Karta (sylabus) przedmiotu
Mechatronika
Studia pierwszego stopnia

Wirtualne prototypowanie maszyn i

Przedmiot: o,
mechanizmdw

Rodzaj przedmiotu: fakultatywny

Kod przedmiotu: MT1NO534-2 1

Rok: 11

Semestr: 5

Forma studiéw: Studia niestacjonarne

Rodzaj zaje¢ i liczba godzin 18

w semestrze:

Wyktad 0

Cwiczenia 0

Laboratorium 18

Projekt 0

Liczba punktow ECTS: 2

Sposob zaliczenia: zaliczenie

Jezyk wyktadowy: Jezyk polski

Cel przedmiotu

C1 |wirtualnej makiety (Digital Mock Up), prowadzenie wirtualnych testéw ich
parametréw oraz analizy kolizji i btedéw konstrukcyjnych

1 Posiada podstawowg wiedze z podstaw konstrukcji maszyn oraz grafiki
inzynierskiej (W).

2

oprogramowania CAD (U).

Efekty ksztalcenia

W zakresie wiedzy:

Zna ogoblne zasady modelowania mechanizméw i maszyn w Srodowisku
EK 1 wirtualnej makiety, symulacji numerycznych stuzacych do testowania
wirtualnych prototypdw.

W zakresie umiejetnosci:

Potrafi zbudowaé wirtualny prosty mechanizm z poprawnie zdefiniowanym
EK2 tancuchem kinematycznym (prototyp z jednym wiezem sterowanym). Potrafi
prowadzi¢ symulacje takiego mechanizmu z wykorzystaniem komend oraz
formut matematycznych i regut logicznych.

Poznanie zasad budowania prototypéw maszyn i mechanizméw w Srodowisku

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

Umiejetno$¢ modelowania przestrzennego i tworzenia ztozen z wykorzystaniem

Potrafi zbudowac wirtualny mechanizm z kilkoma wiezami sterowanymi. Potrafi

EK3 |prowadzi¢ symulacje takiego mechanizmu z wykorzystaniem komend. Potrafi

tworzy¢ sekwencje ruchdw prototypbw sktadajacych sie z kilkku maszyn.

Potrafi prowadzi¢ analizy kinematyczne prototypu (analize trajektorii ruchu,
EK4 predkosci, przyspieszen, zajmowanej przestrzeni i odlegtosciowg w trakcie
ruchu).

EK5 [Potrafi testowac wirtualny prototyp pod katem prawidtowos$ci dopasowania,




kolizji, luzéw i przeswitow w trakcie ruchu.

W zakresie kompetencji spotecznych:

Ma sSwiadomos¢ odpowiedzialnosci za wtasng prace oraz Kkoniecznosci

EK6 . ; . . . . :
postepowania w sposoéb profesjonalny i przestrzegania zasad etyki zawodowe;j.

Tresci programowe przedmiotu

Forma zaje¢ — laboratoria

Tresci programowe

Interfejs modutu DMU Kinematcs systemu Catia v5. Ogodle zasady
budowania mechanizméw w $rodowisku wirtualnej makiety (Digital Mock
Up). Rodzaje wiezdédw kinematycznych dostepnych w $Srodowisku DMU.
Sposoby ich definiowania i sterowania.

L1

Modelowanie  prostych mechanizméw z  wykorzystaniem ztozen
przygotowanych przez prowadzgcego. Nauka zasad nadawania wiezéw
kinematycznych i sterowan na przyktadzie mechanizmoéw: korbowego,
krzywkowego, wahaczowego, chwytaka, zebatkowego, przektadni cierne;.

L2

Symulacje z uzyciem komend, rejestracja symulacji, tworzenie sekwenc;ji i
powtorek. Budowanie prototypow ztozonych na przyktadzie robota
przemystowego oraz zrobotyzowanego gniazda technologicznego do
spawania.

L3

Symulacje z uzyciem formut matematycznych i regut logicznych.
Zastosowanie formut do symulacji ruchu posuwowego, obrotowego i ztozo-
nego. Wykorzystanie wykresow predkosci do symulacji ruchu urzadzen jako
przyktad syntezy kinematyczne;.

L4

Analizy kinematyczne: analiza trajektorii ruchu, predkosci, przyspieszen,

L5 . . . .
zajmowanej przestrzeni w trakcie ruchu.

Testowanie wirtualnego prototypu. Analiza dopasowania, kolizji, luzéw,

L6 dystansu wybranych cztonéw w trakcie ruchu.

Metody dydaktyczne

Projekcje multimedialne.
Cwiczenia projektowe z wykorzystaniem modeli cyfrowych zawierajacych
wstepne postaci ztozen gotowe do realizacji konkretnego zadania projektowego

Cwiczenia projektowe na podstawie instrukciji.

Obciazenie praca studenta

E - Srednia liczba godzin na zrealizowanie

orma aktywnosci .
aktywnosci

Godziny kontaktowe z wyktadowca, 20

w tym:

Udziat w zajeciach laboratoryjnych 18

Udziat w konsultacjach 2

Praca wlasna studenta, w tym: 30

Merytoryczne przygotowywanie sie do 30

zajec laboratoryjnych

Wykonanie domowych prac projektowych 0

Laczny czas pracy studenta 50

Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla

przedmiotu:

Liczba punktow ECTS w ramach zaje¢




o charakterze praktycznym (¢wiczenia,
laboratoria, projekty)

Literatura podstawowa

Wylezot M.: Catia v5. Modelowanie i analiza uktadow kinematycznych.
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projektowaniu mechanicznym., Wydawnictwo Helion 2005.
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Literatura uzupetniajaca
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Wydawnictwo Helion 2005.
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Macierz efektow ksztatcenia

Efekt
ksztatcenia

Odniesienie
danego efektu
ksztatcenia do

efektow
zdefiniowanych
dla catego
programu
(PEK)

Cele
przedmiotu

Tresci
programowe

Metody
dydaktyczne

Metody
oceny

EK 1

MT1A_WO03+
MT1A WO08++

C1

L1, L2

O1

EK 2

MT1A_UO7+
MT1A_U08++
MT1A_U09++
MT1A_U17+

MT1A_U19++
MT1A U21++

C1

L1, L2, L3,
L4

1,2,3

O1

EK3

MT1A_UO7+
MT1A_U08++
MT1A_U17+

MT1A_U19++
MT1A U21++

C1

L1, L2, L3,
L4

1,2,3

02

EK 4

MT1A_UO7+
MT1A_U17+
MT1A_U19++
MT1A U21++

C1

L1, L5

1,2,3

03

EKS

MT1A_UO7+
MT1A_U17+
MT1A_U19++
MT1A U21++

C1

L1, L5

1,2,3

04

EK6

MT1A_UO1T+
MT1A_KO3+
MT1A K04+

C1,C2

L1,L6

03,04




Metody i kryteria oceny

Symbol
metody Opis metody oceny Prég zaliczeniowy
oceny
Zamodelowanie prostego wirtualnego
o1 mechanizmu z prawidtowym farncuchem 50%
kinematycznym.
02 Zarr_lod_elowanle wlﬂualnego rok_>ota , 509%
realizujgcego ztozong sekwencje ruchow.
03 Przeproyvadzenle analizy kinematycznej 509
mechanizmu
04 Przeprowadzenie analizy kolizji i dopasowania 509%
prototypu wraz z korekta.
Zaliczenie laboratorium jest Srednig wazong
obejmujaca oceny czastkowe:
05 05_=0.2(O1+02)+0.3(O3+O4) o 509
kazda z ocen czastkowych musi by¢é
pozytywna.
Autor ) dr inz. Mirostaw Ferdynus
programu:
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