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EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie mechatroniki obej-
mujgcg zagadnienia konstrukcji, budowy, projektowaniai| MiBM1_W05
Wiedza W01 |eksploatacji urzgdzeh mechatronicznych, zna podsta-| MiBM1_W13
wowe metody formutowania i rozwigzywania probleméw | MiBM1_W18
projektowania i eksploatacji urzgdzen mechatronicznych.
Ma poszerzong wiedze w zakresie eksploatacji urzadzen MiBM1 W11
Wiedza W02 | mechatronicznych stosowanych w systemach produkcyj- - =
nych MiBM1_W14
Potrafi wykorzystaé oprogramowanie naukowo-tech- .
. . ; . . MiBM1_U09
- - niczne do projektowania urzgdzen mechatronicznych, . -
Umiejetnosci uo1 . ; o . . MiBM1_U10
umie praktycznie stosowac¢ wiedze do rozwigzywania pro- .
: o : . MiBM1_U11
bleméw eksploatacji maszyn i urzgdzen przemystowych. -
Potrafi realizowa¢ zadanie projektowania nowoczesnych
Umiejetnosci Uo2 |Maszyn i urzqd.zen w_ykorzystu_Jac urzqd_zenla_ mechatro- M!BM1_U09
niczne integrujgce innowacyjne rozwigzania mecha- MiBM1_U17
niczne, elektryczne, hydrauliczne i pneumatyczne.
Kompetenci Ma swiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz goto-
ompetencie K01 wos$¢ podporzadkowania sie zasadom pracy w zespole i pono- MiBM1_Ko04
spoteczne . o L s ) .
szenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania.

TRESCI PROGRAMOWE

Fo.r mf Tresci programowe
zajeé
Pojecia podstawowe, wprowadzenie do mechatroniki, urzagdzenia mechatroniczne.
Kierunki i etapy rozwoju mechatroniki - rozwigzania urzgdzen mechatronicznych na
przyktadzie projektu DARPA - BigDog.
wyklad Innowacyjne napedy pneumatroniczne, hydrotroniczne, elektryczne i mechaniczne.

Przetworniki i czujniki pomiarowe, systemy pomiarowe.
Ukfady sterowania urzgdzen mechatronicznych.
Projektowanie urzgdzen mechatronicznych.
Eksploatacja urzadzen mechatronicznych.

Projektowanie urzgdzen mechatronicznych w oprogramowaniu Automation

Studio, Matlab/Simulink.

Wyznaczanie charakterystyk statycznych napedow.

Sterowanie parg muskutdw pneumatycznych w uktadzie BMDS (bi muscular driving
system).

Sterowniki PLC w zastosowaniu do urzgdzen mechatronicznych.

Proces paletyzacji z wykorzystaniem manipulatora dwuosiowego i sterownika
SPC200.

Sterowanie elektropneumatycznym manipulatorem réwnolegtym typu delta.
Eksploatacja gniazda zrobotyzowanego.

laboratorium

Studenci w grupach otrzymujg zadanie zaprojektowania urzgdzenia mechatronicz-
nego w oprogramowaniu naukowo-technicznym wraz z modelem 2D lub 3D, symula-
cja, sterowaniem, zakonczony prezentacjg multimedialna.

Wykonanie urzgdzenia mechatronicznego z elementéw pneumatycznych, uktadem
sterowania i sterownikiem PLC.

Wykonanie projektu umozliwia wykorzystanie zdobytej wiedzy w ramach wczesniej
realizowanych przedmiotoéw, a takze uczy podejscia do kompleksowego rozwigzywa-
nia probleméw technicznych.

projekt

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢



METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia (zaznaczy¢ X)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
W02 X
uo1 X
uo2 X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rrr!f Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wyktad zaliczenie z oceng Uzyskanie 50 pkt na 100 mozliwych.

laboratorium

zaliczenie z oceng

Obecnosé na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt z kaz-
dej wejscidwki. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich

sprawozdan.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostk
a
w C P
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw . . h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. . 33 h
akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela akade- 1,3 ECTS
mickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 42 h
6. Liczba punktéw E(_:TS, _ktora student uzyskuje 17 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 50 h
" | rze praktycznym
Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje
8. g 2 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 75 h
10, Punkty ECTS za n.'nodu.I o 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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