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Nazwa i kod przedmiotu

Metody nadzorowania proceséw dynamicznych, PG_00064795

Kierunek studiow

Mechatronika

Data rozpoczecia studiow  |luty 2027r. Rok akademicki realizacji 2027/2028
przedmiotu

Poziom ksztatcenia Il stopnia Grupa zaje¢ Grupa zaje¢ specjalnosciowych
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiéw stacjonarne Sposdb realizacji na uczelni

Rok studiow 1 Jezyk wyktadowy polski

Semestr studiow 2 Liczba punktow ECTS 2.0

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

dr inz. Natalia Stawicka-Morawska

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 4.0 16.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Pogtebienie wybranych elementéw matematyki dyskretnej, optymalizacji, metod numerycznych i
pomiarowych; podbudowana teoretycznie wiedza ogdlna o projektowaniu mechatronicznym; podbudowana
teoretycznie wiedza szczeg6towa o metodach nadzorowania proceséw dynamicznych; wiedza o trendach
rozwojowych i osiggnigeciach we wspotczesnej mechatronice.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K7_WO01] wyjasnia i opisuje, na
podstawie wiedzy ogéinej z
zakresu dyscyplin naukowych
tworzacych podstawy teoretyczne
Mechatroniki, budowe i zasady
dziatania systemow i procesow
mechatronicznych oraz ich
elementdéw, a takze metody i
srodki ich integraciji

Student ilustruje wykorzystanie
wiedzy ogolnej z zakresu
mechaniki, elektroniki, teorii
sterowania i informatyki do
rozwigzywania wybranych
problemoéw nadzorowania
proceséw dynamicznych w
ukfadach stacjonarnych i
niestacjonarnych o dziataniu
ciggtym i dyskretnym.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[K7_U01] wykorzystuje poznane
metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne oraz modele
matematyczne do analizy i oceny
stacjonarnych i niestacjonarnych
systemow/proceséw
mechatronicznych o dziataniu
ciagtym i dyskretnym

Student planuje wykorzystanie
wybranych elementéw matematyki
dyskretnej, optymalizacji, metod
numerycznych i pomiarowych, w
zastosowaniu do nadzorowania
wybranych proceséow
dynamicznych w ukfadach
stacjonarnych i niestacjonarnych o
dziataniu ciggtym i dyskretnym.

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

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

[K7_WO04] wykazuje si¢ wiedzg
obejmujgca wybrane zagadnienia
z zakresu wiedzy szczegdtowej, w
szczegolnosci z zakresu metod,
technik, narzedzi i algorytméw
wiasciwych dla Mechatroniki

Student rozpoznaje wiedze
szczego6towg na temat
nowoczesnych osiggnie¢
naukowo-

technicznych, pod katem ich
wykorzystania w nadzorowaniu
procesow dynamicznych

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_U15] ocenia przydatnosc¢
zaawansowanych metod i
narzedzi do rozwigzania
ztozonego zadania inzynierskiego
o charakterze praktycznym,
charakterystycznym dla kierunku
studidéw oraz wybiera i stosuje w
tym celu wtasciwe metody i
narzedzia

Student sprawdza w zadaniach
projektowania mechatronicznego
wykorzystanie metod
nadzorowania procesow
dynamicznych w kotowych
robotach mobilnych,
manipulatorach robotéw,
systemach wazenia
dynamicznego zestawow
kolejowych oraz podczas
frezowania szybkosciowego.

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

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

Tresci przedmiotu - wykfad

Nadzorowanie - wiadomosci podstawowe.

Modelowanie sterowanych uktadéw mechatronicznych mieszang metoda elementéw skonczonych.
Uktady stacjonarne. Liniowe ukfady niestacjonarne. Uktady nieliniowe.

Sterowanie optymalne przy energetycznym wskazniku jakosci. Sterowanie w liniowym uktadzie
niestacjonarnym o dziataniu ciggtym i dyskretnym. Sterowanie w uktadzie nieliniowym.
Wybrane metody numeryczne.

Nadzorowanie ruchu 2-kotowej platformy mobilnej z zastosowaniem sterowania optymalnego
przyenergetycznym wskazniku jakosci.

Nadzorowanie ruchu rakiety po zadanej trajektorii.

Nadzorowanie procesow obrobki wielkogabarytowej z wykorzystaniem sterowania optymalnego
wuktadzie semiaktywnym.

8. Nadzorowanie proceséw wywazania dynamicznego uktadéw wirujgcych.

N =

ar W

No

Tresci przedmiotu - laboratoria

W trakcie zaje¢ studenci realizujg zajecia praktyczne dotyczace metod tworzenia i rozwigzywania modeli
obliczeniowych dyskretnych systeméw mechatronicznych, sterowania optymalnego przy energetycznym
wskazniku jakosci w uktadach liniowych stacjonarnych i niestacjonarnych, oraz w uktadach nieliniowych.
Metody modelowania i sterowania optymalnego sg weryfikowane w zastosowaniu do nadzorowania
dyskretnych uktadéw wielomasowych. Wymagane zastosowanie techniki wirtualnego prototypowania.
Stosowne oprogramowanie (np. Matlab, Visual C itp.) zaleca prowadzacy.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Wiedza z przedmiotu Teoria sterowania (| stopien).Wiedza i umiejetnosci z przedmiotu Informatyka (1
stopien).Wiedza i umiejetnosci z przedmiotu Modelowanie uktadéw mechatronicznych (I stopien)Wiedza i
umiejetnosci z przedmiotu Projektowanie mechatroniczne (I stopien).Wiedza i umiejetnosci z przedmiotu
Manipulatory i roboty przemystowe (I stopien).

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe) Prog zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej
Sprawozdania z laboratorium 100.0% 40.0%
Kolokwium zaliczajace 50.0% 60.0%
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Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Kalinski K. J.: Nadzorowanie proceséw dynamicznych w uktadach
mechanicznych. Wyd. |l poprawione. Gdansk: Wydawnictwo
Politechniki Gdanskiej 2026. Darmowy e-book.

Kalinski K.: Nadzorowanie drgan uktadéw mechanicznych
modelowanych dyskretnie. Seria Monografie nr 22.
Gdansk:Wydawnictwo Politechniki Gdanskiej 2001.

Baron B.: Metody numeryczne w Turbo Pascalu. Gliwice:
Wydawnictwo HELION 1995.

Curtis H. D.: Orbital Mechanics for Engineering Students. Elsevier
Butterworth-Heinemann 2005 (First published - wersja dostgpna w
internecie), 2021 (Revised fouth edition).

Malec M. F.: Wywazanie dynamiczne wirnikow sztywnych i
podatnych na zginanie w teorii i praktyce. Metoda wspoétczynnikow
wptywu i modalna. Wyd. Il uzupetione. Bydgoszcz: MM Publikacje
2026.

Uzupetniajaca lista lektur

Projektowanie mechatroniczne. Zagadnienia wybrane. (Red. T.
Uhl). Krakéw: Kated. Robotyki i Mechatroniki AGH 2006, 2007,
2008, 2009, 2010, 2011, 2012, 2017, 2018 i pdzniejsze.
Wybrane zagadnienia analizy modalnej konstrukcji
mechanicznych. (Red. T. Uhl). Krakow: Kated. Robotyki
iMechatroniki AGH 2005, 2006, 2008, 2010 i p6zniejsze.
Lisowski W.: Wybrane problemy automatyzacji eksperymentalnej
analizy modalnej. AGH Uczelniane WydawnictwaNaukowo-
Dydaktyczne. Krakéw 2006. Rozprawy Monografie 158.

Giergiel M. J., Hendzel Z., Zylski W.: Modelowanie i sterowanie
mobilnych robotéw kotowych. Warszawa: Wydawnictwo Naukowe
PWN 2002.

Artykuly z czasopism zalecane na biezgco.

Adresy eZasobdw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

1. Modelowanie uktadéw o zmiennej w czasie konfiguracji. Pary kinematyczne postepowe i obrotowe.
2. Sterowanie optymalne przy energetycznym wskazniku jakos$ci w liniowym uktadzie niestacjonarnym o
dziataniu dyskretnym. Opis matematyczny we wspoétrzednych stanu.

3. Nadzorowanie ruchu 2-kotowej platformy mobilnej. Dynamika platformy.

4. Rakieta jako punkt materialny. Dynamika uktadu sterowanego.

5. Sterowanie optymalne przy zmodyfikowanym energetycznym wskazniku jakosci.
Zajecia praktyczne Nie dotyczy

w ramach przedmiotu
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Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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