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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu Obowiazkowy

Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski

Usytuowanie w planie | studia stacjonarne 6

studiow - semestr studia niestacjonarne |7

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Tak

Liczba punktow ECTS 5

Forma prowadzenia zajeé wykiad ¢éwiczenia | laboratorium | projekt inne

Liczba godzin :::gjlgnarne: 15 15 15 15
W semestre i:gg;:cjonarne: 9 9 9

8 Politechnika Swigtokrzyska
Kielce University of Technology

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

WMiM

Wydziat Mechatroniki
i Budowy Maszyn




Fundusze Europejskie Rzeczpospolita Dofinansowane przez :' e

dla Rozwoju Spotecznego - Polska

EFEKTY UCZENIA SIE

Unie Europejska LA

Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztalcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

WO1

Definiuje pojecia i okredlenia najwazniej-szych pojec z
zakresu mechatroniki i ukladéw drgajgcych. Definiuje
oraz wymienia elementy budowy uktadu
mechatronicznego. Wymienia i wyjasnia dziatanie
czionéw sktadowych uktadédw mechatronicznych, m. in.:
elektrycznych, pneumatycznych, hydraulicznych oraz
termodynamicznych.

AiR1_W02

wo2

Wyjasnia rodzaje metod sterowania dla wybranych
uktadéw mechatronicznych. Definiuje proces identyfikacji
oraz opisuje metody identyfikacji parametrow uktadu
sterowania maszyn.

AiR1_W09

Umiejetnosci

uo1

Potrafi wyprowadzi¢ réwnania ruchu oraz przeanalizowac¢
dynamike ruchu uktadéw mechatronicznych.

AiR1_U01

uo2

Potrafi zaprojektowa¢ system sterowania dla ukfadu
mechatronicznego:  okresla  kryteria  stabilnosci,
przeprowadza proces identyfikacji parametrycznej.

AIR1_U06

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

K02

Ma Swiadomosé waznosci i zrozumienia
pozatechnicznych aspektéw i skutkow dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej wptywu na bezpieczenstwo innych
ludzi oraz wptywu na Srodowisko i zwigzanej z tymi
zagadnieniami odpowiedzialnosci.

AiR1_K02

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wyktad

Wprowadzenie. Maszyna jako ukfad mechatroniczny — czujnik, sterownik i uktad
wykonawczy. Wybrane przykfady uktadéw mechatronicznych. Opis sterowanych
uktadéw mechatronicznych — dyskretnych, ciggtych i dyskretno-ciggtych. Podstawowe
modele reologiczne. Cztony o jednym, dwdch i wielu stopniach swobody. Cztony
elektryczne, elektromagnetyczne, pneumatyczne, hydrauliczne, termodynamiczne.
Analogie mechaniczno-elektryczno-pneumatyczne. Sterowany uktad mechaniczny
jako model dynamiki obiektu rzeczywistego. Naj-prostszy model dynamiki opisujgcy
drgania. Przyktady réwnan drgan uktadow wyprowadzanych za pomocg roéwnan
Lagrange’a Il rodzaju. Analiza i rodzaje sterowanych uktadéw mechanicznych.

8 Politechnika Swigtokrzyska
Kielce University of Technology

Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice

Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki” WMilM

nr FERS.01.05-1P.08-0234/23

Wydziat Mechatroniki
i Budowy Maszyn




Fundusze Europejskie
dla Rozwoju Spotecznego

Rzeczpospolita Dofinansowane przez :' e

B P Unig Europejska [RNESENRS

éwiczenia

Analiza dynamiki wybranych uktadoéw dynamicznych — uktad oscylacyjny, uktad
oscylacyjny z tlumieniem, wahadto proste. Wyprowadzenie réwnan ruchu dla
wybranego uktadu dynamicznego — szeregowe i roéwnolegte potgczenia cziondw
oscylacyjnych z ttumieniem na przyktadzie zawieszenia samochodu. Analiza réwnan
ruchu oraz sterowania dla uktadu w postaci zawieszenia samo-chodu. Wyprowadzenie
réwnan ruchu dla wybranego uktadu dynamicznego — wahadto odwrdécone na
przesuwnym woézku. Analiza dynamiki oraz sterowania wahadta odwréconego na
przesuwnym woézku. Wyprowadzenie rownan i ich analiza ruchu dla wybranego ukfadu
mechatronicznego-dwuwirnikowiec.

laboratorium

Analiza dynamiki podstawowych elementéw (sprezyna, masa, tlumik) uktadéw
dynamicznych oraz ich potgczen — symulacje komputerowe. Budowa prostego uktadu
fizycznego (masa ze sprezyna, wahadto fizyczne) i po-miar wybranych parametrow
ruchu. Analiza i poréwnanie wynikow symulacyjnych i do$wiadczalnych wybranych
ukladow dynamicznych (masa ze sprezyng, wahadio fizyczne). Identyfikacja
wybranych parametréw uktadu dynamicznego (masa ze sprezyna, wahadto fizyczne).
Sterowanie potozeniem ukfadu dynamicznego (wdzkiem na liniowej prowadnicy).
Sterowanie i stabilizacja wahadta odwréconego. Dobor sterowan dla ruchu maszyny
wirnikowe;.

projekt

Tematyka projektéw z zakresu objetego wyktadem i ¢wiczeniami.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
Symbol
efektu Egzamin Egzamln Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
W02 X
uo1 X X
uo2 X X
KO1 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

F0|:m’a Forma zaliczenia Warunki zaliczenia

zajec

wyklad egzamin Pozytywne zallczenlle kc.)n.cowoego egz:?mlnu. Uzyskanie
co najmniej 50 % punktow.
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éwiczenia

zaliczenie z oceng

Uzyskanie co najmniej 50 pkt z 2 kolokwidéw w trakcie
zajec.

laboratorium

zaliczenie z oceng

Uzyskanie co najmniej 50 pkt z dwoch kolokwidow
przeprowadzanych na komputerze w trakcie zajec.

projekt

zaliczenie z oceng

Dostarczenie projektu w terminie, w formie i o tresci
zgodnym z tematem projektu.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Obciazenie studenta Jeﬂ(?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem Wi Cc|L|P Wi C|L|P|S h
" | studiow 15 | 15 | 15 | 15 99|99
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 12|22 4 12|22 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 70 46 0
Liczba punktow ECTS, ktdra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,8 1,84 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 5 79 h
Liczba punktéw ECTS, ktérg student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 2,2 3,16 ECTS
pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami
/e o charakterze praktycznym 93,75 93,75 0
Liczba punktow ECTS, ktérg student
8. | uzyskujew ramach zajeé o 3,75 3,75 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obciagzenie praca
9. studenta 125 125 h
10. Punkty ECTS za n'mdu'l ' ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
LITERATURA
1 Kiczkowiak T., Tarnowski W., Ociepa Z.: Modelowanie i symulacja komputerowa
w mechatronice. Przyktady, Wydawnictwo Politechniki Koszalinskiej, 2009.
2 Zietkiewicz J.: Identyfikacja obiektow sterowania: ¢wiczenia laboratoryjne,
Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, 2018.
3 Jarzebowska E.: Dynamika i sterowanie uktadami mechanicznymi: pojazdy kotowe

i podwodne, bezzatogowe obiekty latajgce, satelity i manipulatory kosmiczne,

PWN, 2021.

Politechnika Swigtokrzyska
Kielce University of Technology

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

WMiM

Wydziat Mechatroniki
i Budowy Maszyn



Fundusze Europejskie Rzeczpospolita Dofinansowane przez
dla Rozwoju Spotecznego - Polska Unie Europejska

4 Celmerowski A.: Modelowanie i symulacja uktadéw fizycznych Matlab/Simulink,
Wydawnictwo Politechniki Biatostockiej, 2008.

5 Klempka R., Swigtek B., Garbacz-Klempka A.: Programowanie, algorytmy
nuemryczne i modelowanie w Matlabie, Wydawnictwa AGH, 2017.

6 Greblicki W.: Teoretyczne podstawy automatyki, Oficyna Wydawnicza Politechniki

Wroctawskiej, Wroctaw, 2001.

Kaczorek T.: Teoria sterowania i systeméw, PWN, Warszawa, 1999.

Mazurek J., Vogt H., Zydanowicz W.: Podstawy automatyki, Oficyna Wydawnicza

Politechniki War-szawskiej, Warszawa, 2002.

9 Pefczewski W.: Teoria sterowania. Ciggte stacjonarne uktady liniowe, WNT,
Warszawa, 1980.

10 Soderstrom T., Stoica P.: Identyfikacja systemow, WNT, Warszwa, 1997.

11 Amborski K., Marusak A.: Teoria sterowania w ¢wiczeniach, PWN,
Warszawa,1978.

12 Brzdzka J.: Cwiczenia z automatyki w Matlabie i Simulinku, Wydawnictwo Mikom,
Warszawa, 1997.

o N

= Politechnika Swelokrzyska ,r:‘rof,e',(t ,,DOS[’-OS.OWGI‘JJE r'(SZtm'CE’!"HG w PD:,rtEChmce . N Wydziat Mechatroniki
Kielce University of Technology Swietokrzyskief do potrzeb wspdiczesnej gospodarki WMiBM | Budowy Maszyn

nr FERS.01.05-1P.08-0234/23



