KARTA PRZEDMIOTU DLA NABORU 2020/2021

INFORMACJE OGOLNE

1. Nazwa przedmiotu ksztatcenia
PODSTAWY MECHATRONIKI

2. Nazwa kierunku
Mechanika i Budowa Maszyn

w

Grupa tresci ksztatcenia

o

Typ przedmiotu
Obowigzkowy

5. Poziom studiow
Studia pierwszego stopnia

6. Liczba punktéw ECTS
4

7. Poziom przedmiotu
Podstawowy

8. Rok studiow, semestr
Il rok, semestr V — zimowy

Il rok, semestr VI — letni

9. Liczba godzin w semestrze

w éw. lab/lek proj/pbn. zp prk
Sem.V 15
Sem. VI 15 30

10. Jezyk wyktadowy:
Polski

11. Wyktadowca (wyktadowcy)
Stawomir Czubaj, mgr inz., s.czubaj@dydaktyka.pswbp.pl

INFORMACJE SZCZEGOLOWE

12. Wymagania wstepne

1) Student ma wiedze w zakresie matematyki, obejmujgcy algebre, analize oraz elementy
geometrii analitycznej i przestrzennej, matematyki dyskretnej i stosowanej, w tym metody
matematyczne niezbedne do: stosowania aparatu matematycznego do opisu zagadnien
mechanicznych, elektrotechnicznych, elektronicznych oraz procesdéw technologicznych

2) Student ma podstawowg wiedze w zakresie fizyki, obejmujgcg mechanike, termodynamike,
optyke, elektrycznos$é i magnetyzm oraz fizyke ciata statego, w tym wiedze niezbedng do
zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujacych w przyrodzie i technice

3) Student ma podstawowg wiedze z automatyki, elektroniki, symulacji komputerowej oraz
programowania uktadéw mikroprocesorowych i sterownikéw PLC.

13. Cele przedmiotu

C1

Zapoznanie studentéw z podstawowymi pojeciami zwigzanymi z mechatronika

C2

Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy uktadéw mechatronicznych, wtasciwosci ich




elementow sktadowych, zasad sterowania oraz zapoznanie z aktualnymi trendami rozwoju

systemow mechatronicznych.

C3

Przekazanie studentom szczegdétowe]j wiedzy z zakresu elektrotechniki i elektroniki,
automatyki i robotyki oraz pomiaréw wielkosci elektrycznych i elektronicznych przy uzyciu

specjalistycznej aparatury pomiarowe;j i diagnostycznej

Cc4

Zapoznanie studentéw z konstrukcjami robotéw, obszarem ich zastosowan oraz problematyka
projektowania, implementacji i sterowania robotami w réznych srodowiskach pracy

C5

Nabycie przez studentéw umiejetnosci projektowania elementéw urzadzen mechatronicznych

z wykorzystaniem narzedzi informatycznych.

C6

Zapoznanie studentéw z problematykg planowania ruchu i sterowania napedami

14. Efekty uczenia sie w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych

Student, ktory zaliczyt przedmiot:

odniesienie do
kierunkowych efektow

uczenia sie
WIEDZA
EUO1 | Ma podstawowag wiedze w zakresie mechatroniki, obejmujaca K W15
w szczegolnosci elektrotechnike i elektronike, automatyke i -
K_W18
robotyke -
EUO02 | Student zna budowe i zasade dziatania uktadéw ztozonych, K W07
istote dziatania zintegrowanych uktadéw mechaniczno- K_WOS
elektroniczno - informatycznych, zasady wdrazania K_W18
innowacyjnych rozwigzan mechatronicznych -
EUO3 | Potrafi opisa¢ typowe konstrukcje robotédw przemystowych, K W18
rodzaje stosowanych napeddéw, oraz podac¢ ich typowe K_W28
zastosowania (opisac typowe srodowisko pracy) -
UMIEJETNOSCI
EUO4 | Potrafi zaprojektowaé proste uktady mechatroniczne,
wykorzystujgc uktady elektroniczne, mechanizmy automatyki,
uktady sterowania, uktady mikroprocesorowe z umiejetnoscia K_U11
programowania z wykorzystaniem algorytméw sztucznej K_U18
inteligencji oraz  przeprowadzi¢ pomiary diagnostyczne K_U20
wielkosci elektrycznych i elektronicznych z wykorzystaniem
specjalistycznych narzedzi pomiarowych
EUO5 | Student potrafi opisac istote dziatania uktadéw ztozonych,

. fe . . . K_U20
okresla¢ wtasciwosci ztozonych uktadéw mechatronicznych, -
analizowa¢ prace uktadow mechaniczno — elektroniczno - K_U18
informatycznych K_U22

EUO6 | Zna problematyke interakcji cztowieka i robota, potrafi K_U20
wymieni¢ podstawowe metody komunikacji cztowieka z K _U22
maszyng i stosowane rozwigzania.

EUO7 | Student umie oszacowaé czas niezbedny na wykonanie
zaplanowanych eksperymentéw, potrafi opracowaé i K U23
zrealizowaé harmonogram zadan zapewniajgcy dotrzymanie K_U24
termindw, potrafi realizowaé eksperymenty indywidualnie i w -
grupie z zachowaniem zasad bezpieczenstwa i higieny pracy.

KOMPETENCIJE SPOLECZNE

EUO8 | Student rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego K_Ko1
doksztatcania sie oraz podnoszenia kompetencji zawodowych,
osobistych i spotecznych.

EU09 | Ma swiadomos¢ spotecznej roli inzyniera mechanika, rozumie K_KO03
potrzebe formutowania i przekazywania, w sposob K_K04




powszechnie zrozumiaty, spoteczenstwu informacji
dotyczacych osiggniec techniki i innych aspektéw dziatalnosci
inzynierskiej, posiada umiejetnos¢ postugiwania sie pojeciami
technicznymi

15. Tresci programowe

Forma zaje¢ — wyktady semestr V - zimowy

1)
2)
3)
4)
5)
6)
7)
8)

9)

Mechatronika, podstawowe pojecia, zakres, kierunki i etapy rozwoju mechatroniki
Urzadzenia i systemy mechatroniczne

Sensoryka w urzadzeniach mechatronicznych — przetworniki i czujniki pomiarowe
Aktoryka — elementy wykonawcze, napedy mechatroniczne

Sterowniki przemystowe, sterowanie numeryczne, systemy wbudowane

Sieciowe systemy komunikacyjne w urzadzeniach mechatronicznych

Elementy robotyki, systemy zrobotyzowane

Modelowanie elektromechanicznych uktadéw wykonawczych i systeméw sterowania oraz
tworzenia modeli mechatronicznych

Komputerowe narzedzia modelowania i symulacji systemdéw mechatronicznych

Forma zajec¢ — wyktady semestr VI - letni

1)

2)
3)

4)
5)
6)
7)
8)
9)

Roboty humanoidalne, interakcja robotéw i ludzi, ratownictwo przemystowe, rozrywka,
konstrukcje uzywane do badan, koriczyny bioniczne, problem programowania ruchu robota
kroczacego

Samochody autonomiczne i roboty na kotach

Systemy wspomagania kierowcy, systemy komunikacji lokalnej miedzy samochodami i
mozliwosci ich zastosowania

Napedy robotéw, naped elektryczny: silnik indukcyjny, synchroniczny krokowy
Zjawisko lewitacji magnetycznej i mozliwosci jego zastosowania w technice

Lewitacja kwantowa(Meissnera), lewitacja hybrydowa

tozyska magnetyczne, zawieszenie magnetyczne

Sztuczna inteligencja w robotyce, algorytmy genetyczne, sieci neuronowe

Sterowanie nadazne bezzatogowych statkéw latajacych (BSL)

Forma zajeé¢ — laboratorium semestr VI —letni

1)
2)
3)
4)
5)
6)

7)

8)

Zajecia wprowadzajgce: szkolenie BHP, zasady zaliczania przedmiotu, podziat na grupy,
harmonogram laboratorium

Zasady wykonywania ¢wiczen laboratoryjnych, reguty tgczenia uktadéw elektronicznych,
zachowanie bezpieczenstwa i higieny pracy podczas pomiardw

Badania symulacyjne prostych uktadéw mechanicznych, hydraulicznych i pneumatycznych
Uktady sekwencyjne — synteza sekwencyjnego sterowania

Planowanie trasy przejazdu robota mobilnego wedtug algorytmu

Sterowanie w przestrzeni standw — projektowanie sterownika dla modelu robota mobilnego,
wyznaczanie odpowiedzi skokowe;j

Projektowanie zaawansowanych uktadéw, dotgczanie bibliotek, obstuga PWM. Sposoby
komunikacji mikrokontrolera z komputerem PC

Projektowanie, symulacja oraz realizacja techniczna ukfadu sterowania z wykorzystaniem
mikrokontrolera AVR ATmega




9) Programowe sterowanie pracg modeli wykonawczych opartych na mikrokontrolerze AVR
ATmega

10) Modelowanie i symulacja uktadoéw elektronicznych edytorem schematéw i zintegrowanym z
nim programem symulacyjnym LTspiceXVII

11) Projektowanie podsystemdéw pomiarowych i transmisji danych

12) Projektowanie uktadéw sterowania cyfrowego napedu (DC, AC, silnik krokowy)

13) Podsumowanie zajeé, prezentacja wynikdw, ocena sprawozdan, dyskusja i zaliczenie
laboratorium

16. Narzedzia/metody dydaktyczne

1. Wyktady w formie prezentacji multimedialnej w potgczeniu z klasycznym wyktadem
tablicowym

2. Instrukcje do ¢wiczen laboratoryjnych

w

Programem symulacyjny LTspiceXVII

4. Zestawy laboratoryjne z oprogramowaniem — Bascom/Arduino, ptytki testowe, urzadzenia
peryferyjne (wyswietlacze, czujniki, silniki, serwomechanizmy)

5. Zestaw /mikrokontroler AVR ATmega 2560

6. Konsultacje

17. Sposoby oceny (F — formujgca; P — podsumowujaca)

F1.

Obecnosc i aktywno$¢ na zajeciach

F2.

Pytania kontrolne na zajeciach laboratoryjnych lub kolokwium

F3.

Ocena poprawnosci wykonania zadania na laboratorium lub sprawozdanie z wykonanego
zadania w zaleznosci od zalecen prowadzacego

P1. Na podstawie ocen czgstkowych z F2 i F3 okreslana jest ocena podsumowujgca laboratorium
P2. Zaliczenie wyktadu w formie pisemnej (ocena z kolokwium)
18. Obcigzenia praca studenta
forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
Godziny kontaktowe z nauczycielem* 70
Przygotowanie sie do laboratorium 10
Opracowanie sprawozdania z laboratorium 10
Przygotowanie do kolokwium 10
SUMA 100
SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS 4

DLA PRZEDMIOTU

19. Literatura podstawowa i uzupetniajaca

Literatura podstawowa:

1) Wiadystaw Opydo, Elektrotechnika i elektronika - dla studentéw wydziatéw nieelektrycznych :
Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan 2012

2) Wojciech J. Klimasara, Zbigniew Pilat : Podstawy automatyki i robotyki. Wydawnictwa Szkolne i
Pedagogiczne, Warszawa 2013.

3) Andrzej Gajek, Zdzistaw Juda : Czujniki.Wydawnictwa Komunikacji i tgcznosci, Warszawa 2011.

Literatura uzupetniajaca:

1) Bernard Fryskowski, Elzbieta Grzejszczyk : Systemy transmisji danych. Wydawnictwa Komunikacji
i tgcznosci,Warszawa 2010.

2) Stanistaw Bolkowski : Elektrotechnika, Wydawnictwa Szkolne i Pedagogiczne, Warszawa 1993

3) Simon Monk [ttumaczenie Konrad Matuk] : Arduino dla poczatkujgcych : podstawy i szkice.
Wydawnictwo Helion, Gliwice 2019.

20. Formy oceny — szczegoty




Warunki uzyskania zaliczenia przedmiotu: zajecia korczg sie:

1. WYKLAD - ocena koncowa wyznaczana jest w oparciu o:

a) kolokwium zaliczeniowe w formie pisemnej, zadania otwarte i zamkniete

b) uczestnictwo w wyktadach

Przy czym:

Uczestnictwo w wyktadzie nie jest obowigzkowe, jednak obecnos$é na min.12 wyktadach 2
godzinnych podwyzsza ocene koricowg o 0,5 stopnia (oprécz oceny 2.0 5.0).

Na wykfadach bedzie sprawdzana obecnos¢, nieobecnosci nie bedg miaty negatywnego wptywu na
ocene koncowa.

Wyktadowca zastrzega sobie prawo do dodatkowego zaliczenia ustnego przed wystawieniem
ostatecznej oceny.

Ocena konicowa ($rednia wazona sktadowych wyrazanych w % punktéw zdobytych przez Studenta ).
Procentowa skala ocen:

0-50% 2,0

51-60% 3,0

61-70% 3,5

71-80% 4,0

81-90% 4,5

91-100% 5,0

Nieobecnos¢ podczas zaliczenia jest réwnoznaczna z oceng niedostateczng (2.0). W przypadku
nieobecnosci lub otrzymania negatywnej oceny student ma obowigzek zaliczy¢ przedmiot w
terminie poprawkowym — wyznaczonym przez prowadzgcego.

2. LABORATORIUM- ocena koncowa wyznaczana jest w oparciu o:

Zajecia konczg sie zaliczeniem z oceng. Sktadowe oceny semestralnej: 90% stanowig wiedza
i umiejetnosci studenta, 10% stanowig kompetencje spoteczne/postawa studenta.

Obecnosc¢ na zajeciach laboratoryjnych jest obowigzkowa, student ma obowigzek zaliczy¢ wszystkie
¢wiczenia laboratoryjne przewidziane przez prowadzgcego. Dopuszczalna jest jedna
nieusprawiedliwiona nieobecnosé.

Sposob weryfikacji efektow uczenia sie w zakresie wiedzy i umiejetnosci:

Zaliczenie laboratorium: $rednia ocen z poszczegdlnych ¢wiczen z czesci teoretycznej oraz
praktycznej (ocena poprawnosci wykonania zadania na laboratorium Ilub sprawozdanie z
wykonanego zadania, pytania kontrolne na zajeciach laboratoryjnych lub kolokwium).

Procentowa skala ocen:

0-50% 2,0

51-60% 3,0

61-70% 3,5

71-80% 4,0

81-90% 4,5

91-100% 5,0

Nieobecnos¢ podczas zajeé¢ laboratoryjnych jest réwnoznaczna z oceng niedostateczng (2.0).
W przypadku nieobecnosci lub otrzymania negatywnej oceny z wykonania ¢éwiczenia student ma
obowigzek zaliczy¢ ¢wiczenie laboratoryjne w terminie poprawkowym — wyznaczonym przez
prowadzgcego.

Wyktadowca zastrzega sobie prawo do dodatkowego zaliczenia ustnego przed wystawieniem
ostatecznej oceny.
Sposob weryfikacji efektow uczenia sie w zakresie kompetencji spotecznych:




Obserwacja zaangazowania i pracy studenta w trakcie zajec.

21. Inne przydatne informacje o przedmiocie
1. Bezposrednich informacji o kryteriach zaliczenia zaje¢ oraz tresciach programowych udziela
prowadzacy w trakcie zajec i podczas konsultacji
2. Zajecia odbywajg sie w PSW im. Papieza Jana Pawta Il w Biatej Podlaskiej
3. Zajecia odbywac sie beda zgodnie z aktualnym planem zajeé
4. Konsultacje odbywac sie beda zgodnie z obowigzujgcym terminarzem
* — Zajecia prowadzone z bezposrednim udziatem nauczyciela akademickiego lub innej osoby prowadzacej zajecia oraz

konsultacje




