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Kaj je mehatronika?

Interdisciplinarna veda, ki zdruzuje strojnistvo, elektroniko in informatiko.

MEHANSKI STROJ! IN NAPRAVE
:> FINOMEHANSKI SISTEMI

MIKROMEHANSK! SISTEMI

NANOMEHANSKI SISTEMI

MEHANSKI
SISTEMI

SETRS, MEHATRONIKA | oo
MIKROELEKTRONIKA <:] S o\ [::I) < MODELIRANJE
MOCNOSTNA ELEKTRONSKI INFORMATIKA AVTOMATIZACIJA
ELEKTRONIKA KIBERNETIKA INFORMACIJSKA TEORIJA
SISTEMI PROGRAMIRANJE
UMETNA INTELIGENCA




Zakaj mehatronika?

e Poklici prihodnosti
e Preobrazba proizvodov iz klasi¢nih (elektro-)mehanskih v mehatronske

e Primer: avtomobil
o Elektronika in krmiljenje motorja in prenosa
Aktivna kontrola Sasije
Aktivna varnost
Pomoc vozniku
Udobje
Informatizacija in zabava
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Predmetnik

2. letnik

OBVEZNI PREDMET SMERI S1

Energetsko, procesno in okoljsko inZenirstvo - EPO: Energetska proizvodnja
Snovanje, obratovanje in vzdrzevanje - SOV: Postopki konstruiranja
Proizvodno strojnistvo - PRS: Tehnologija odrezavanja

Mehatronika - MEH: Postopki konstruiranja

Letalstvo - LET: Letalski instrumenti

4. semester
Zap. Ucna enota Nosilec Kontaktne ure Sam. delo
it ; e Studenta
Pred. Sem. Vaje Klini¢ne Druge
vaje obl. s.
016 Prenos toplote in snovi Andrej Kitanovski 30 30 65
017  Strojni elementi 2 Marko Nagode / Jernej 45 30 50
Klemenc
018  Programiranje in Janko Slavi¢ 30 30 65
numeri¢ne metode
019  Osnove krmiljenja Primoz Podrzaj 30 30 65
Obvezni predmet smeri S2 30 30 65
Obvezni predmet smeri S3 30 30 65
SKUPAJ 4 195 180 375
DELEZ 4 26% 24% 50%

OBVEZNI PREDMET SMERI S2 IN S3

Energetsko, procesno in okoljsko inzenirstvo - EPO: Tehniska termodinamika 2, Energetska oskrba

Snovanje, obratovanje in vzdrzevanje - SOV: Efektivnost proizvodov,Tehniska mehanika 3 ali Osnove MKE analiz
Proizvodno strojnistvo - PRS: Tehnologija materialov, Tehnologija preoblikovanja

Mehatronika - MEH: Programirljivi logi¢ni krmilniki, Osnove programskega inZenirstva

Letalstvo - LET: Letalska aeromehanika in letalske konstrukcije, Letalska meteorologija ali Neporusne preiskave

Ure
skupaj

125
125
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125
125
125
750
100%
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Predmetnik

3. letnik

MEHATRONIKA

11

Sifra
3080
3062
3081
3082
3083
3135
3136

Mehatronika

Ime predmeta

Osnove mehatronskih sistemov

Investicijski inZeniring in vodenje projektov

Krmiljeni elektromotorni pogoni

Industrijska avtomatizacija

Hidravli¢ni in pnevmaticni sistemi

Prakti¢no usposabljanje
Diplomsko delo

Izbirni predmet programa P1- Mehanika nekovinskih gradiv ali
Tehnologije vzdrzevanja

Konstrukcijska gradiva

Osnove laserske tehnike

Zagotavljanje kakovosti

obvezni
obvezni
obvezni
obvezni
obvezni
obvezni
obvezni

izbirni

izbirni
izbirni

izbirni

Vrsta Sem. ECTS
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M2
M3
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Nosilec
Rok Vrabi¢
Janez Kusar
Primoz Podrzaj
Drago Bracun
Niko Herakovi¢ /Marko Simic
Ucitelji v programu
Ucitelji v programu

Lidija Slemenik P. ali Mitjan
Kalin/Marko Polajnar

Roman Sturm
Matija Jezersek

Davorin Kramar/Drago Bracun



Janez Diaci Matija JezerSek Primoz Podrzaj Drago Bracun Rok Vrabic Marjan Jenko
LDSE LASTEH LPA MCE LAKOS LDSE

Programirljivi logi¢ni krmilniki  Osnove laserske tehnike Osnove krmiljenja Industrijska avtomatizacija Osnove meh. sistemov Osnove prog. inzenirstva
Krmiljeni elektromot. pogoni  Zagotavljanje kakovosti



Mehatronika v praksi

Kontrola kakovosti in sortiranje izdelkov na osnovi povrsinskih napak



https://docs.google.com/file/d/14yyS11UzPNsxfsB2AghzrmwguF4HhyJ5/preview

Mehatronika v praksi

Strojni vid z globokim ucenjem
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Mehatronika v praksi

Vmesniki clovek-robot za kolaborativno robotiko

Screw 99.99%
]




Mehatronika v praksi

Laserski sistemi v industriji

" === <« Svetlobnizaznavali
ONIUPENEIO— - s pripadajoco optiko

uporabniski visina optiéne glave laser
vmesnik 205 YLR-400-AC

(opcija) S
=
Plankonveksna
Laserski leca (f)
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Dvobarvni zrcali
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Mehatronika v praksi

Daljinsko merjenje 3D geometrije odkovkov z lasersko triangulacijo



https://docs.google.com/file/d/1YuZgeN7PYdgP2BRNjoeqJy_91fgVwKln/preview

Mehatronika v praksi

3D tisk z navarjanjem

(a-1) cooling COOLING/MEASURING
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Mehatronika v praksi

Analiza vzrokov zastojev pri procesu brizganja plastike
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Mehatronika v praksi

Upravljanje flote avtonomnih mobilnih robotov

RL framework
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Studentska robotska tekmovanja



http://www.youtube.com/watch?v=aPxsNy8NCx0
http://www.youtube.com/watch?v=24g9VoxryRQ

Hvala za pozornost!

rok.vrabic@fs.uni-lj.si



