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PROBLEMATYKA SPECJALNOSCI

Obiekty — maszyny robocze
Modele funkcjonalne maszyn
Modelowanie dynamiczne

Uktady napedowe ( hydrauliczne,
pneumatyczne, elektryczne, hybrydowe)

Tory pomiarowe i sensoryczne

Systemy wspotpracy maszyn

Interfejsy Cztowiek — Maszyna (wsparcie i
ksztatcenie operatora):

» Uktady sensoryczne i komunikacji

«  Symulatory maszyn

« Systemy poszerzonej rzeczywistosci
Zdalne sterowanie maszyn

Automatyzacji i autonomizacja maszyn

SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

Algorytmy dziatania

Mechatronika Maszyn Roboczych
Sztuka integracji uktadow mechanicznych
sterowania maszyny i sSrodowiska w system
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

DLACZEGO WARTO WYBRAC TE SPECIALNOSC

Obszar maszyn roboczych to jedna z najszybciej rozwijajgcych sie gatezi

przemystu (wartosS¢ rynku porownywalna z rynkiem ,, Automotive”).

Mechatronika Maszyn Roboczych obejmuje szerokie spektrum problemdw: od
konstrukcji mechanicznej maszyny po uktady biomechaniki i system

psychofizyczny operatora.
Przygotowuje do rozwigzywania szerokiego spektrum problemodw.

Uniwersalne zasady postepowania przy projektowaniu i zarzgdzaniu

eksploatacjg maszyn i innych urzadzen i systemow.

Brakuje specjalistow (zapotrzebowanie rynku na specjalistow).
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZEDMIOTY SPECJALNOSCIOWE

Lp | Sem Nazwa przedmiotu Prowadzacy
1 6 Automatyzacja maszyn roboczych (2W, 1L) Dr inz. Tomasz Mirostaw
2 6 Maszyny budowlane (2W, 1L) Dr hab. inz. Jan Maciejewski
3 6 Dzwigi osobowe (2W, 1L) Dr inz. Artur Jankowiak
4 7 Akustyka pojazddéw 1 maszyn roboczych (2W) Dr inz. Marcin Jasinski
Podstawy elektromechanicznych napgedow N . :
5 7 W dloneh () Dr inz. Piotr Piorkowski
Dr inz. Tomasz Mirostaw
6 7 Systemy monitorowania maszyn roboczych (2W) Mgr inz. Dariusz Dabrowski
.. : Dr inz. Tomasz Mirostaw
7 7 Modelowanie 1 sterowanie maszyn roboczych (2W) Drinz. Adam Zawadzki

Zrédfa: Opracowanie wiasne
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZEDMIOTY SPECJALNOSCIOWE

« Automatyzacja maszyn roboczych (Wyktad 30h, Laboratorium 15h)

Tematyka wyktadu:

- Cele i przejawy automatyzacji maszyn roboczych.

- Methodology of construction machinery and equipment automation.

- Zasady opracowywania modeli funkcjonalnych MR.

- Przyktady budowania modeli funkcjonalnych (np. koparki, tadowarki, spycharki, zgarniarki,
suwnicy, dzwigu osobowego, zurawia wiezowego i teleskopowego, wozka widtowego).

- Zasady modelowania dynamicznego MR.

- Budowa cyfrowych systeméw sterowania i nadzoru.

- Konfigurowanie toréw pomiarowych i sterujgcych. Zasady budowy algorytméw cyfrowego
sterowania.

- Komunikacja operator — maszyna robocza. Przyktady rozwigzan dla przyktadowych MR.

Tematyka laboratorium:

- Uktady regulacji - dobor parametrow regulatora i charakterystyki czestotliwosciowe
uktadéw dynamicznych.

- Dydaktyczny model manipulatora trajektoria, regulatory, nastawy regulatoréw.

- Programowanie PLC.

- Interfejs operatora maszyny roboczej. Automatyczne sterowanie osprzetem koparki
podsiebierne;.
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZEDMIOTY SPECJALNOSCIOWE

 Maszyny budowlane (Wyktad 30h, Laboratorium 15h)

Tematyka wyktadu:

- Przedstawienie grupy maszyn budowlanych. Klasyfikacja. Problemy zwigzane z oddziatywaniem maszyn
na osrodki gruntowe i skaty. Produkcja maszyn do prac ziemnych. Dane statystyczne.

- Geomateriaty jako srodowisko pracy maszyn budowlanych. Wtasnosci fizyczne i mechaniczne gruntow i
skat. Laboratoryjne metody okreslania wytrzymatosci osrodkow. Metody okreslania wytrzymatosci osrodkow
w ztozu. Analiza wybranych proceséw urabiania gruntéw i skat. Metody obliczania oporow urabiania.

- Maszyny do urabiania i przemieszczania mas ziemnych. Szczegdty konstrukcyjne gtdwnych zespotow.
Kinematyka pracy maszyn budowlanych - schematy kinematyczne koparek, tadowarek. Pole pracy maszyn
roboczych. Stateczno$¢ maszyn budowlanych. Okre$lenie sit dyspozycyjnych i granicznych w procesie
odspajania. Okreslenie mocy w procesie odspajania.

- Projektowanie osprzetu roboczego maszyn roboczych. Podstawy projektowania mechanizméw
napedzanych przez cylindry hydrauliczne. Mechanizmy napedowe koparki (wysiegnika, ramienia, tyzki).
Mechanizmy napedowe tadowarki, spycharki, rowniarki.

- Mechanizm obrotu nadwozia ( konstrukcja mechanizméw obrotu nadwozia koparek, przebieg procesu
obrotu, réwnania ruchu, dobdr parametrow mechanizmu).

- Uktady jezdne maszyn roboczych. Wspotpraca kota jezdnego i oponowych zespotow jezdnych z osrodkiem
gruntowym. Wspodtpraca ggsienicy i uktadéw ggsiennicowych z osrodkiem gruntowym. Okres$lenie oporow
ruchu i sity uciggu. Konstrukcja podwozia, uktady przeniesienia napedu.

- Przeglad i rozwigzania konstrukcyjne podstawowych maszyn budowlanych:

Przezentacja specjalnosci
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZEDMIOTY SPECJALNOSCIOWE

 Maszyny budowlane (Wyktad 30h, Laboratorium 15h)
Tematyka wyktadu, c.d:

- Koparki (jednonaczyniowe koparki hydrauliczne, mini-koparki hydrauliczne, koparki jednonaczyniowe
linowe, koparki wielonaczyniowe).

- Ciggnikowe (kotowe i ggsiennicowe) maszyny do urabiania i przemieszczania mas ziemnych
(Réwniarki. Zgarniarki. tadowarki kotowe. Spycharki. Zrywarki).

- Wielo-osprzetowe maszyny ciggnikowe.( Koparko-tadowarki. Koparko-spycharki).

- Maszyny do zageszczania mas ziemnych. - Maszyny do wykonywania otworow i szczelin.
- Maszyny do ukfadania i regeneracji nawierzchni utwardzonych (betonowych i asfaltowych).
- Maszyny do kruszenia materiatdw budowlanych. - Maszyny do produkciji i transportu betonu.

- Maszyny do transportu bliskiego osrodkéw gruntowych, skat: wozidta, przenosniki (tasmowe,
kubetkowe, wibracyjne).

- Automatyzacja maszyn budowlanych. Uktady wspomagania operatora. Uktady monitorujgce podstawowe
parametry eksploatacyjne i potozenie osprzetu roboczego maszyny. Kierunki rozwoju maszyn budowlanych.

Tematyka laboratorium:

- Badanie procesow kruszenia w modelowej kruszarce szczekowe;.

- Wspotpraca maszyn roboczych z osrodkiem gruntowym.

- Koparka - proces urabiania gruntu. - Cylindry hydrauliczne w maszynach budowlanych cz. 2.
- Programowanie sterownikéw PLC. - Przenosnik wibracyjny.
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZEDMIOTY SPECJALNOSCIOWE

 Dzwigi osobowe (Wyktad 30h, Laboratorium 15h)
Tematyka wykiadu:

- Wstep. Podziat Srodkow transportu bliskiego. Definicja dzwigu. Podziat dzwigéw. Dyrektywa dzwigowa,
normy zharmonizowane.

- Usytuowanie dzwigu w budynku. Szyby catkowicie obudowane, panoramiczne. Przestrzenie w szybie
dzwigowym (nadszybie, podszybie). Wymagania dotyczgce szybu, maszynowni i linowni.

- Zagadnienia logistyczne. Transport pomiedzy pietrami. Cykl pracy dzwigu. Przebieg predkosci jazdy. Dobor
parametrow uzytkowych dzwigu i liczby dzwigéw do obiektu.

- Budowa i zasada dziatania dzwigu elektrycznego (ciernego). Podstawowe ukfady kinematyczne dzwigdéw
ciernych.

- Teoria sprzezenia ciernego. Wspétczynnik udzwigu. Sity w ciegnach nosnych. Ciegna kompensacyjne.
Stany statyczne i dynamiczne.

- Wciggarka dzwigu. Sterowanie pracg silnika elektrycznego. Wciggarki reduktorowe, bezreduktorowe.
- Budowa dzwigu hydraulicznego. Hydrauliczny uktad napedu i sterowania; sitowniki i bloki zaworowe.

- Zespoty bezpieczenstwa (chwytacze, rygle, uktady ogranicznika predkosci, lina bezpieczenstwa, zderzaki,
bezpieczniki rurociggu). Najazd kabiny na zderzaki.

- Pozostate zagadnienia bezpieczenstwa. Zabezpieczenia techniczne (warunki sprzezenia ciernego, strefa
odryglowania, tgczniki bezpieczenstwa, zderzaki, wielkos¢ tadunku, wspoétczynniki bezpieczenstwa ciegien
nosnych, nadzorowanie predkosci jazdy kabiny (ogranicznik predkosci),, nadzorowanie czasu pracy silnika,
przestrzenie bezpieczenstwa i obstugowe, korelacja udzwig — powierzchnia kabiny).
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZEDMIOTY SPECJALNOSCIOWE

 Dzwigi osobowe (Wyktad 30h, Laboratorium 15h)
Tematyka wyktadu, c.d:

- Zasilanie elektryczne. Pion zasilania gtbwnego i administracyjnego. Zabezpieczenia.

- Uktady automatycznej regulacji dzwigow.

- Systemy sterowan dzwigow (sterowanie przestawne, zbiorcze, grupowo - zbiorcze). Analizy instalaciji
elektrycznej dzwigéw z roznymi sterowaniami.

- Elementy elektromechanicznego i elektronicznego wyposazenia dzwigdéw (styczniki i przekazniki,
wytgczniki krancowe i koncowe, przetgczniki pietrowe, wytgczniki zatrzymania, impulsatory, elementy
potprzewodnikowe, uktady logiczne, sterowniki mikroprocesorowe).

- Dokumentacja dzwigu. Wymagane obliczenia i instrukcje. Badania odbiorcze. Ocena zgodnosci.

- Nadzoér nad bezpieczng eksploatacjg dzwigow — UDT, TDT, WDT. Konserwacja, badania okresowe,
naprawy modernizacje.

Tematyka laboratorium:

- Ocena sprzezenia ciernego dzwigu elektrycznego.

- Badania pasowego ukfadu ciegnowego dzwigu.

- Badania energochtonnosci uktadu napedowego dzwigu hydraulicznego.
- Algorytm systemu sterowania dzwigiem osobowym.

- Badania wtasnosci uktadow ciegnowych.

- Dynamika uktadéw podnoszenia dzwigow elektrycznych.
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

LABORATORIA

Mechatroniki

Maszyn budowlanych
Dzwigow osobowych

Logistyki i systemow transportowych
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Cyfrowego sterowania uktadow

\\\\\\n\\\\nl\\\l\\

Przezentacja specjalnosci
"Mechatronika maszyn roboczych" 10



SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZYKLADOWA TEMATYKA PRAC DYPLOMOWYCH

Projekt robota do zbioru jabtek

Projekt robota do ewakuacji ludzi z zawalisk

Projekt symulatora pracy koparki

Projekt maszyny komunalnej o napedzie hybrydowym

Projekt stanowiska dydaktyczno-laboratoryjnego do programowania ruchu robota
Modernizacja stanowiska robota sortujgcego

Projekt interfejsu operatora zurawia

Projekt wstepny uktadu napedowego pojazdu elektrycznego o masie do 180kg
Wstepny robota ggsiennicowego z trzema manipulatorami

Projekt osprzetu do koparki kroczgcej

Projekt maszyny do transportu drzewa z lasu

Projekt maszyny do transportu wielkogabarytowych elementow

Koncepcyjny projekt maszyny do transportu konteneréw w gorzystym terenie

Przezentacja specjalnosci
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZYKLADOWA TEMATYKA PRAC DYPLOMOWYCH

Koncepcja symulatora koparki podsiebiernej
Sterowanie uktadow hydraulicznych w sieci CAN

Projekt zautomatyzowanej linii transportu bliskiego np. w
sortowni owocow

Projekt stanowiska badawczego pojazdow
pneumatycznych

Projekt stanowiska laboratoryjnego do programowania
sterownikéw PLC w ramach laboratorium z mechatroniki

Projekt wstepny egzoszkieletu (np. obreczy barkowej)
Badania uktadu egzoszkieletu

Projekt wstepny egzoszkieletu wspomagajgcego
mobilnos¢ osoby z dysfunkcjg konczyn dolnych

Projekt stanowiska do ¢wiczen rehabilitacyjnych
konczyn gornych/dolnych

Przezentacja specjalnosci
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZYKLADOWA TEMATYKA PRAC DYPLOMOWYCH

Badania algorytmow sterowania egzoszkieletow
aktywnych

Budowa stanowiska dydaktycznego do badan
egzoszkieletow

Projekt wstepny egzoszkieletu (np. obreczy barkowe))
Badania uktadu egzoszkieletu

Projekt wstepny egzoszkieletu wspomagajgcego
mobilnos¢ osoby z dysfunkcjg konczyn dolnych.

Projekt stanowiska do ¢wiczen rehabilitacyjnych konczyn
gornych/dolnych

Projekt urzgdzenia do kompresiji i paczkowania odpadow
surowcowych

Projekt sktadanego roweru miejskiego

Projekt stanowiska do demontazu pojazdow wycofanych z
eksploatac;i
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZYKLADOWA TEMATYKA PRAC DYPLOMOWYCH

Koncepcja/projekt zautomatyzowanego parkingu wielopoziomowego

Projekt zespotu dozowania sktadnikow mieszanki dla mobilnej wytworni betonu
Projekt stanowiska odbioru gotowej mieszanki dla mobilnej wytwaorni betonu
Projekt urzgdzenia dozujgco-wazgcego do materiatow sypkich

Projekt elektronicznie sterowanego zespotu osuszajgcego kruszywo dla mobilnej
wytworni betonu

Projekt maszyny/osprzetu maszyny do specjalistycznych robot ziemnych/rolniczych
Projekt zautomatyzowanego wozka transportowego
Projekt mechanizmu zasypowego dla pojazdu zbierajgcego odpady

Projekt uktadu napedowego osprzetu zamiatarki ulicznej Adaptacja konstrukcyjna
stanowiska operatora maszyny roboczej / ciggnika rolniczego dla osoby
niepetnosprawnej ruchowo

Projekt kabiny ciggnika rolniczego
Projekt stanowiska do prostowania nadwozi/ram samochodowych

Modernizacja stanowiska dydaktycznego (elektrohydrauliczny serwomechanizm
potozenia — projekt i wykonanie uktadu pomiarowego cisnienia i potozenia

Przezentacja specjalnosci
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZYKLADOWA TEMATYKA PRAC DYPLOMOWYCH

Projekt urzgdzenia do kompresiji i paczkowania odpadow surowcowych

Projekt sktadanego roweru miejskiego

Koncepcja/projekt zautomatyzowanego parkingu wielopoziomowego

Projekt stanowiska do demontazu pojazdow wycofanych z eksploatacii

Projekt zespotu dozowania sktadnikdw mieszanki dla mobilnej wytworni betonu
Projekt stanowiska odbioru gotowej mieszanki dla mobilnej wytwaorni betonu
Projekt urzgdzenia dozujgco-wazgcego do materiatow sypkich

Projekt elektronicznie sterowanego zespotu osuszajgcego kruszywo dla mobilnegj
wytworni betonu

Projekt maszyny / osprzetu maszyny do specjalistycznych roboét
ziemnych/rolniczych

Projekt zautomatyzowanego wozka transportowego

Projekt mechanizmu zasypowego dla pojazdu zbierajgcego odpady

Projekt uktadu napedowego osprzetu zamiatarki uliczne;

Uktad autonomicznego sterowania serwomechanizmem elektrohydraulicznym

Przezentacja specjalnosci
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZYKLADOWA TEMATYKA PRAC DYPLOMOWYCH

Projekt uktadu sensorycznego dla pojazdu autonomicznego
Model uktadu sensorycznego dla robotow dziatajgcych w roju
Model systemy zdalnie sterowanego zespotu robotow

Projekt wstepny hydraulicznego dzwigu samochodowego
Stanowiskowe badania eksploatacyjne wciggnikow tancuchowych
Badania splotkowych lin nosnych dzwignic i dzwigow

Badania pasow nosnych dzwigow elektrycznych
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SPECJALNOSC — MECHATRONIKA MASZYN ROBOCZYCH

PRZYKLADOWE MIEJSCA ZATRUDNIENIA ABSOLWENTOW (W-WA)

AMMANN Polska Sp. z o.0.

DEMAG CRANES & COMPONENTS Sp. z o.0.
Wydawnictwa Komunikacji i Lacznosci Sp. z o.o.
BOSCH-REXROTH Sp. z o.0.

Parker Hannifin Sp. z o.o.

HYDAC Sp. z 0.0. Biuro Warszawa

IOW Sp. z 0.0.

TEREX Polska Sp. z o.0.

Wojskowy Instytut Techniki Pancernej i Samochodowej
PIT-RADWAR S.A.

GE Company Polska - Engineering Design Center
Urzad Dozoru Technicznego

Instytut Maszyn Budownictwa i Gérnictwa Skalnego
Przemystowy Instytut Maszyn Budowlanych Sp. z o.o.
WARYNSKI Trade Sp. z o.0.

STREIF Baulogistyk Polska Sp. z o.0.

SCHINDLER POLSKA Sp. z o.0.

DrirenaEris SA

Agrex-Arcon Sp. z o.0.

AEBI SCHMIDT POLSKA Sp. z o0.0.

BERGERAT MONNAYER CAT Sp. z o.0.

HARSCO INFRASTRUCTURE Polska Sp. z o.0.

VOLVO CONSTRUCTION EQUIPMENT
SIEMENS Sp. z o.0.
WAMEX Sp. z o0.0.

PCO SA

PONAR WADOWICE ODDZIAL. W-WA
SCANIA POWER POLSKA Sp. z o.0.
BAUER MASCHINEN GmbH Sp. z o.0.
OTIS Sp. z o0.0.

ZEPPELIN POLSKA Sp. z o.0.
TRUCK STORE Warszawa

KOMATSU POLAND Sp. z o.0.
INTERHANDLER Sp. z o0.0.

INTRAC POLSKA Sp. z o.0.

FAYAT BOMAG POLSKA Sp. z o.0.
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