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PODSTAWOWE POJECIA Z MECHATRONIKI

Pojecie mechatroniki (ang. mechatronics) powstato przed okoto
*|—lzterdziestu laty w zwiazku z rozwojem robotow w Japonii.

Po raz pierwszy terminem ,mechatroniczny” nazwano sterownik
elektroniczny silnika elektrycznego, opracowany w 1971 r. w
japonskiej firmie Yaskawa Electric Corporation i nazwe te chroniono
znakiem handlowym az do 1982 r. Juz wiec od samego poczatku
stosowania tego stowa iaczono je z wprowadzaniem sterowania
elektronicznego do systemu mechanicznego i elektromechanicznego.

Dzis ze stowem tym kojarzy sie naukg inzynierska, ktorej celem jest
poprawa funkcjonalnosci systemu technicznego przez sciste powigzanie
komponentow mechanicznych, elektronicznych i technik
informatycznych.

Produkty mechatroniczne charakteryzuja sie przede wszystkim tym, ze
ich funkcje mozna zrealizowac tylko przez wspotdziatanie tych
komponentow.




W produktach mechatronicznych wystepuje przemieszczenie
funkgcji, na przyktad z dziedziny mechaniki czy z budowy maszyn w
kierunku elektroniki i przetwarzania informacji.

Postepowanie takie pozwala znajdowac nowe rozwigzania, bardzo
korzystne z punktu widzenia charakterystyk i kosztow. Przyktady
produktdw mechatronicznych mozna spotkac w technice
samochodowej, technice automatyzacji, technice medycznej,

czy przemysle rozrywkowym.

urzgdzenia i maszyny mechatroniczne rdznig sie od innych
urzgdzen i maszyn mechanicznych lub elektromechanicznych, o
identycznym przeznaczeniu lub zasadzie dziatania, wyposazeniem
W zintegrowany, programowany sterownik mikroprocesorowy.




to zwiekszenie zakresu charakterystyk, uproszczenie
konstrukcji i innowacyjno $€, (przy poprawie charakterystyk zasadnicza
konstrukcja urz gdzenia zostaje bez zmian), natomiast dodanie
mikq;p(ocesora pozwala zwi ekszy¢ dokladno $€, rozszerzy é pasmo
predkosci roboczej, podnie $€ szybkosé pracy czy elastyczno s¢
zastosowania oraz poprawi ¢ niezawodno S¢.

Zastosowanie mikroprocesorow umo zliwia stworzenie nowych produktow
czy systemow, ktére dotychczas nie mogly by € zrealizowane, robotow i
maszyn wymagaj acych zaawansowanych technologii (np. inteligentnego
systemu sztucznego serca, przyrz adow do rozpoznawania obrazow).

Poprawa charakterystyk i uproszczenie zio zonych mechanizméw nie
wykluczaj g sie wzajemnie, a w wielu przypadkach, zastosowanie

mikroprocesorow daje podwojn g korzysé:. poprawia charakterystyki

techniczne 1 obni za koszty. Prawie ka zda nowa konstrukcja mechaniczna

powinna bra ¢ pod rozwag e system mikroprocesorowy jako mo zliwe
rozwi gzanie. Je zeli wytwarzany produkt ma pozosta ¢ konkurencyjny, to stara
konstrukcja powinna zosta € uzupetniona o rozwi 3gzanie mechatroniczne.
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Dlaczego mechatronika?
Technologia, ktora zmieni swiat
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W 2003 roku naukowcy z Massachusetts
Institute of Technology (MIT) w USA
opracowali liste 10 technologii, ktore
zmienig swiat w XXI wieku.




Dlaczego mechatronika?
Technologia, ktora zmieni swiat

+

. Bezprzewodowe sieci czujnikow
. Naprawianie tkanek i organow — wstrzykiwanie polimeréw
. Mikroskopijne ogniwa stoneczne

. Komputerowe sieci Gridowe
. Obrazowanie Molekularne - podgladanie genéw i molekut

. Nanolitografia — technika tworzenia mikrouktadow
mechanicznych

. Bez){pie,czne programowanie — technika programéw bez
btedow

. Glikomika — technika tworzenia nowej generacji lekow na
cukrach — bakteriach

10. Kryptografia Kwantowa — technika kodowania informacji
oparta na czgstkach elementarnych (np. fotonach)




Urzadzenia mechatroniczne XXI wieku
Roboty Medyczne

Pozwalajg na prowadzenie zdalnych operacji.

Zmniejszajg pole operacji, czynigc je bardziej
bezpiecznymi i w konsekwencji skracajg czas
rekonwalescencji pacjenta

Robot medyczny ZEUS w
czasie operacji i stanowisko
zabiegowe




rzadzenia mechatroniczne XXI wieku
Roboty Medyczne — rehabilitacja reki
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Urzadzenia mechatroniczne XXI wieku

LOTNICTWO I TRANSPORT

— znany od dawna, typowy
reprezentant urzadzen mechatronicznych

wystepuje wiele elementow mechatroniki
Zwigzanych m. in.

- ze sterowaniem wysokoscig,
nachyleniem, skretem samolotu

- z wykonywanymi czynnosciami
dodatkowymi jak np. wykonywaniem zdjec,
nawigacjq

- dodatkowo tworzona jest mechatroniczna
struktura naziemna i kosmiczna (satelity,

naziemne stacje nawigacyjne) Samolot bezzatogowy firmy

FULMAR







Roboty dwupodporowe




Roboty dwupodporowe




Roboty dwupodporowe




Roboty czteropodporowe




Roboty szesciopodporowe




Roboty mobilne
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Roboty mobilne




Roboty mobilne




Roboty mobilne




Roboty mobilne




Roboty mobilne
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Koparki kroczace
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Inteligentny budynek
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KATEDRA Mechatroniki - UANM
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Koncepcja ksztatcenia mechatroniki w zakresie

studiow wyzszych odzwierciedla nowg jakosc

edukacyjng opartg na wykorzystaniu w

specjalnie zaprojektowanych pracowniach

mechatronicznych, szerokiego asortymentu

urzadzen i pakietow oprogramowania, od

urzadzen AGD i EBI, poprzez mechatroniczne

systemy w transporcie az do zintegrowanych e
modutdéw stanowisk produkcyjnych i systemow &= '._’ ’ :&?g
procesow ciggtych oraz systemow obrobki —
elementow maszyn, umozliwiajgcych realizacje | 3
programOw nauczania w sposob
interdyscyplinarny, poprzez powigzanie
mechaniki i elektroniki z najnowszymi
technikami mikroprocesorowymi i informatyka.
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Laboratorium Mechatroniki

W celu zapewnienia realizacji zatozonego programu ksztatcenia,

Katedra Mechatroniki obecnie dysponuje Laboratorium sktadajgcym
sie z 3 pracowni dydaktycznych
i 2 pracowni naukowych:

4. Hamownia silnikowa
5. Stacja badan biopaliw i estryfikatornia polowa
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Laboratorium Mechatroniki

Wyposazenie tej pracowni umozliwia aktywng nauke opartg na
zestawie programowo-sprzetowym, ktory moze by¢ wykorzystany

do realizacji programow nauczania z zakresu m.in.:

elektrotechniki i elektroniki,

techniki cyfrowej i mikroprocesorowej,
energoelektroniki,

technik sterowania i regulacji.

Wazng zaletg jest potgczenie atrakcyjnych form prezentacji
wiedzy teoretycznej z ciekawymi cwiczeniami, co utatwia
zapamietywanie istotnych informacji i sprzyja trwatemu
gromadzeniu niezbednej wiedzy.
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Laboratorium Mechatroniki
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b) Stanowiska DSM 51

8 stanowisk z dydaktycznym
systemem mikroprocesorowym stuzy
do zapoznania sie studentow z
architekturg mikrokontrolera i
podstawami programowania w
jezyku wewnetrznym

a) System UniTrain

Podstawowy zestaw sktada sie z
modutu interfejsu sprzegajgcego
stanowisko z komputerem PC oraz
modutu ¢wiczeniowego
umozliwiajgcego korzystanie z wielu
wymiennych paneli z programem
kursow oraz akcesoriami
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Laboratorium Mechatroniki
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Student zapoznaje sie z zasadami dziatania i uzytkowania roznego
typu uktadéw wykonujac przewidziane programem ¢wiczenia i
zadania w zakresie:

projektowania, budowy i dziatania uktadéw wykonawczych
elektropneumatyki i elektrohydrauliki

diagnostyki i utrzymania ruchu uktadow wykonawczych
elektropneumatyki i elektrohydrauliki

projektowania, budowy i dziatania uktadéw sterowania PLC,
uruchamiania i modyfikacji programow sterowania,
programowanie sterownikow PLC, wyszukiwanie btedow,
projektowania, budowy i dziatania uktadow regulaciji.
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Pracownia jest wyposazona w panelowe systemy pomiarowo-dydaktyczne,
umozliwiajgce maksymalng efektywnosS¢ nauczania.

Zestawy te umozliwig réznorodne konfiguracje ¢wiczen z zakresu

mechatroniki pojazdow i maszyn roboczych

e ,Podstawy elektroniki pojazdowej”

* ,Sensoryka systemow pojazdow”

* ,Elementy wykonawcze systemow pojazdowych”
e Uktady zaptonowe pojazdu”

e , OsSwietlenie pojazdu”
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Laboratorium Mechatroniki
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Pracownia wyposazona powinna byC w urzadzenia symulujgce prace
poszczegolnych systemdw samochodu z mozliwoscig generowania uszkodzen
w celu nauczania systemow diagnostyki poktadowej wspotczesnych pojazdow
i maszyn roboczych.

ezintegrowany typu Motronic ML 1.4 eregulacji sity hamowania ABS/ASR
esterowania silnikiem o ZS typu EDC ebezpieczenstwa biernego SRS
esterowania silnikiem D-Jetronic eklimatyzacji

esieci poktadowej CAN










DZIEKUJE ZA UWAGE




