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Mechatronika

Data rozpoczecia studiéw  |pazdziernik 2024 r. Rok akademicki realizacji 2026/2027
przedmiotu

Poziom ksztatcenia I stopnia - inzynierskie Grupa zaje¢

Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni

Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski

Semestr studiow 6 Liczba punktow ECTS 2.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa -> Katedra Technologii

Maszyn i Automatyzacji Prod.

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcdow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Norbert Piotrowski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
Liczba godzin zaje¢ |15.0 0.0 15.0 0.0 0.0 30
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Aktywnos$¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |30 0.0 0.0 30
studenta

Cel przedmiotu

Przekazanie podstawowej wiedzy z zakresu: metod i Srodkéw automatyzacji oraz technik robotyzacji
procesow produkcyjnych wraz z zagadnieniami dotyczgcymi sterowania ich przebiegéw jako wyznacznikéw

nowoczesnej gospodarki.

Rozwinigcie umiejetnosci doboru adekwatnych srodkéw technicznych usprawniajgcych dziatanie stanowisk
pojedynczych maszyn technologicznych poprzez robotyzacje i automatyzacje ich cykli pracy oraz przebiegi
procesow w systemach wspotdziatajacych maszyn i urzadzen.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_WO08] zna i rozumie procesy
projektowania i wytwarzania
elementéw i prostych urzadzen
mechatronicznych

Student potrafi zaprojektowac
proste stanowiska robotyczne
majgce zastosowanie w produkcji.

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[K6_UO06] potrafi dokonaé
identyfikacji i sformutowaé
specyfikacje prostych zadan
inzynierskich o charakterze
praktycznym, charakterystycznych
dla mechatroniki

Student potrafi rozwigza¢ zadania
kinematyczne robotow
stosowanych w systemach
produkcyjnych.

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[K6_U05] potrafi postuzy¢ sie
wiasciwie dobranymi narzedziami
w celu poréwnania rozwigzan
projektowych elementow i
uktadéw mechatronicznych, ze
wzgledu na zadane kryteria
uzytkowe

i ekonomiczne (np. pobér mocy,
szybkos$¢ dziatania, koszt)

Student potrafi postugiwac sie
narzedziami i technikami
optymalizacyjnymi procesy
automatyzacji i robotyzacji
stanowisk produkcyjnych.

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi

[K6_W10] ma wiedze o trendach
rozwojowych z zakresu nauk
inzynieryjno-technicznych i
dyscyplin naukowych: inzynieria
mechaniczna oraz automatyka,
elektronika, elektrotechnika i
technologie kosmiczne,
wiasciwych dla kierunku studiow
Mechatronika

Student ma podstawowa wiedzg o
trendach rozwojowych z zakresu
nauk technicznych i dyscyplin
naukowych: Budowa i
eksploatacja maszyn, Mechanika
wiasciwych dla kierunku studiéw
Mechatronika.

Student wyjasnia budowe i zasade
dziatania systemow
mechatronicznych.

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[K6_W11] ma wiedzeg o cyklu
zycia urzadzen, obiektéw
i systemdéw mechatronicznych

Student ma podstawowg wiedzg o
cyklu zycia urzadzen, obiektéw i
systemdéw mechatronicznych.
Student wyjasnia budowe i zasade
dziatania systemow
mechatronicznych.

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

Tresci przedmiotu

Tresci przedmiotu - wyktad

Planowanie skfadu i struktury organizacyjnej systemu wytwarzania gniazdowego okreslonych elementéw
konstrukcji uchwytu obrébkowego dla wariantowych rozwigzan przebiegu procesu dla potrzeb analizy
symulacyjnej w systemie FlexSim® wraz z oceng ilosciowg uzyskanych wynikéw.

Wybrane elementy rachunku macierzowego oraz rozwigzywanie zadania kinematyki prostej oraz kinematyki
odwrotnej robota przemystowego (RP) w srodowisku programowym Matlab®©.

Analiza przestrzeni manipulacji z uwzglednieniem cech uzytkowych RP; programowanie cykli
manipulacyjnych w podsystemie zasilania materiatowego stanowisk maszyn. Modelowanie i analiza
przebiegéw zautomatyzowanych proceséw wytwarzania wyrobu z wykorzystaniem modeli grafowych, zapisu

macierzowego oraz sieci zdarzen.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Podstawowe wiadomosci z zakresu technik wytwarzania, budowy i dziatania obrabiarek i urzgdzen

technologicznych.

Sposoby i kryteria

Sposoéb oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

oceniania Osiagan.ych Pisemne kolokwium zaliczajgce z |56.0% 50.0%

efektéw uczenia sie wyktadow
Sprawozdania z ¢wiczen 56.0% 50.0%
laboratorium
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Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

1. Honczarenko J.: Obrabiarki sterowane numerycznie, Warszawa,
WNT, 2008.

2. Honczarenko J., Roboty przemystowe, Wydawnictwo Naukowe
PWN, Warszawa 2010.

3. Kost G., tebkowski P., Wesierski L. N.: Automatyzacja i robotyzacja
procesow produkcyjnych. Seria: Zarzadzanie i Inzynieria Produkgiji,
PWE, Warszawa 2013.

4. Pajak E.: Zarzadzanie produkcjag. Produkt, technologia, organizacja,
PWN, Warszawa 2013.

5. FlexSim. 3D Simulation software, User manual, FlexSim software
Products Inc., USA, 2017.

Uzupetniajgca lista lektur

1. Grzesik W., Niestony P., Kiszka P., Programowanie Obrabiarek
CNC. Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2020.

2. Honczarenko J.: Elastyczna automatyzacja wytwarzania. Obrabiarki i
systemy obrébkowe, WNT, Warszawa 2000.

3. Kaczmarek W., Panasiuk J.: Robotyzacja proceséw produkcyjnych, z
cyklu: Robotyka, PWN, Warszawa 2017.

4.. Mechatronika. Praca zbiorowa pod kier. D. Schmida (oprac. polskie
M. Olszewski i inni), Verlag Europa - Lehrmittel Rea. Warszawa 2002.

Adresy eZasobdw
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Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

1. Modele koncentracji i réznicowania operacji proceséw technologicznych, a produktywnos$é procesu
produkcyjnego.

2. Opis ilosciowy automatyzacji operacji obrobki mechaniczne;.

3. Koncepcja obrobki kompletnej i jej realizacja na stanowiskach centrow obrobkowych.

4. Klasyfikacja systemoéw maszyn technologicznych w aspekcie zréznicowania asortymentu i skali produkcji.

5. Obrabiarki ogélnego przeznaczenia oraz obrabiarki specjalizowane, a formy automatyzacji proceséw
produkciji.

6. Podziat funkcjonalny sterowan programowych i zasady ich doboru dla zadan produkcyjnych.

7. Paletyzacja i zasilania przedmiotowego centréw obrébkowych w elastycznej automatyzacji wytwarzania

8. Typowe zastosowania robotéw przemystowych i manipulatoréw w zadaniach obstugi maszyn
technologicznych.

9. Podstawowe parametry opisujgce cechy aplikacyjne robotéw przemystowych.

10. Cechy aplikacyjne centréw obrébkowych i autonomicznych stacji obrobkowych (ASO).

11. Kryteria doboru przedmiotéw na obrabiarki wieloosiowe ze sterowaniem CNC.

12. Klasyfikacja struktur operacji technologicznych w aspekcie automatyzacji procesu produkcyjnego.

13. Celowos$¢ i uwarunkowania (w tym $rodki techniczne) dotyczgce wyboru zastosowan obrébki
wieloprzedmiotowej; szkice wybranych przyktadowych zastosowan.

14. Techniki i $rodki stosowane w podsystemach magazynowania przedmiotéw i narzedzi w warunkach
elastycznej automatyzacji wytwarzania.

15. Techniki i $rodki automatyzacji zadan kontroli inspekcyjnej oraz funkcji pomiarowo-kontrolnych we
wspotczesnych systemach wytwarzania.

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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