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Status przedmiotu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajec polski

Usytuowanie w planie

studia stacjonarne Semestr |

studiow - semestr

studia niestacjonarne | Semestr |

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) NIE
Liczba punktéw ECTS 2
Forma prowadzenia zaje¢ wyktad éwiczenia laboratorium projekt inne
studia
Liczba godzin | stacjonarne: 15 15
w semestrze studia 9 9
niestacjonarne:
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EFEKTY UCZENIA SIE
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Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztatcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

wWo1

Ma pogtebiong wiedze w zakresie mechaniki i budowy
maszyn, na etapie projektowania, konstruowania,
prototypowania urzgdzen mechatronicznych i ich struktur
funkcjonalnych.

MiBM2_WO01

wo2

Ma uporzadkowang i podbudowg teoretycznie wiedze z
zakresu nowoczesnych technologii informacyjnych i
sztucznej inteligencji, wspomagajgcych rozwigzywanie
ré6znego rodzaju ztozonych zadan inzynierskich
zajmujgcych sie modelowaniem, dynamikg, wibroizolacjg
i sterowaniem.

MiBM2_W03

W03

Ma zaawansowang wiedze w zakresie automatyki i jej
zastosowan w mechanice i budowie maszyn, np. ma
wiedze z zakresu budowy robotéw wyposazonych w
sterowniki oraz uktady czujnikéw (sensorow) i
elementéw wykonawczych (aktuatoréw).

MiBM2_W09

Umiejetnosci

uo1

Potrafi wykorzysta¢ wiedze do formutowania i
rozwigzywania ziozonych zadan inzynierskich w
badaniach koordynatorow optycznych. Potrafi
dokonywa¢ oceny, krytycznej analizy i syntezy
uzyskanych wynikéw oraz wyrazania swoich opinii i
uwag.

MiBM2_U01

uo2

Potrafi $wiadomie dobiera¢ i wykorzystywaé metody i
narzedzia, w tym zaawansowane oprogramowanie
komputerowe w zakresie badah z zaawansowanej
aparatury pomiarowe;j

MiBM2_U02

uo3

Potrafi wykorzystac metody analityczne
do rozwigzywania  zlozonych zadan inzynierskich
z zakresu budowy i badan wybranych urzadzen
mechatronicznych.

MiBM2_U11

Kompetencje
spoteczne

K01

Ma swiadomos¢ potrzeby samodzielnego uzupetniania i
poszerzania wiedzy z zakresu mechaniki i budowy
maszyn Jest gotow do krytycznej oceny posiadanej
wiedzy, znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu problemoéw
poznawczych i praktycznych oraz koniecznosci
pozyskiwania nowych informacji zaréwno z literatury, jak
i od ekspertow z dziedziny mechaniki i budowy maszyn.
Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego
doskonalenia (studia Il stopnia, studia podyplomowe,
kursy), majgcego na celu podnoszenie kompetencji
zawodowych, osobistych i spotecznych.

MiBM2_K01

TRESCI PROGRAMOWE

| Forma zajeé |

Tresci programowe
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wyktad

Wprowadzenie.

Uktad mechatroniczny i zachodzace w nim procesy. Podstawowe typy urzadzen
mechatronicznych i ich struktura funkcjonalna. Przykfady urzgdzen mechatronicznych.
Budowa, zadania, zasada dziatania i analiza.

e Koordynatora optycznego.

Robota NI Lab-Store wyposazonego w sterownik MyRIO oraz uktad czujnikow
(sensorow) i elementéw wykonawczych (aktuatoréw).

Zdalnie sterowanego obiektu latajgcego.

Szybkiej kamery cyfrowej zastosowanej do rejestracji procesu strzelania z
elektrycznej broni airsoftowe;j.

Modelowanie, dynamika, wibroizolacja i sterowanie.

e Giroskopu stanowigcym element koordynatora.

e Platformy mobilnego robota lgdowego.

o Kulki airsoftowe;.

laboratorium

Badania koordynatora optycznego.
+  Wykonanie badan doswiadczalnych z zastosowaniem wybranych modulatoréw.
* Analiza teoretyczna ruchu giroskopu z ukfadem sterujgcym.
Badania Robota NI Lab-Store oraz czujnikéw, ktére umieszczone sg na
platformie
*  Wykonanie badah doswiadczalnych dotyczgcych:
Jednoczesnego i niezaleznego sterowania silnikami;
Sterowania manipulatorem z 2 stopniami swobody;
Kontroli kierunku widzenia kamery za pomocg serwomechanizméw;
Zbierania danych i pomiary przy wykorzystaniu nastepujgcych czujnikow:
» Ultradzwiekowego miernika odlegtosci, Miernika odlegtosci na podczerwien;
+ Cyfrowego kompasu, Barometru, Akcelerometru, Zyroskopu.
* Analiza dynamiki i wibroizolacja platformy mobilnego robota Igdowego.
Badania z wykorzystaniem szybkiej kamery cyfrowej
*  Wykonanie badanh doswiadczalnych dotyczgcych:

* Wyznaczenia predkosci liniowej i kgtowej wystrzeliwanej kulki airsoftowej;

* Wyznaczenia predkos$ci katowej $migta sterowanego obiektu latajgcego

e o o o

* Analiza lotu kulki airsoftowej.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia
efektu Egzamin E_gzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
w02 X
W03 X
uo1 X
uo2 X
uo3 X
KO1 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . . . .
. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. . Pozytywne zaliczenie korncowego kolokwium. Uzyskanie
wyktad zaliczenie z oceng yoyw 9 y

co najmniej 50 % punktow.

laboratorium

zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie sprawozdan z zaje¢. Ocena

koncowa jest srednig arytmetyczna.
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NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Obciazenie studenta Jeﬁ(';os
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjL|/p|swicjiL | P|S h
’ studiow 15 15 9 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
3 Razem przy bezpos’r_edr.lim udziale 34 22 h
nauczyciela akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktérg student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,4 0,9 ECTS
nauczyciela akademickiego
5. Liczba godzin samodzielnej pracy 16 28 h
studenta
Liczba punktéw ECTS, ktora student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,6 1,1 ECTS
pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami 25 25 h
o charakterze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktorg student
8. | uzyskuje w ramach zaje¢ o 1,0 1,0 ECTS
charakterze praktycznym
9 Sumaryczne obcigzenie praca 50 50 h
studenta
Punkty ECTS za modut
10. | 1 punkt ECTS=25-30 godzin obciazenia 2 ECTS
studenta
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