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Ksztatcenie

Specjalnosci:
Konstrukcje Mechatroniczne
Inzynieria w Medycynie
Mechatronika w Srodkach Transportu
Studia doktoranckie — bez specjalnosci




Konstrukcje Mechatroniczne:

Plan

Blok D1 - Przedmioty specjalnosci: Konstrukcje mechatroniczne

Przedmioty obowigzkowe

1. |Urzadzenia sterowane numerycznie WBMZ 30 | 15 15
2. |Projektowanie urzadzen elektrohydraulicznych WBMZ 30 | 15 15
3. [Programowanie OSN WBMZ 30 | 15 15
4. |Cyfrowe przetwarzanie sygnatow WBMZ 30 | 15 15
5. [Programowanie systemow informatycznych WBMZ 15 15
6. [Seminarium dyplomowe WBMZ 30 30
Przedmioty obieraine 4x 120 | 60 60|
Razemw grupie 2851120 30 {105 30




Urzadzenia sterowane
numerycznie 15w, 15p

Budowa sterownika OSN

Podstawowe funkcje wewnetrzne:

Interpolacja, Komunikacja, Obstuga czujnikow i
napedow

Rola sterownika PLC w CNC

Sterowniki napedow urzadzen CNC
Konfigurowanie

Projekt obrabiarki z elementow gotowych



Projektowanie urzadzen

elektrohydraulicznych
Elementy elektrohydrauliczne: podstawy
budowy

Zaleznosci opisujace elementy
elektrohydrauliczne

Serwozawory - konstrukcja
Zawory proporcjonalne
Zawory odcinajgce

Projekt precyzyjnego elektrozaworu: czesc
mechaniczna i elektromagnetyczna




Inhe

Programowanie OSN (dr Ptaszynski)

Cyfrowe przetwarzanie sygnatow (dr

Barczewski)
Pomiary wielkosci mechanicznych (drgan, hatasu)

Filtracja sygnatu
Urzadzenia i systemy pomiarowe

Programowanie systemow informatycznych

Visual C++
Programowanie sterownikow w jezyku C++



Ksztatcenie

Przedmioty obieralne (4 x 30)

Serwomechanizmy 15w, 15
Optyczne systemy pomiarowe 15w, 15
MES-2 15¢, 15p
Optymalizacja procesow obrdébki i montazu 15w, 15p
Systemy wizyjne w procesach wytworczych 15w, 15¢
Techniki laserowe w inzynierii wytwarzania 15w, 15l
Projektowanie w systemach CAD/CAM 30p
Recykling 15w, 15

Chwytaki robotow i manipulatorow 15w, 15p



Inhe

Praca przejsciowa

Projekt zautomatyzowanej/zrobotyzowanej stacji
roboczej np.: transport na linii produkcyjnej,
pakowanie produktow spozywczych, paletyzacja,
robotyzacja stanowiska pracy itp.

Praca dyplomowa

Powinna obejmowac zagadnienia analizy | badania
konstrukcji albo zastosowania metod
Zaawansowanego sterowania, nowych materiatow

Wykonanie badan | analizy teoretycznej
Konstrukcja urzadzenia mechatronicznego



Prace dyplomowe

Praca powinna obejmowac konstrukcje czesci mechanicznej i elektronicznej urzadzenia
albo jego element. Dodatkowo, nalezy wykonac symulacje i analizy.

Konstrukcja urzadzenia zaproponowanego przez studenta/ke
Konstrukcja zautomatyzowanego urzgdzenia produkcyjnego

Konstrukcja, analiza, badania i wykonanie minipojazdow, matych manipulatoréw,
pojazdow wodnych (sztucznej ryby) albo latajacych (quadrokopter)

Konstrukcja i sterowanie elektromagnesem, zbiornikiem, napedem
Konstrukcja urzadzen sterowanych wizyjnie
Konstrukcja urzadzenia sterowanego gtosowo.

Wykorzystanie oprogramowania Matlab/Simulink do projektowaniau). Praca moze
by¢ symulacyjna ale mozna tez wykonac urzadzenie, element

Badania wykonanego urzadzenia.

Zastosowania zaawansowanych materiatéw albo metod sterowania w urzadzeniach
mechatronicznych



Paletyzacja
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Sterowanie pojazdem autonomicznym z
systemem 1acznosci GSM
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STEROWANIE MODELEM
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Suwnica.avi

Sterowanie odporne na bledy w systemach
mechatronicznych
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Zagadnienie , Kula na belce”

Zadanie: regulacja potozenia kulki przez kat pochylenia belki
Dlaczego: uktad niestabilny bez sprzezenia zwrotnego
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Program sterujacy - fuzzy
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Mechatronics focuses on the integration of electronics,
mechanical systems, and smart materials into advanced
features and systems

DZIEKUJE BARDZO



