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Protetyka
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Profil studiow

ogolnoakademicki

Forma studiéow

studia stacjonarne
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Cwiczenia 30[h] 4 ECTS
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Powigzanie przedmiotu

z profilem studiow w dyscyplinie do ktorej przyporzadkowany jest| 4 ECTS
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tradycyjna- zajecia zorganizowane w Uczelni

Wymagania wstgpne

Matematyka, fizyka, technologie informacyjne

Jednostka prowadzaca UT-H Radom
Koordynator Dr hab. inz. Andrzej Puchalski, prof. UTH
Osoby prowadzace Dr hab. inz. Andrzej Puchalski, prof. UTH

Dr hab. inz. Iwona Komorska, prof. UTH

Adres strony internetowej pjo

www.uniwersytetradom.pl

Adres e-mail, telefon koordynatora

andrzej.puchalski@uthrad.pl, 7603



mailto:andrzej.puchalski@uthrad.pl

EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC DYDAKTYCZNYCH,

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

Znajomo$¢ podstaw projektowania, wytwarzania, badania oraz
obstugi i eksploatacji urzadzen mechatronicznych
wyposazonych w sensory, programowalne uktady
przetwarzania sygnalow i systemy komunikacyjne oraz
urzadzenia wykonawcze. Umiejetnos$¢ opisu i analizy ukladow
dynamicznych oraz znajomo$¢ podstaw syntezy uktadow
automatyki i sterowania, niezb¢dnych do rozwigzywania
probleméw technicznych i naukowych z zakresu automatyzacji
i robotyzacji. Umiejetnos¢ projektowania i uruchamiania
programowalnych uktadéw automatyki.

Tresci programowe:

WYKLAD

Wprowadzenie i pojecia podstawowe. System mechatroniczny.
Uktad automatycznej regulacji, obiekt regulacji, regulator.
Modelowanie uktadéw automatyki — metoda transmitancji,
metoda zmiennych stanu. Charakterystyki czasowe i
czgstotliwosciowe uktadow automatyki. Podstawowe cztony
dynamiczne. Stabilno$¢ liniowych uktadow dynamicznych.
Wskazniki jakosci regulacji. Uktady regulacji impulsowej i
cyfrowej. Uktady nieliniowe (6h). Czujniki. Elektryczne
maszynowe napedy wykonawcze. Silniki wykonawcze pradu
statego DC i BLDC. Mikrosilniki skokowe. Inteligentne
sterowniki elektromaszynowych uktadow wykonawczych (6h).
Systemy wbudowane. Architektura systemow
mikrokontrolerowych. Standardy i protokoty komunikacji
systemu mechatronicznego. Budowa, zasada dziatania i zalety
sterownikow przemystowych. Zasady programowania PLC.
Panele operatorskie (12h). Robotyka. Klasyfikacja, struktury
robotow. Zasady sterowania i programowania robotow
przemystowych. Uczenie blokowe i jezyki proceduralne.
Przyktadowe programy. Zastosowania robotow przemystowych.
Przyktady dydaktyczne produktow i rozwigzan
mechatronicznych (6h)

CW.LABORATORYJNE

Konfiguracja i uruchamianie uktadow automatyki ze
sterownikami programowalnymi (2h) oraz modelami
elektrycznych maszynowych (8h), pneumatycznych i
hydraulicznych (8h) uktadéw wykonawczych. Programowanie
inteligentnych sterownikéw dla uktadow napedowych z
silnikami skokowymi (6h). Sterowanie, programowanie,
symulacja i uruchamianie robotow przemystowych Kawasaki

(6h).

Metody dydaktyczne (ksztatcenia):

—metody problemowe (wyktad problemowy)

—metody eksponujace (film, ekspozycja, pokaz),

—metody programowane (z wykorzystaniem komputera),

—metody praktyczne (pokaz, ¢wiczenia laboratoryjne, metoda
projektow, symulacja)

Rygor zaliczenia, kryteria oceny osiagnietych
efektow uczenia si¢, sposob obliczania oceny
koncowej:

Zaliczenie wykladow odbywa si¢ na podstawie pisemnego
kolokwium.

Zaliczenie laboratorium wymaga wykonania ¢wiczen i
uzyskania pozytywnych ocen z wejsciowek oraz sprawozdan.
Sposob obliczenia oceny koncowej z przedmiotu okresla
regulamin.




Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i Metody weryfikacji efektow
formy zajec¢ uczenia si¢
NTiEr Opis efekt()\y uczenia si¢ dla Kierunkowy
przedmiotu (PEU) : Forma Metody
efektu . . . efekt uczenia - S .
uczenia Student, ktory zaliczyt przedmiot i Forma zajeé Wery.flkaE:jI spr_awdzanla
) (W) zna i rozumie/ (U) potrafi /(K) (zaliczen) i oceny
sie . , (KEU)
jest gotow do:
Definiuje pojecia mechatroniki,
automatyki i robotyki oraz opisuje
zasade¢ dziatania, budowe i
W1 |zastosowania czujnikow, ukladow oottt | wyklad | kolokwium | Egzamin
wykonawczych oraz -
mikrokontrolerow i sterownikow
programowalnych
Wykorzystuje wiedze do analizy i
wz |Syntezyp r(.)StyCh ! Ziozony,(:h K_WK10+++ wyktad kolokwium Egzamin
mechatronicznych systemow
automatyki
Rozpoznaje i dobiera elementy i K UWO3+++
montuje oraz uruchamia uktad K_UWO04+++ . . Zaliczenie na
ul mechajtroniczne realizujace rézyne K_UW10++ wyklad/éw.lab | kolokwium oceng
procesy fizyczne K_UK13++
Przygotowuje zatozenia i plan dziatan
do realizowanych dos§wiadczen i Zali .
K1 |projektow oraz dyskutuje, prezentuje i ﬁ-iggéjL ¢w.lab kolokwium aliczenie na
. o . , _ ++ ocene
raportuje wyniki realizowanych zadan
zespotowych
K
Literatura podstawowa, literatura uzupetniajaca, pomoce naukowe
Literatura podstawowa
1. "Materiaty pomocnicze do wyktadow i ¢wiczen",Puchalski A., E-skrypt: Lab. Mechatroniki IEPiM 2019
2. "Mechatronika dla mechanikow", Oswald M., E-skrypt: IMS Politechnika Poznanska 2011
3.  “Mechatronika. Komponenty, metody, przyktady.”, B.Heimann i in., PWN 2001
4. "Mechatronika. Wprowadzenie", Pigtak A., E-skrypt: UWM w Olsztynie 2009
5. “Simatic S7-200 Podr¢cznik"," Simatic S7-1200 Podrgcznik", Siemens, Warszawa 2009 — 2014
Literatura uzupetniajaca
6. "Czujniki. Mechatronika samochodowa", A.Gajek, Z.Juda, WKL 2008
7. "Silniki skokowe", W.Jaszczuk, M.Szymanski, www.automatykaonline.pl
8. “Podstawy robotyki”, Buratowski T., Wyd. AGH, 2006, www.robotyka.com/teoria_spis.php
9. "Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie", Honczarenko J., WNT 2010
10. “Podstawy teorii sterowania”, Kaczorek T.i in., WNT 2006
11. "Laboratorium automatyki i mechatroniki", Luft M., Lukasik Z., Krzysztoszek K., Pietruszczak D.,

Podsiadly D., Wyd. UTH Radom 2015
12. “Wyktady z automatyki dla mechanikow”, Chiedowski M., Wyd. Polit. Rzeszowskiej, 2003

Naktad pracy studenta potrzebny do osiggnig¢cia zaktadanych efektow uczenia si¢ — bilans punktow ECTS

Obciazenie studenta [h]
Zajecia bez
Udzial w zajeciach, aktywnos¢ Inne godz. nauczyciela- Zajecia
kontaktowe praca wiasna dvdaktvezne
(IGK) studenta ydaxty
(ZBN)

Udziat w ... wykiadach X X 30 [h]
Samodzielne studiowanie tematyki ... wykfadow X 25[h] X
Udzial w e Cwiczeniach / ¢wiczeniach X X 30[h]
laboratoryjnych




Samodzielne przygotowanie si¢ do .... éwiczen X 30 [h] X
Udzial w konsultacjach [h] X X
Przygotowanie do .... zaliczenia / egzaminu X X X
Udziat w .... egzaminie / zaliczeniu 31[h] X X
Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 3[h])/ 0,1 ECTS | 55[h]/1,9ECTS | =60[h]/ 2 ECTS
Punkty ECTS za przedmiot 4 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi




