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Karta przedmiotu
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Nazwa i kod przedmiotu

Modelowanie uktadéw mechatronicznych, PG_00052095

Kierunek studiow

Nanotechnologia

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2023 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2025/2026

Poziom ksztalcenia

| stopnia - inzynierskie

Grupa zajec

Grupa zaje¢ fakultatywnych

Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiéw stacjonarne Sposéb realizacji na uczelni
Rok studiow 3 Jezyk wykladowy polski
Semestr studiow 6 Liczba punktéw ECTS 4.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa -> Instytut Mechaniki i
Konstrukcji Maszyn -> Zaktad Mechatroniki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcdow)

Odpowiedzialny za przedmiot

prof. dr hab. inz. Krzysztof Kalinski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

prof. dr hab. inz. Krzysztof Kalinski

drinz. Tomasz Fas

Formy zajeé

Forma zaje¢ Wyktad

Cwiczenia  |Laboratorium | Projekt

Seminarium |RAZEM

Liczba godzin zaje¢ [30.0

0.0 15.0 0.0

0.0

W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0

Adresy kursu na platformie eNauczanie:
Moodle ID: 4309 Modelowanie uktadéw mechatronicznych, W, Nano, Ist, sem. 06, lato, 2025/26,

(PG_00052095)

https://enauczanie.pg.edu.pl/2025/course/view.php?id=4309

Aktywnosc¢ studenta
i liczba godzin pracy

Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wiasna RAZEM
dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiéw
Liczba godzin pracy |45 5.0 50.0 100
studenta

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentdw z modelowaniem uktadéw mechatronicznych.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_U04] Potrafi planowac i
przeprowadzaé eksperymenty,
krytycznie analizowac¢ ich wyniki,
wycigga¢ wnioski i formutowac
opinie. Posiada doswiadczenie w
pracy laboratoryjne;j.

Student opracowuje modele
fizyczne uktadow
mechatronicznych

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SU5] Ocena umiejetnosci
zaprezentowania wynikow
realizacji zadania

[K6_WO09] Posiada podstawowg
wiedze z zakresu budowy i
dziatania przyrzadow fizycznych,
aparatury pomiarowej i badawcze;j.

Student identyfikuje zjawiska
zwigzane z funkcjonowaniem
uktadéw mechatronicznych

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_U05] Potrafi zaprojektowac
oraz zbudowacé proste urzadzenie
lub przyrzad pomiarowy.

Student rozpoznaje metody
modelowania struktury uktadéw
mechatronicznych oraz
obserwowanych sygnatéw

[SU1] Ocena realizacji zadania
[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
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Tresci przedmiotu

Treéci przedmiotu - wyktad

Drgania uktadéw o jednym stopniu swobody. Drgania swobodne niettumione. Drgania swobodne z
ttumieniem wiskotycznym. Drgania wymuszone harmoniczne.

Drgania uktadéw o dwdch stopniach swobody. Drgania swobodne. Drgania wymuszone. Eliminacja
drgan mechanicznych.

Modelowanie dyskretne. Podstawy metody elementéw skonnczonych. Koncepcja modeli modalnych.
Modelowanie uktadéw sterowania. Sterowanie modalne przy energetycznym wskazniku jakosci.
Projektowanie ukltadéw sterowania. Dobér biegunéw uktadu sterowanego.

Przyktady modelowania uktadéw mechatronicznych. Uklad no$ny robota. Nadzorowanie drgan
pantograféw pojazdéw szynowych.

Tresci przedmiotu - laboratoria

Sposoby modelowania uktadu dwumasowego z elementami sprezystymi i ttumigcymi. Model transmitancyjny
(Matlab). Model w postaci réownan rézniczkowych (Matlab). Model transmitancyjny (Simulink). Rozwigzanie
réwnan rézniczkowych (Simulink). Model fizyczny (Simulink) z wykorzystaniem biblioteki Simscape
Foundation Library, Model fizyczny (Simulink)

z wykorzystaniem biblioteki Simscape Multibody.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Wiedza i umiejetnosci z zakresu przedmiotow "Mechanika ciata statego" i "Projektowanie mechatroniczne"

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Wyktad - 2 kolokwia pisemne 50.0% 66.0%

Zaliczenie laboratorium 100.0% 34.0%

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 (Wyd. Il poprawione). Gdansk: Wydawnictwo
Politechniki Gdanskiej 2026.

5. Kruszewski J., Wittbrodt E.: Drgania ukladéw mechanicznych w
ujeciu komputerowym. Tom |. Zagadnienia liniowe. Warszawa: WNT
1995.

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

Uzupetniajaca lista lektur

1. Mechatronika. Analiza, projektowanie i badania wybranych
elementow i systemow. (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. Ko$ciuszki 2003.

Adresy eZasobdéw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

1. Drgania mechaniczne. Drgania wiasne z uwzglednieniem masy elementu sprezystego
2. Drgania wymuszone wirujgcg niewywazong masg

3. Eliminacja drgan mechanicznych. Opis ogolny

4. Sterowanie modalne przy energetycznym wskazniku jakosci w uktadzie zredukowanym
5. Modelowanie uktadu nosnego robota. Modelowanie odpowiedzi
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Zajecia praktyczne Nie dotyczy
w ramach przedmiotu

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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