PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA
W NOWYM SACZU

KARTA PRZEDMIOTU

obowigzuje studentéw rozpoczynajgcych studia w roku akademickim 2016,/2017
Instytut Techniczny
Kierunek studiéw: Zarzadzanie i inzynieria produkgji Profil: Praktyczny
Forma studiéw: Stacjonarne Kod kierunku: 06.9
Stopien studiéw: |
Specjalnosci:  Inzynieria systemdw ekoenergetycznych

Inzynieria produkcji zywnosci
Inzynieria mechaniczna

1 PRZEDMIOT

NAZWA PRZEDMIOTU Podstawy mechatroniki
KOD PRZEDMIOTU IT 06.9 PIS B25 16/17
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty podstawowe i kierunkowe
LiczBa pUNKTOW ECTS 1
SEMESTRY 7

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM PROJEKT SEMINARIUM
7 15

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Nabycie wiedzy o systemach, podsystemach i komponentach sktadowych mechatronicznych, cyber-fizycznych
niejednorodnych nadsysteméw dynamicznych, ich zasadach dzialania i zakresach zastosowain. W szczegélnosci
o systemach: sensorycznych, konwertorowych, aktuatorowych i kontrolnych (regulacji i sterowania.

Cel 2 Zapoznanie sie z metodami modelowania fizycznego i matematycznego wielo-zjawiskowych mechatronicznych,
cyber-fizycznych niejednorodnych zlozonych i prostych nadsysteméw dynamicznych, wyznaczaniem ich podstawowych
charakterystyk dynamicznych i statycznych, oraz systemami do komputerowego wspomagania badaii symulacyjnych
i szybkiego prototypowania algorytmoéw sterowania.
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Cel 3 Zdobycie praktycznych umiejetnosci w modelowaniu fizycznym i matematycznym mechatronicznych, cyber-
fizycznych niejednorodnych prostych nadsysteméw dynamicznych i przeprowadzaniu badan symulacyjnych ich
dzialania w $rodowisku Matlab-Simulink i pSPICE.

Cel 4 Zdobycie praktycznych umiejetnosci w realizacji pomiaréw doswiadczalnych wybranych charakterystyk dynamicznych
i statycznych komponentéw mechatronicznych, cyber-fizycznych niejednorodnych prostych nadsysteméw dynamicznych
oraz budowy ich symulacyjnych modeli fizycznych i matematycznych.

Cel 5 Doskonalenie umiejetnosci pracy indywidualnej i w zespole.

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

a Wymagana jest znajomos$é podstaw matematyki ze szczegdlnym uwzglednieniem réwnan rézniczkowych zwyczajnych,
rachunku operatorowego, rachunku macierzowego oraz rachunku holorowego.

b Znajomo$é podstaw mechaniki ze szczegélnym uwzglednieniem dynamiki, a w niej statyki.
c Elementarna wiedza z zakresu podstaw konstrukecji maszyn i urzadzeri.

d Znajomo$é elementarnych zagadnieri z metrologii i systeméw pomiarowych.

e Elamantarna wiedza z zakresu podstaw elektroniki i elektrotechniki oraz informatyki.

f Elementarna znajomo$¢ systemu Matlab-Simulink i pSPICE..

5 EFEKTY KSZTAICENIA

EK1 Wiedza: W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien zna¢ strukture mechatronicznych, cyber-fizycznych
niejednorodnych ztozonych i prostych nadsysteméw dynamicznych,ich podstawowe systemy, podsystemy komponenty
dynamiczne, zasady ich dzialania i obszary zastosowania. Student powinien kojarzyé¢ w jakich sytuacjach
moze te wiedze wykorzysta¢. Powinien réwniez posiasé podstawowa wiedze z technik modelowania fizycznego
i matematycznego mechatronicznych, cyber-fizycznych niejednorodnych zlozonych i prostych nadsystemoéw
dynamicznych oraz elementarng wiedze z metod kontroli (regulacji i sterowania) mechatronicznych, cyber-
fizycznych niejednorodnych zlozonych i prostych nadsysteméw dynamicznych.

EK2 Umiejetnosci: W wyniku przeprowadzonych zajeé¢ student powinient umieé¢ zbudowaé model fizyczny i matematyczny
mechatronicznego, cyber-fizycznego niejednorodnego prostego nadsystemu dynamicznego, zapisaé¢ ten model
w formie niezbednej do symulacji komputerowej w wybranym srodowisku symulacyjnym. Powinien réwniez
potrafi¢ analizowa¢ dynamiczne wlasciwosci modelowanego obiektu. Ponadto powinien umieé zaprojektowaé
prosty system regulacji i sterowania ze sprzezeniem zwrotnym umozliwiajacy korygowanie wlasnosci dynamicznych
oraz kontrolowanie ruchu modelowanego obiektu.

EK3 Kompetencje spoleczne: W wyniku przeprowadzonych zaje¢ student powinien zrealizowa¢ badania doswiadczalne
wybranych charakterystyk dynamicznych i statycznych mechatronicznego cyber-fizycznego niejednorodnego
prostego nadsystemu dynamicznego. Powinien réwniez na podstawie zrealizowanych pomiaréw zbudowaé
symulacyjny model fizyczny i matematyczny obiektu i wykorzysta¢ go w badaniach symulacyjnych.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD

TEMATYKA ZAJEC

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH

Wprowadzenie: zakres tematyki obejmowany przez mechatronike, podstawowe
W1 pojecia, ogdlny schemat strukturalno-funkcjonalny mechatronicznego, cyber- 2
fizycznego niejednorodnego ztozonego badz prostego nadsystemu dynamicznego.

Lp LICZBA GODZIN
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WYKLAD

TEMATYKA ZAJEC

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH

Systemy sensoryczne wykorzystywane w mechatronicznych maszynach i
W2 urzadzeniach: systemy pomiaru ruchu, sily, ci$nienia, natezenia przeplywu i 2
poziomu cieczy, temperatury innych wielkosci fizycznych.

Systemy aktuatoryczne w mechatronicznych maszynach i urzadzeniach: systemy
fluidyczne (hydrauliczne badZ pneumatyczne): zawory fluidyczne, forcery
(sitowniki) fluidyczne, motory fluido-mechaniczne, pompy mechano-hydrauliczne,
kompresory mechano-pneumatyczne; systemy mechaniczne: maszyny proste,
mechanizmy, przekladnie; systemy elektryczne (zawory elektryczne, motory
elektro-mechaniczne); materialy inteligentne.

Systemy aktuatoryczne w mechatronicznych maszynach i urzadzeniach: systemy
fluidyczne (hydrauliczne badZ pneumatyczne): zawory fluidyczne, forcery
(sitowniki) fluidyczne, motory fluido-mechaniczne, pompy mechano-hydrauliczne,
kompresory mechano-pneumatyczne; systemy mechaniczne: maszyny proste,
mechanizmy, przekladnie; systemy elektryczne (zawory elektryczne, motory
elektro-mechaniczne); materialy inteligentne.

Podstawy  modelowania fizyczne i matematyczne mechatronicznych,
cyber-fizycznych niejednorodnych zlozonych badZz prostych nadsystemow
dynamicznych: modele fozyczne i matematyczne mechanicznych, elektrycznych,
fluidycznych lub  termicznych, cyber-fiycznych jednorodnych systeméw
dynamicznych; modelowanie dynamiki, funkcja przejscia obiektu, zapis modelu
matematycznego w przestrzeni stanu, przyklad modelu matematycznego
mechano-elektrycznego cyber-fizycznego niejednorodnego nadsystemu
d6namicznegi .

Zastosowanie kontroleréw (sterownikéw) . PID. w mechatronicznych, cyber-
fizycznych  niejednorodnych  zlozonych — badZz prostych  nadsystemach
dynamicznych : kontrolery P, I, D, PI, PD, PID -ogélna charakterystyka,
inne warianty regulatoréw.

Zastosowanie kontroleréw (sterownikéw) rodzaju PLC w mechatronicznych,
cyber-fizycznych niejednorodnych zlozonych badz prostych nadsystemach
dynamicznych: podstawowa struktura kontrolera PLC, metody programowania
kontroleréw, obszary zastosowan.

Elementy sztucznej inteligencji w systemach kontroli (regukacji i sterowania)
W8 | mechatronicznych maszyn i urzadzen: sieci neuronowe, algorytmy genetyczne, 1
logika rozmyta.
RAZEM 15

Lp LICcZBA GODZIN

W3

W4

W5

W6

W7

7 METODY DYDAKTYCZNE

M1 Wyktady
M2 Prezentacje multimedialne

M3 Praca z podrecznikiem
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

SREDNIA LICZBA
- GODZIN NA
FORMA AKTYWNOSCI
ZREALIZOWANIE
AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiéw 15
Konsultacje przedmiotowe 1
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0
Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu pracy studenta, w tym:
Przygotowanie si¢ do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 1
Opracowanie wynikéw 4
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 4
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA 7Z 25
CAIEGO NAKIADU PRACY STUDENTA
SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 1
9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA
F1 Aktywnos¢ na zajeciach
F2 Referat
F3 Kolokwium
KRYTERIA OCENY
EFEKT KSZTALCENIA 1 MIEJSCE OPIS WERYFIKACII EK 1
WERYFIKACJI
Na Student zna strukture mechatronicznego,
OCENE cyber-fizycznego niejednorodnego | wyklad 100 % oceny z kolokwium.
3 zlozonego badz prostego nadsystemu
dynamicznego i umie wymienié¢ systemy,
podsystemy i komponenty dynamiczne
z jakich buduje si¢ mechatroniczne,
cyber-fizyczne  niejednorodne  zlozone
badz proste nadsystemy dynamiczne
jednak popetia liczne bledy w opisie
ich dzialania i obszaréw zastosowari.
Z trudem kojarzy jak moze te wiedze
wykorzysta¢. Ma duze problemy z
samodzielng ~ budowa  symulacyjnych
modeli fizycznych 1 matematycznych.
Stabo orientuje sie w elementarnych
metodach kontroli (regulacji i sterowania)
mechatronicznych, cyber-fizycznych
niejednorodnych ztozonych badz prostych
nadsysteméw dynamicznych.
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Na
OCENE

Student zna strukture mechatronicznego,
cyber-fizycznego niejednorodnego
zlozonego badz prostego nadsystemu
dynamicznego i umie wymienié¢ systemy,
podsystemy i komponenty dynamiczne
z jakich buduje si¢ mechatroniczne,
cyber-fizyczne  niejednorodne  zlozone
badz proste nadsystemy dynamiczne i
popemlia nieliczne bledy w opisie ich
dzialania i obszaréw zastosowan. Kojarzy
jak moze te wiedze wykorzystaé¢. Potrafi
samodzielnie budow¢ symulacyjne modele
fizyczne 1 matematyczne popelniajac
nieliczne bledy. Zadowalajaco orientuje
sie w elementarnych metodach kontroli
(regulacji i sterowania) mechatronicznych,
cyber-fizycznych niejednorodnych
zltozonych badZz prostych nadsysteméw
dynamicznych.

Na
OCENE

Student zna strukture mechatronicznego,
cyber-fizycznego niejednorodnego
ztozonego badZz prostego nadsystemu
dynamicznego i umie wymieni¢ systemy,
podsystemy i komponenty dynamiczne z
jakich buduje sie mechatroniczne, cyber-
fizyczne niejednorodne ztozone badz proste
nadsystemy dynamiczne ipotrafi opisaé
ich dziatanie i obszary zastosowan. Biegle
kojarzy jak moze te¢ wiedze wykorzystac.
Potrafi samodzielnie budow¢ symulacyjne
modele  fizyczne i matematyczne.
Biegle orientuje sie w elementarnych
metodach kontroli (regulacji i’ sterowania)
mechatronicznych, cyber-fizycznych
niejednorodnych zlozonych badz prostych
nadsystemoéw dynamicznych.

EFEKT KSZTALCENIA 2

MIEJSCE
WERYFIKACJI

OPIS WERYFIKACJI EK 2

Na
OCENE

Student rozwigzuje proste problemy z
zakresu pomiaru i symulacji wilasciwosci
mechatronicznych, cyber-fizycznych
niejednorodnych zlozonych badz prostych
nadsystemoéw dynamicznych lecz wymaga
stalego nadzoru 1 korygowania jego
poczynan. Ma duze problemy z analizg
wynikéw pomiaru i whasciwym doborem
symulacyjnego  modelu  fiztcnego i
matematycznego.

wyktad

70% oceny z kolokwium +
20% ocena z referatu +10%
sredniej arytmetycznej z
ocen za aktywnosé na
zajeciach
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Na
OCENE

Student ma umiejetnosci  kojarzenia
i praktycznego zastosowania nabytej
wiedzy. Zadania najczesciej rozwiazuje
poprawnie. W stopniu dobrym opanowal
pojecia stosowane w mechatronice w
obszarze pomiaru i symulacji wlasciwosci
mechatronicznych, cyber-fizycznych
niejednorodnych zlozonych badz
prostych  nadsysteméw  dynamicznych.
Potrafi w  zadowalajagcym  stopniu
wykorzystywaé wlasciwe techniki
pomiarowe i symulacyjne.

Na
OCENE

Student ~ma  wysokie  umiejetnosci
kojarzenia i praktycznego zastosowania
nabytej wiedzy. Zadania rozwiazuje
poprawnie, nie wymaga ingerencji.
Wykazuje dodatkows aktywnosé oraz
chetnie rozwiazuje trudniejsze problemy.
Biegle wykorzystuje wiasciwe techniki
pomiarowe oraz techniki symulacji
komputerowej. Wyraza sie jasno uzywajac
poprawnych okreslen.

EFEKT KSZTALCENIA 3

MIEJSCE
WERYFIKACJI

OPIS WERYFIKACJI EK 3

Na
OCENE

Student biernie uczestniczy w zajeciach
dydaktycznych, realizuje proste prace
zlecone mu przez innych czlonkéw zespotu,
wymaga stalego nadzoru.

Na
OCENE

Student czynnie uczestniczy w zajeciach
dydaktyucznych, samodzielnie . realizuje
powierzong mu cze$é¢ zadania- zespohu.
Aktywnie uczestniczy w< dyskusjach nad
rozwigzywanymi przez zespét problemami.

Na
OCENE

Student czynnie uczestniczy w zajeciach
dydaktycznyvh, < samodzielnie realizuje
powierzong mu  cze¢$¢ zadania zespohu.
Pomaga innym  czlonkom zespolu w
realizacji ich zadan. Aktywnie uczestniczy
w dyskusjach nad rozwiazywanymi przez
zesp6l  problemami. Jest kreatywny
chetny do wspdlpracy i wykazuje cechy
przodownika zespotu.

wyktad

100 % sredniej
arytmetycznej z ocen za
aktywnosé na zajeciach

OCENA DO INDEKSU (OCENA PODSUMOWUJACA)

30% oceny EK1 + 40% oceny EK2 + 30% oceny EK3 stosuje sie zasade, ze: od 2,50 do 3,25 dst; od 3,26 do 3,70
+dst; od 3,71 do 4,30 db; od 4,31 do 4,65 +db; od 4,66 do 5,00 bdb

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

a Obecnos¢ na wyktadach

b Opracowanie i zaliczenie referatu na zadany temat

¢ Zaliczenie kolokwium
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10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

EFEKTY
ODNIESIENIE DO p
KSZTALCENIA ) TRESCI METODY
EFEKTOW CELE PRZEDMIOTU
DLA PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
KIERUNKOWYCH
PRZEDMIOTU
Cell, Cel2, Cel3, W1, W2, W3, W4,
EK1 Z1P_W06 Cel4, Cel5 W5, W6, W7, W8 M1, M2, M3
Cell, Cel2, Cel3, W1, W2, W3, W4,
EK2 Z1P_W06 Cel4, Cel5 W5, W6, W7, W8 ML, M2, M3
Cell, Cel2, Cel3, W1, W2, W3, W4,
EK3 Z1P_W06 Celd, Cel W5, W6, W7, W8 MI, M2, M3

11 WYKAZ LITERATURY
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- London - New York, 2010, Springer

[2] Fijalkowski B. T. — Automotive Mechatronics: Operational .and Practical Issues- Volume II, Heidelberg
Dordrecht - London - New York, 2011, Springer

[3] Bishop R.H. — The Mechatronics Handbook, New York, 2008, CRC Press,
[4] Giergiel J. — Podstawy robotyki i mechatroniki, Krakéw, 2004, KRiDM AGH
[5] Bolton B, — Mechatronics, New York, 1999, Addision Wesley Longman Limited

LITERATURA UZUPEINIAJACA:

[1] Brzézka J. — Regulatory i uktady automatyki, Warszawa, 2004, MIKON
[2] Horwitz P. i W. Hill = Sztuka elektroniki, Warszawa, 1995, WNT
[3] Spong W. i M. Vidyasagar — Dynamika i sterowanie robotéw, Warszawa, 1993, WNT

[4] Kosmol J. — Serwonwpedy obrabiarek sterowanych numerycznie, w, 1993, WNT

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

prof. dr hab. inz. Bogdan Fijatkowski (kontakt: pmfijalk@Qcyf-kr.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

prof. dr hab. inz. Bogdan Fijatkowski (kontakt: pmfijalk@cyf-kr.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (kierownik zaktadu) (dyrektor instytutu)
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PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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