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1 Informacje o przedmiocie

Nazwa przedmiotu Metody komputerowe w analizie i syntezie układów mechatronicznych

Nazwa przedmiotu
w języku angielskim

Computer aided methods in the analysis and synthesis of mechatronic systems

Kod przedmiotu WIEiK INFOTRON oIIS PK10 19/20

Kategoria przedmiotu Przedmioty kierunkowe

Liczba punktów ECTS 2.00

Semestry 1

2 Rodzaj zajęć, liczba godzin w planie studiów

Semestr Wykłady Ćwiczenia Laboratoria
Laboratoria
komputero-

we
Projekty

1 15 0 15 15 0 0

3 Cele przedmiotu

Cel 1 Poznanie metod i technik stosowanych w analizie i syntezie układów mechatronicznych

Cel 2 Przyswojenie metod komputerowych analizy i syntezy układów mechatronicznych

Cel 3 Nabycie praktycznych umiejętności w zakresie stosowania metod analizy i syntezy układów mechatronicznych

Kod archiwizacji:
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4 Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych
kompetencji

1 Znajomość teorii obwodów elektrycznych, układów elektromechanicznych, teorii sterowania

2 Znajomość kinematyki i dynamiki brył sztywnych, mechaniki płynów

5 Efekty kształcenia

EK1 Wiedza Student zna metody analizy i syntezy układów mechatronicznych

EK2 Wiedza Student zna podstawy modelowania obiektowego Modelica (i/lub Simscape)

EK3 Umiejętności Student potrafi przeprowadzić analizę wskazanego układu mechatronicznego, zbudować jego
model, wykonać obliczenia.

EK4 Umiejętności Student umie zbudować model układu mechatronicznego z użyciem języka Modelica (i/lub
Simscape)

6 Treści programowe

Laboratoria

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

L1 Wprowadzenie do laboratorium, omówienie tematyki ćwiczeń, instruktaż BHP 1

L2 Modelowanie wielodomenowe z użyciem języka Modelica/Simscape 3

L3 Modelowanie dynamiki układów elektromechanicznych 4

L4 Modelowanie dynamiki układów hydraulicznych, termicznych 3

L5 Modelowanie wybranego układu mechatronicznego 2

L6 Pisemny sprawdzian z przyswojonej wiedzy i umiejetności praktycznych 2

Wykłady

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W1
Wprowadzenie: systemy mechaniczne vs. mechatroniczne, podstawowe funkcje
systemów mechatronicznych, klasyfikacja, metody projektowania i analizy, analogi
elektromechaniczne, elementy wykonawcze, pomiarowe, etc.

2

W2
Równania ruchu układów mechanicznych zasady dynamiki Newtona, zasada
dAlemberta, równania Lagrangea 2

W3
Opis matematyczny elementów i układów mechanicznych elementy sprężyste,
tłumiki, oscylatory o jednym, wielu stopniach swobody, inertery, etc. 2
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Wykłady

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W4
Opis matematyczny elementów i układów elektrycznych elementy pasywne,
elementy aktywne (napędy), etc. 2

W5
Opis matematyczny elementów i układów hydraulicznych i pneumatycznych oraz
termicznych 2

W6
Metody identyfikacji układów dynamicznych klasyfikacja, sygnały testowe,
zastosowania, metody parametryczne vs. nieparametryczne 1

W7 Wprowadzenie do modelowania obiektowego język Modelica ((i/lub Simscape)) 3

W8 Pisemny sprawdzian z przyswojonej wiedzy 1

Laboratoria komputerowe

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

K1 Wprowadzenie do laboratorium, omówienie tematyki ćwiczeń, instruktaż BHP 1

K2 Modelowanie dynamiki układów mechanicznych o 1 i wielu stopniach swobody 2

K3 Modelowanie kinematyki manipulatorów zadanie proste i odwrotne 3

K4 Modelowanie dynamiki manipulatorów zadanie proste i odwrotne 3

K5 Modelowanie wielodomenowe układy elektromechaniczne 2

K6 Modelowanie elementów i układów hydraulicznych 2

K7 Pisemny sprawdzian z przyswojonej wiedzy i umiejetności praktycznych 2

7 Narzędzia dydaktyczne

N1 Wykłady

N2 Zajęcia laboratoryjne

N3 Laboratoria komputerowe
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8 Obciążenie pracą studenta

Forma aktywności
Średnia liczba godzin

na zrealizowanie
aktywności

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikające z planu studiów 45

Konsultacje przedmiotowe 3

Egzaminy i zaliczenia w sesji 2

Godziny bez udziału nauczyciela akademickiego wynikające z nakładu pracy studenta, w tym:

Przygotowanie się do zajęć, w tym studiowanie zalecanej literatury 4

Opracowanie wyników 4

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 4

Sumaryczna liczba godzin dla przedmiotu wynikająca z
całego nakładu pracy studenta 62

Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu 2.00

9 Sposoby oceny

Ocena formująca

F1 Kolokwium

F2 Sprawozdania z wykonanych ćwiczeń w ramach zajęć laboratoryjnych komputerowych

F3 Sprawozdania z wykonanych ćwiczeń w ramach zajęć laboratoryjnych

Ocena podsumowująca

P1 Średnia ważona ocen formujących

Warunki zaliczenia przedmiotu

W1 Ocena pozytywna z kolokwium (wykłady)

W2 Ocena pozytywna z zajęć laboratoryjnych

W3 Ocena pozytywna z zajęć laboratoryjnych komputerowych

Kryteria oceny

Efekt kształcenia 1

Na ocenę 2.0 Brak wiedzy w zakresie metod analizy i syntezy układów mechatronicznych
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Na ocenę 3.0
Podstawowa wiedza w zakresie metod analizy i syntezy układów
mechatronicznych

Na ocenę 4.0

Zaawansowana wiedza w zakresie metod analizy i syntezy układów
mechatronicznych, znajomość metod opisu mat. układów mechanicznych,
elektrycznych, pneumatycznych i termicznych, znajomość metod identyfikacji
układów dynamicznych

Na ocenę 5.0
Biegła wiedza w zakresie w zakresie metod analizy i syntezy układów
mechatronicznych, znajomość przeprowadzania syntezy układów
mechatronicznych

Efekt kształcenia 2

Na ocenę 2.0 Brak wiedzy w zakresie podstaw modelowania obiektowego

Na ocenę 3.0
Podstawowa umiejętność w zakresie składni języka Modelica (zmienne, funkcje,
klasy, etc.)

Na ocenę 4.0 Zaawansowana umiejętność w zakresie tworzenia własnych funkcji, klas

Na ocenę 5.0 Umiejętność tworzenia własnych pakietów (bibliotek) komponentów i układów
mechatronicznych

Efekt kształcenia 3

Na ocenę 2.0 Brak umiejętności w zakresie analizy układów mechatronicznych

Na ocenę 3.0
Podstawowa umiejętność w zakresie analizy układów mechatronicznych,
przeprowadzania prostych obliczeń w stanach nie/ustalonych

Na ocenę 4.0
Zaawansowana umiejętność w zakresie analizy układów mechatronicznych,
przeprowadzania złożonych obliczeń w stanach nie/ustalonych, metod
identyfikacji parametrów modelu układu mech.

Na ocenę 5.0 J.w. oraz umiejętność przeprowadzenia złożonych obliczeń multidyscyplinarnych

Efekt kształcenia 4

Na ocenę 2.0
Brak umiejętności w zakresie tworzenia modeli układów mechatronicznych
z wykorzystaniem języka Modelica

Na ocenę 3.0

Podstawowe umiejętności w zakresie tworzenia modeli układów mechatronicznych
z wykorzystaniem języka Modelica, znajomość składni języka Modelica
(Simscape), umiejętność tworzenia modeli wykorzystujących typowe komponenty
biblioteczne

Na ocenę 4.0
Zaawansowane umiejętności w zakresie tworzenia modeli układów
mechatronicznych z wykorzystaniem języka Modelica, znajomość składni języka
Modelica (Simscape), umiejętność tworzenia własnych modeli (rozszerzeń)

Na ocenę 5.0

Zaawansowane umiejętności w zakresie tworzenia modeli układów
mechatronicznych z wykorzystaniem języka Modelica, znajomość składni języka
Modelica (Simscape), umiejętność tworzenia własnych modeli
(rozszerzeń), umiejętność przeprowadzania złożonych symulacji
multidyscyplinarnych
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10 Macierz realizacji przedmiotu

Efekt
kształcenia

Odniesienie
danego efektu
do szczegóło-
wych efektów

zdefiniowa-
nych dla
programu

Cele
przedmiotu

Treści
programowe

Narzędzia
dydaktyczne

Sposoby oceny

EK1

K_W01 K_U02
K_U03 K_U05
K_U06 K_U07
K_U08 K_U09
K_U10 K_K03

Cel 1 Cel 2
Cel 3

W1 W2 W3 W4
W5 W6 N1 F1

EK2

K_W01 K_U01
K_U02 K_U03
K_U04 K_U05
K_U06 K_U07
K_U08 K_U09
K_U10 K_K03

Cel 1 Cel 2
Cel 3

L1 L2 L3 L4 L5
W1 W2 W3 W4
W5 W6 W7 K1
K2 K3 K4 K5 K6

N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1

EK3

K_W01 K_U01
K_U02 K_U03
K_U04 K_U05
K_U06 K_U07
K_U08 K_U09

K_K03

Cel 1 Cel 2
Cel 3

L1 L2 L3 L4 L5
W1 W2 W3 W4
W5 W6 W7 W8
K1 K2 K3 K4

K5 K6

N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1

EK4

K_W01 K_W02
K_U01 K_U02
K_U03 K_U04
K_U05 K_U06
K_U07 K_U08
K_U09 K_K03

Cel 1 Cel 2
Cel 3

L1 L2 L3 L4 L5
W1 W2 W3 W4
W5 W6 W7 K1
K2 K3 K4 K5 K6

N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1

11 Wykaz literatury

Literatura podstawowa

[1 ] J. J. Craig — Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, Warszawa, 1995, WNT

[2 ] A. Morecki, J. Knapczyk — Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatorów, Warszawa, 1999, WNT

[3 ] R. Isermann — Mechatronic systems: Fundamentals, Berlin, 2007, Springer-Verlag

[4 ] M. Tiller — Introduction to Physical Modeling with Modelica, New York, 2001, Kluver Academic Publishers
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12 Informacje o nauczycielach akademickich

Osoba odpowiedzialna za kartę

dr hab. inż. Prof PK Janusz Gołdasz (kontakt: jgoldasz@pk.edu.pl)

Osoby prowadzące przedmiot

1 dr hab.inż. Janusz Gołdasz (kontakt: jgoldasz@pk.edu.pl)

13 Zatwierdzenie karty przedmiotu do realizacji

(miejscowość, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

Przyjmuję do realizacji (data i podpisy osób prowadzących przedmiot)

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
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