4 Przetworniki i czujniki pomiarowe, systemy pomiarowe. W_02
Ukfady sterowania urzgdzen mechatronicznych. W_02
wW_03
Projektowanie urzgdzen mechatronicznych. W_01
6 w_02
wW_03
Eksploatacja urzadzen mechatronicznych. W_01
7 wW_02
wW_03
8 Zaliczenie -
2. Tresci ksztalcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
Odniesienie
erzajec Tresci ksztalcenia do efektoyv
ab. ksztalcenia
dla modutu
Projektowanie urzgdzen mechatronicznych w oprogramowaniu Automation u_o1
1 Studio, Matlab/Simulink. uU_o02
K_01
Wyznaczanie charakterystyk statycznych sztucznych muskutow u_o3
2 pneumatycznych Festo i McKibben - poréwnanie muskutow. u_o4
K_01
Sterowanie parg muskutéw pneumatycznych w uktadzie BMDS (bi muscular u_o1
3 driving system). u_o03
U_04
K_01
Sterowniki PLC w zastosowaniu do urzadzeh mechatronicznych. uU_02
4 u_o03
K_01
K_02
Proces paletyzacji z wykorzystaniem manipulatora dwuosiowego i sterownika uU_02
SPC200. u_o03
5 U_04
K_01
K_02
Sterowanie elektropneumatycznym manipulatorem réwnolegtym typu delta. u_o2
u_o03
6 U_04
K_01
K_02
Eksploatacja gniazda zrobotyzowanego. u_o1
u_o03
7 U_04
K_01
K_02

Zaliczenie




3. Charakterystyka zadan projektowych

Odniesienie

Nl;) :gec Tresci ksztalcenia ::zgf:;g;’;

dla modutu
W_01

Projekt urzadzenia mechatronicznego w oprogramowaniu haukowo U o1
1-2 technicznym wraz z modelem 2D lub 3D, symulacja, sterowaniem, u_o2
zakonczony prezentacjg multimedialna. u_o4

Wykonanie urzgdzenia mechatronicznego z elementéw pneumatycznych, =

3-8 uktadem sterowania i sterownikiem PLC. U 03

Metody sprawdzania efektow ksztatcenia

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia
efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

Zadawanie pytan w trakcie wyktadu i omawianie odpowiedzi. Sprawdzian pisemny
w_01 C . . . .
- zawierajacy 10 pytan z zakresu wiedzy objetego programem wyktadéw. Ocena studenta
uzalezniona od ilo$ci zdobytych punktéw: ocena pozytywna wymaga uzyskania minimum 50

W_03 punktéw. Ocena bardzo dobra wymaga otrzymania 90-100 punktow.

Na ocene skfada sie:
U 01 |- ocena umiejetnosci studenta sprawdzana podczas zaliczenia pisemnego z przygotowania do
- ¢wiczen laboratoryjnych — wejsciowka,

U '0 4 |~ ocena jakosci sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych,

- ocena umiejetnosci studenta sprawdzana podczas zaliczenia ustnego - kohcowego,
- ocena aktywnosci studenta przy wykonywaniu éwiczen laboratoryjnych.
U 01 Na ocene sktada sie:
- - ocena przygotowanego projektu - wersja papierowa i symulacyjna,
U 04 |- ©Ocena prezentacji,

- ocena wykonanego projektu urzadzenia mechatronicznego.

K_01 | Obserwacja postawy studenta podczas zaje¢ laboratoryjnych i projektowych
K_02

D. NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Rodzaj aktywnosci ::Lc(ﬁf:;“e

1 | Udziat w wyktadach 15h

2 | Udziat w ¢wiczeniach

3 | Udziat w laboratoriach 15h

4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 5h

5 | Udziat w zajeciach projektowych 15h

6 | Konsultacje projektowe 10h

7 | Udziat w egzaminie

8

9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 60h
akademickiego (suma)

10 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udzialu nauczyciela akademickiego 24 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)




11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 5h
12 | Samodzielne przygotowanie sie do éwiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriéw 10h
15 | Wykonanie sprawozdan 8h
15 | Przygotowanie do kolokwium kofncowego z laboratorium 7h
17 | Wykonanie projektu lub dokumentacii 10h
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta (43372)
21 | Liczba punktow ECTS, ktora student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 1,6 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obciazenie praca studenta | 100h
23 Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta 4 ECTS
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 75h
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktdra student uzyskuje w ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym 3 ECTS
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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