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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_UQ7] potrafi zaprojektowaé
elementy systemow
mechatronicznych,

z uwzglednieniem zadanych
kryteriow uzytkowych i
ekonomicznych, uzywajgc
wiasciwych metod, technik i
narzedzi

Student prezentuje opanowanie
metod modelowania
stacjonarnych uktadow
mechatronicznych. Student
rozpoznaje metody modelowanie
struktury uktadow
mechatronicznych oraz
obserwowanych sygnatow.
Student opracowuje modele
fizyczne uktadow
mechatronicznych Student
definiuje zespotowe zadania
modelowania uktadéw
mechatronicznych. Student
projektuje modele otwartych i
zamknietych uktadow
mechatronicznych w zespotach
interdyscyplinarnych.

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi

[K6_WO03] ma uporzadkowang i
podbudowang teoretycznie wiedze
z zakresu automatyki i teorii
sterowania stacjonarnych uktadow
mechatronicznych o dziataniu
ciagtym i dyskretnym, elementow i
modelowania uktadow
mechatronicznych, projektowania
mechatronicznego, budowy i
eksploatacji systemow
mechatronicznych

Student identyfikuje zjawiska
zwigzane z funkcjonowaniem
uktadéw mechatronicznych.
Student prezentuje opanowanie
metod modelowania
stacjonarnych uktadow
mechatronicznych. Student
rozpoznaje metody modelowanie
struktury uktadow
mechatronicznych oraz
obserwowanych sygnatéw.
Student opracowuje modele
fizyczne ukladow
mechatronicznych Student
definiuje zespotowe zadania
modelowania uktadéw
mechatronicznych. Student
projektuje modele otwartych i
zamknietych uktadow
mechatronicznych w zespotach
interdyscyplinarnych.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_W09] zna i rozumie metodyke
modelowania i projektowania
mechatronicznego systemow/
procesow stacjonarnych, a takze
wykorzystywane metody i techniki,
w tym modelowanie strukturalne,
analize modalng, sterowanie
optymalne, sterowanie cyfrowe;
zna jezyki opisu i komputerowe
narzedzia projektowania i
symulacji systemoéw/proceséw
mechatronicznych

Student identyfikuje zjawiska
zwigzane z funkcjonowaniem
ukfadéw mechatronicznych.
Student prezentuje opanowanie
metod modelowania
stacjonarnych uktadow
mechatronicznych. Student
rozpoznaje metody modelowanie
struktury uktadow
mechatronicznych oraz
obserwowanych sygnatow.
Student opracowuje modele
fizyczne ukladow
mechatronicznych Student
definiuje zespotowe zadania
modelowania uktadéw
mechatronicznych. Student
projektuje modele otwartych i
zamknietych uktadow
mechatronicznych w zespotach
interdyscyplinarnych.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

Tresci przedmiotu

WYKLAD. Pojecia podstawowe. Tworzenie modeli obliczeniowych: Modele elementow uktadow
mechatronicznych. Modelowanie uktadow wielomasowych. Modele strukturalne. Modele modalne. Opis
matematyczny: Analogie miedzy srodowiskami fizycznymi. Réwnania dynamiki we wspotrzednych
uogdlnionych. Sterowanie uktadéw mechatronicznych: Wielowymiarowe uktady sterowania. Optymalne
sterowanie liniowe. Sterowanie modalne. Uktady ze sprzezeniem zwrotnym. Projektowanie uktadow
sterowania. Przyktady modelowania uktadéw mechatronicznych: Robot przemystowy. Wybrane zagadnienia
dynamiki pojazdéw. LABORATORIUM Wprowadzenie. Modele fizyczne uktadéw mechanicznych,
elektrycznych, hydraulicznych i termicznych. Modelowanie uktadéw wielomasowych. Modele strukturalne
uktadéw mechatronicznych. Tworzenie réwnan dynamiki uktadéw mechatronicznych we wspétrzednych
uogdlnionych i we wspotrzednych stanu. Analiza modalna. Synteza wielowymiarowego uktadu sterowania.
Wielowymiarowy uktad sterowania optymalnego liniowego. Wybrane przykiady modelowania uktadéw
mechatronicznych. PROJEKT W trakcie zaje¢ studenci realizujg 2 projekty w utworzonych zespotach
interdyscyplinarnych, z jednoczesnym podziatem kompetencji na poszczegoélnych cztonkéw zespotow.
Zadania polegajg na tworzeniu modeli obliczeniowych uktadéw mechatronicznych o zréznicowanej naturze
fizycznej, oraz projektowaniu wielowymiarowych uktadéw sterowania. Pierwszy projekt dotyczy
modelowania otwartych uktadéw sterowania, natomiast drugi uwzglgednia dodatkowo wystepowanie w
uktadzie sprzezen zwrotnych, spowodowanych m.in. towarzyszacymi procesami roboczymi. Podczas
realizacji projektéw nalezy zwrdci¢ szczegolng uwage na elementy modelowania struktury oraz sygnatéw w

ukfadach mechatronicznych.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Wiedza z przedmiotu Mechanika i Wytrzymato$¢ materiatow. Wiedza i umiejetnosci z przedmiotu Podstawy
automatyki. Wiedza i umiejetnosci z przedmiotu Informatyka (sem. Il, IV). Wiedza z przedmiotu Elementy

uktadéw mechatronicznych.
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Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Projekt 100.0% 25.0%
Sprawozdania z ¢wiczen 100.0% 25.0%
laboratoryjnych

Egzamin pisemny 50.0% 50.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

1. Heimann B., Gerth W., Popp K.: Mechatronika. Komponenty
metody przyktady. Warszawa: Wyd. Nauk. PWN 2001.

2. Gawrysiak M.: Mechatronika i projektowanie mechatroniczne.
Biatystok: Wyd. Polit. Biatostockiej 1997. (jest dostepna w
internecie)

3. Cannon R. H.: Dynamika uktadéw fizycznych. Warszawa: WNT
1973.

4. Kalinski K. J.: Nadzorowanie proceséw dynamicznych w uktadach
mechanicznych. Gdansk: Wydawnictwo Politechniki Gdanskiej
2012.

5. Metoda elementéw skornczonych w dynamice konstrukgiji.
Gawronski W., Kruszewski J., Ostachowicz W., Tarnowski J.,
Wittbrodt E. Warszawa: Arkady 1984.

6. Kaczorek T.: Teoria sterowania i systemoéw. Warszawa: Wyd.
Nauk. PWN 1993.

7. Galewski M.: Materiaty do laboratorium z Modelowania Uktadéw
Mechatronicznych.

Uzupetniajaca lista lektur

1. Mechatronika. Analiza, projektowanie i badania wybranych
elementow
i systemoéw. (Red. K. Kluszczynski). Warszawa: Wydawnictwo
PAK 2013.

2. Skoczynski W.: Sensory w obrabiarkach CNC. Warszawa:
Wydawnictwo Naukowe PWN S.A. 2018.

3. Grzegozek W., Adamiec-Wojcik I., Wojciech S.: Komputerowe
modelowanie dynamiki pojazdéw samochodowych. Krakow:
Politechnika Krakowska im. T. Kosciuszki 2003.

Adresy eZasobdéw

Adresy na platformie eNauczanie:

Modelowanie uktadéw mechatronicznych, W, MTR, Ist, sem. 05, zima,
2024/25, (PG_00055449) - Moodle ID: 40909
https://enauczanie.pg.edu.pl/moodle/course/view.php?id=40909

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

1. Modelowanie uktadéw wielomasowych. Réwnania dynamiki

2. Koncepcja modeli modalnych uktadéw mechatronicznych

3.  Wielowymiarowe uktady sterowania. Réwnania stanu

4. Ukfady ze sprzezeniem zwrotnym. Modelowanie odpowiedzi z obserwatorem
5. Modelowanie ukladu no$nego robota. Modelowanie sterowania

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Data wygenerowania:

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.

22.10.2024 18:15

Strona 3z3




