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Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim

Modeling and analysis of mechatronic systems
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USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

Ogélnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

Studia stacjonarne i niestacjonarne

Zakres

Automatyka maszyn i proceséw

Jednostka prowadzgca przedmiot

Katedra Mechatroniki i Uzbrojenia

Koordynator przedmiotu

dr hab. inz. Zbigniew Dziopa, prof. PSk

Zatwierdzit

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu
Mechatroniki i Budowy Maszyn

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotéw Przedmiot specjalnosciowy
Status przedmiotu Obowiazkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne 5
studiéw - semestr . .
studia niestacjonarne |7
Wymagania wstepne
Egzamin (TAK/NIE) Nie
Liczba punktow ECTS 4
Forma prowadzenia zajeé wykiad ¢éwiczenia | laboratorium | projekt inne
studia
Liczba godzin | stacjonarne: 15 30 15
w semestrze i
studia _ 9 18 9
niestacjonarne:
- Politechnika S tokrzvska }':'rojekt ,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice W | Meck iki
ﬁ Kiel‘ce Unliversrr\,‘reoi Tecyhnology Swietokrzyskief do potrzeb wspdfczesnej gospodarki” WMiBM | Byuddzsw ra(;;i:,? i
- nr FERS.01.05-1P.08-0234/23
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EFEKTY UCZENIA SIE

Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztalcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

W01

Ma uporzadkowana wiedze w zakresie matematyki
niezbedna do sprawnego postugiwania sie metodami
numerycznymi niezbednymi do rozwiazywania zagadnien
inzynierskich.

AIR1_WO01

wo2

Ma uporzagdkowang zaawansowang wiedze w zakresie
modelowania i symulacji proceséw w uktadach
automatyki i robotyki.

AIR1_W10

W03

Ma uporzgdkowang zaawansowang wiedze niezbedng do
projektowania i testowania ukfadéw elektronicznych w
tym uktadéw mikroprocesorowych.

AiR1_W14

Umiejetnosci

uo1

Potrafi opracowa¢ i zastosowa¢ metody i modele
matematyczne, a takze symulacje komputerowe do
analizy i oceny dziatania uktadéw automatyki i robotyki,
potrafi planowac i przeprowadza¢ eksperymenty, w tym
pomiary i symulacje komputerowe, interpretowac
uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski, potrafi uzy¢ do
formutowania i rozwigzywania zadan inzynierskich
metody analityczne, symulacyjne oraz eksperymentaine.

AIR1_U06

uo2

Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami i
urzgdzeniami umozliwiajgcymi pomiar podstawowych
wielkosci charakteryzujgcych elementy mechaniczne
stosowane w budowie urzgdzen automatyki i robotyki.

AiR1_U08

Kompetencje
spoteczne

K01

Jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej wiedzy oraz
koniecznosci pozyskiwania nowych informacji zaréwno z
literatury, jak i od ekspertow z dziedziny automatyki i
robotyki.

AiR1_KO01

8 Politechnika Swigtokrzyska
Kielce University of Technology

Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice
Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki” WMiM
nr FERS.01.05-1P.08-0234/23

Wydziat Mechatroniki
i Budowy Maszyn
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TRESCI PROGRAMOWE

Forma o
. . Tresci programowe
zajec

Wprowadzenie.

Dziedziny techniki zaangazowane w projektowanie uktadéw mechatronicznych Ukfad
mechatroniczny i zachodzace w nim procesy. Podstawowe typy urzgdzen
mechatronicznych i ich struktura funkcjonalna.

Przyktady urzadzeh mechatronicznych (budowa, zadania, zasada dziatania)

* Robot NI Lab-Store wyposazony w sterownik NI MyRIO 1900 oraz uktad sensoréw i
aktuatoréw. Akcesoria znajdujgce sie w zestawie NI myRIO Mechatronics Kit.

» Zdalnie sterowany obiekt latajacy.

» Szybka kamera cyfrowa i bron airsoftowa wyposazona w ukfad elektryczny.

wykiad Modelowanie uktadu mechtronicznego.

Model fizyczny i matematyczny uktadu mechatronicznego. Uktady wspétrzednych i
ich transformacje. Metoda energetyczna i bilansowa stuzgce do wyprowadzenia
zalezno$ci analitycznych.

+ Elementy projektowania i wykonania zdalnie sterowanego obiektu latajgcego.

Analiza uktadu mechatronicznego.

» Podstawowe charakterystyki dynamiczne opracowanego modelu teoretycznego i
metody estymacji zachodzgcych procesow.

* Elementy analizy Robota NI Lab-Store oraz dostepnych akcesoriéw.

»  Wykorzystanie szybkiej kamery cyfrowej do analizy zdalnie sterowanego obiektu
latajgcego i broni airsoftowej wyposazonej w uktad elektryczny.

laboratorium

Analiza modeli teoretycznych ukfadu mechatronicznego.

* Symulacja ruchu ukfadu mechatronicznego i wyznaczanie jego podstawowych
charakterystyk dynamicznych.

Badania doswiadczalne uktadu mechatronicznego.

+ Badania Robota NI Lab-Store oraz dostepnych akcesoriow. Do sterowania
akcesoriami wykorzystany jest sterownik NI myRIO 1900, komputer i $rodowisko
programu LabView (Mozliwos$¢ wykorzystania do sterowania akcesoriami platformy
Arduino i programu C++).

+ Zastosowanie szybkiej kamery cyfrowej do analizy dziatania uktadu napedowego
zdalnie sterowanego obiektu latajgcego i procesu wystrzeliwania kulki z broni
airsoftowej wyposazonej w ukiad elektryczny.

Tematyka projektow:
+ Opracowanie modelu teoretycznego uktadu mechatronicznego i jego analiza.
Opracowanie urzgdzenh z wykorzystaniem sterownika NI myRIO 1900 lub platformy

rojekt .
proJ Arduino.
* Rejestracja z wykorzystaniem szybkiej kamery cyfrowej i analiza ruchu elementéw
uktadu mechatronicznego.

&l " i jekt ,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice

Politechnika Swietokrzyska Projekt , Dostos " ! ) Wydziat Mechatroniki
ﬁ Kielce University of Technology Swietokrzyskief do potrzeb wspdfczesnej gospodarki” WMiBM | Budowy Maszyn
- nr FERS.01.05-1P.08-0234/23
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METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Dofinansowane przez
Unie Europejska

Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
Symbol
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
W02 X
W03 X
uo1 X X
uo2 X X
KO1 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

co najmniej 50 % punktow.

Forma . . . . .
. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
: . Pozytywne zaliczenie koricowego kolokwium. Uzyskanie
wyktad zaliczenie z oceng

laboratorium

zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie sprawozdan z zajeé. Ocena
koncowa jest srednig arytmetyczng ocen czgstkowych.

projekt

zaliczenie z oceng

Uzyskanie pozytywnej oceny z wykonania projektu.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Obciazenie studenta Jet‘:(?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjL|p|swicj|L|P|S h
© | studiow 15 30 | 15 9 18| 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2|2 2 2|2 h
Razem przy bezposrednim udziale
< nauczyciela akademickiego 66 42 W
Liczba punktéw ECTS, ktéra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,64 1,68 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 34 38 h

Politechnika Swigtokrzyska
Kielce University of Technology
nr FERS.01.05-1P.08-0234/23

Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice
Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki”

WMiM

Wydziat Mechatroniki
i Budowy Maszyn
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Liczba punktow ECTS, ktdrg student

uzyskuje w ramach samodzielnej 1,36 2,32 ECTS
pracy
Nakitad pracy zwigzany z zajeciami 75 75 h

o charakterze praktycznym

Liczba punktow ECTS, ktdrg student
uzyskujew ramach zajeé o 3 3 ECTS
charakterze praktycznym

Sumaryczne obcigzenie praca

studenta 100 100 h
10. Punkty ECTS za n'10du'l o 4 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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