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Modulio tikslas

Supazindinti studentus su mechaniniy sistemy projektavimo ir modeliavimo principais, iSmokyti sudaryti realiy mechaniniy sistemy matematinius
modelius ir analizuoti juos. Lavinti kompiuterinio modeliavimo ir analizés jgtidzius.

Modulio tikslas (angly kalba)

Introduce the students the main components of mechanical system design and principles, namely modeling of physical system, sensing components,
actuating devices, signal and control, real-time interface. Develop the process of translating real physica

Suteikiamos Zinios ir gebéjimai

Zinios apie mechaniniy sistemy komponentus, jy tarpusavio saveika ir valdymg. Gebéjimas modeliuoti ir analizuoti mechanines, elektrines,
pneumatines, termines ir daugiadisciplinines sistemas, taip pat nustatyti jy analogijas.

Suteikiamos Zinios ir gebéjimai (angly kalba)

Knowledge about components of mechanic systems, interactions between these components and control. Be able to model and analyze mechanical,
electrical, magnetic, fluid, thermal, and multidisciplinary systems and identify the analogies among the various physical systems.

Modulio anotacija

Modulis apima pagrindines sritis, kuriomis remiasi sékmingas mechaniniy sistemy projektavimas: fizinis ir matematinis dinaminiy sistemy

modeliavimas; matematiniy modeliy analizé; valdymo pavary (elektromechaniniy, pneumatiniy ir hidrauliniy) modeliavimas ir analiz¢; valdiklio
projektavimas, analoginis ir skaitmeninis modeliavimas realiuoju laiku.

Modulio anotacija (angly kalba)

This course covers the fundamental areas of technology on which successful mechanical system designs are based: physical modeling, from design
model to truth model, and mathematical modeling of dynamic multidisciplinary physical systems; analysis of mathematical models; control actuator
(electromechanical, pneumatic and fluid) modeling, analysis, and implementation; continuous controller design and real-time analog and digital
implementation.

Dalykai, privalomi studijuoti pries Sio modulio studijas
Mechaniniy sistemy dinamika (su kursiniu darbu)

Mechaniniy sistemy projektavimas (su kursiniu projektu)
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IT resursai:

1. MatLab/Simulink, licencijos tipas Mokama, akademiné
2. LabView, licencijos tipas Nemokama
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Savarankis$ko darbo turinys

Sav. darbo apimtis vienai uzduociai Uzduociy skaicius 1§ viso valandy
Uzduoties pavadinimas .. Priimta
Rézis NLS) | 1S) I(T) | NL(T) NL(®S) [ 1(S) I(T) | NL(T) | NL(S) | I(S) I(T) | NL(T)
Mokslo tiriamasis darbas 40-280 67 1 67
Referatas 8-24 27 1 27
Pasirengimas atsiskaitymui 16-40 40 1 40

Savarankisko darbo grafikas

uzduoties pateikimo(*) ir atssikaitymo(+) savaité

UZduoties tipas 1] 23 [4]5]6] 78 9] w1 ]iz]3[14]15]16]17]18]19] 20
Nuolatiné Mokslo tiriamasis | % 1
darbas
N 1
Referatas * 1
N 1

Ivertinimo sandara
Nuolatinés studijos: GA =R 0,4 + E 0,6

GA - galutinis atsiskaitymas, R - referatas, E - egzaminas.
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| IStestinés studijos | I | | | | | | |

Paskaity temy sarasas

Valandy skaicius

NL(S)| I(S) | I(S) [NL(T)
1. Ivadas. Siuolaikiniy mechaniniy sistemy valdymas 1

Temos (darbo) pavadinimas

2. Integruoty mechaniniy moduliy ir sistemy kiirimo metodai. Modulinis pozidiris } 3
mechanines sistemas. Tarpiniy keitikliy ir sgsajy eliminavimo metodas. Elementy

3. Mechaniniy sistemy analizé funkcinés-strukttrinés integracijos rodiklio pagrindu. 2

4. Siuolaikiniai mechaniniai moduliai. Judéjimo moduliai. "Intelektualiis" mechatroniniai 2
moduliai.

5. Mobilis robotai. Technologinés masinos su lygiagrecia ir hibridine kinematika. 2
6. Mechaniniy sistemy matematinis modeliavimas ir judesiy optimizavimas. Tenzorinis- 2

geometrinis matematiniy modeliy sudarymo metodas. Parametriniai daugiagrandziy

7. Keitikliai, jutikliai ir davikliai mechaninése sistemose. Judesio keitikliai. Jégos 2
keitikliai. Temperattiros keitikliai. Vibracijy keitikliai.

8. Mechaniniy sistemy valdymas. Analoginis valdymas. Skaitmeninis valdymas. 4
Grjztamasis ry$is. Mechaniniy sistemy valdymas taikant interneto technologijas.

9. Neraiskioji logika. Automatinio valdymo sistemos su neraiskiosios logikos valdikliais. 2

10. Mechaniniy sistemy modeliavimas. Modeliy tipai. Mechaniniai jrenginiai. Elektriniai 4
jrenginiai. Magnetiniai ir elektromechaniniai jrenginiai. Hidrauliniai ir pneumatiniai

11. Netiesiniai ir zalingi efektai, jy jvertinimas. Trintis. Rezonansas. Tarpelis. 2
UZdelsimas.

IS viso: 26
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