POLITECHNIKA KRAKOWSKA
IM. TADEUSZA KOSCIUSZKI

KARTA PRZEDMIOTU

obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2018/2019

Wydziat Mechaniczny

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka Profil: Ogolnoakademicki
Forma sudiéw: stacjonarne Kod kierunku: A
Stopien studiéw: Il

Specjalnosci: Mechatronika

1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Modelowanie i symulacja uktadéw mechatronicznych

NAZWA PRZEDMIOTU

Mechatronic Systems Modeling and Simulation
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU A817
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalno$ciowe
LiczBAa PUNKTOW ECTS 4.00
SEMESTRY 2

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
2 30 15 0 0 15 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Uzyskanie wiedzy w zakresie modelowania obiektéw fizycznych.

Cel 2 Zapoznanie sie z metodami i sSrodkami komputerowego modelowania i symulacji obiektéw mechatronicznych.

Kod archiwizacji: 92600021
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 zaliczone przedmioty: Elektronika

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Zna metody obliczen inzynierskich i symulacji zjawisk z zakresu swojej specjalnosci. Zna nowoczesne
programy symulacyjne i obliczeniowe w zakresie swojej specjalnosci.

EK2 Wiedza Ma uporzadkowana wiedze dotyczaca metod modelowania oraz optymalizacji wykorzystywanych
w projektowaniu i podejmowaniu decyzji, zwlaszcza w zakresie swojej specjalnosci, ale réwniez w szerszym
zakresie inzynierskim.

EK3 Umiejetnosci Potrafi, na podstawie rezultatow badan wtasnych i obcych, poréwnaé¢ wyniki badan symula-
cyjnych z wynikami badan na obiekcie rzeczywistym i wyciagnaé stosowne wnioski.

EK4 Umiejetnosci Potrafi przy analizowaniu i rozwiazywaniu problemu technicznego wykorzysta¢ posiadana
interdyscyplinarna wiedze i podejscie systemowe uwzgledniajace takze aspekty pozatechniczne.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W1 Struktura uktadu mechatronicznego. Dyskretne uktady mechaniczne, ich 5

charakterystyka i wtasciwosci.

Kinematyka uktadéw mechanicznych: uktady wspotrzednych i ich transformacje
W2 (macierz rotacji), wspoélrzedne jednorodne i transformacje jednorodne (macierz 8
rotacji, macierz translacji).

Mechaniczne uktady zastepcze o strukturze drzewiastej, notacja DH (Denavita

w3 Hartenberga). 4
W4 Kinematyka prosta i odwrotna. Kinematyka rézniczkowa i macierz Jacobiego. 4
W5 Generowanie rownan ruchu uktadu mechanicznego metody generowania. 4
Wé Modelowanie uktadu sterowania. 8
CWICZENIA
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Rozwiazywanie zagadnienn dotyczacych symulacji uktadéw mechatronicznych
C1 . . . .. . . . . . 15
i planowania trajektorii z wykorzystaniem $rodowiska Matlab-Simulink.
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PROJEKT
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
P1 Opracowanie matematycznych modeli dla uktadéw mechatronicznych, 15
realizujacych zaplanowana trajektorie.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyklady
N2 Cwiczenia projektowe
N3 Zadania tablicowe

N4 Konsultacje

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 60
Konsultacje przedmiotowe 20
Egzaminy i zaliczenia w sesji 5

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajgce z nakltadu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 15
Opracowanie wynikow 0

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 20
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 120
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Cwiczenie praktyczne
F2 Projekt indywidualny

F3 Zadanie tablicowe
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OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Egzamin pisemny

P2 Egzamin ustny

P3 Projekt

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 Projekt indywidualny

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1
NA OCENE 2.0 Stud.ent n,le- zna metod obliczen inzynierskich i symulacji zjawisk z zakresu swojej
specjalnosci.
Student zna w stopniu dostatecznym metody obliczenn inzynierskich i symulacji
NaA OCENE 3.0 zjawisk z zakresu swojej specjalnosci. Zna nowoczesne programy symulacyjne
i obliczeniowe w zakresie swojej specjalnosci.
NA OCENE 3.5 X
NA OCENE 4.0 X
NA OCENE 4.5 X
NA OCENE 5.0 X
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 Student nie ma uporzadkowanej wiedzy dotyczacej metod modelowania oraz
k2 optymalizacji wykorzystywanych w projektowaniu i podejmowaniu decyzji.
Student ma w stopniu dostatecznym uporzadkowang wiedze dotyczaca metod
NA OCENE 3.0 modelowania oraz optymalizacji wykorzystywanych w projektowaniu
i podejmowaniu decyzji, zwlaszcza w zakresie swojej specjalnosc.
NA OCENE 3.5 X
NA OCENE 4.0 X
NA OCENE 4.5 X
NA OCENE 5.0 X
EFEKT KSZTALCENIA 3
Student nie potrafi, na podstawie rezultatéw badan wlasnych i obcych, poréwnaé
NA OCENE 2.0 wynikéw badan symulacyjnych z wynikami badan na obiekcie rzeczywistym
i wyciaga¢ stosownych wnioskéw.
Student potrafi w stopniu dostatecznym, na podstawie rezultatow badan
NA OCENE 3.0 wlasnych i obcych, poréwnaé wyniki badar symulacyjnych z wynikami badain na
obiekcie rzeczywistym i wyciagnaé stosowne wnioski.
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NA OCENE 3.5 X
NA OCENE 4.0 X
NA OCENE 4.5 X
NA OCENE 5.0 X
EFEKT KSZTALCENIA 4
Student nie potrafi przy analizowaniu i rozwigzywaniu problemu technicznego
NA OCENE 2.0 wykorzystywaé posiadanej wiedzy i podejscia systemowego uwzgledniajace takze
aspekty pozatechniczne.
Student potrafi w stopniu dostatecznym przy analizowaniu i rozwigzywaniu
NaA OCENE 3.0 problemu technicznego wykorzystaé¢ posiadana interdyscyplinarng wiedze
i podejscie systemowe uwzgledniajace takze aspekty pozatechniczne.
NA OCENE 3.5 X
NA OCENE 4.0 X
NA OCENE 4.5 X
NA OCENE 5.0 X

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT DO SZCZEGOLO- CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
W1 W2 W3 W4
K2 Wi4
EK1 _ Cel 1 Cel 2 W5 W6 C1 N1 N3 N4 F1 F3 P1 P2
W1 W2 W3 W4
K2 Wi1
EK2 _ Cel 1 Cel 2 W5 W6 C1 N1 N3 N4 F1 F3 P1 P2
W1 W2 W3 W4 F1 F2 F3 P1 P2
K2 UPO7
EK3 _ Cel 1 Cel 2 W5 W6 C1 P1 N1 N2 N3 N4 P3
W1 W2 W3 W4 F1 F2 F3 P1 P2
K2 UP11
EK4 _ Cel 1 Cel 2 W5 W6 C1 P1 N1 N2 N3 N4 P3
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11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Attia J. — PSPICE and Matlab for Electronics, , 2002, CRC Press
|2 | Bishop R. — The Mechatronics Handbook, , 2002, CRC Press
[3 | Kurfess T. — Robotics and Automation Handbook, , 2005, CRC Press

[4 | Kiencke U., Nielsen L. — Automotive Control Systems: For Engine, Driveline, And Vehicle, , 2005, Springer

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr hab. inz. Jozef Struski (kontakt: rust@mech.pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr hab. inz. Jozef Struski (kontakt: rust@mech.pk.edu.pl)
2 dr inz. Tomasz Nabaglo (kontakt: tnabaglo@mech.pk.edu.pl)

3 dr inz. Jozef Tutaj (kontakt: pmtutaj@cyf-kr.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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