Karta (sylabus) modutu/przedmiotu
Robotyzacja proceséw wytworczych
Studia pierwszego stopnia

Przedmiot: Mechanika techniczna
Rodzaj przedmiotu: Obowiazkowy

Kod przedmiotu: RPW-1-5-0-2-MK19-0 0
Rok: 1

Semestr: 2

Forma studiow:

Studia stacjonarne

Rodzaj zajec i liczba godzin w semestrze:

Wyktad:| 30
Cwiczenia:| 30
Liczba punktéw ECTS: 4
Sposéb zaliczenia: Egzamin
Jezyk wykladowy: polski

Cel przedmiotu

C1 |Zapoznanie studenta z prawami mechaniki klasycznej, teoretycznej i stosowane;.

C2

Przygotowanie studenta do korzystania z narzedzi inzynierskich.

C3

Wyrobienie umiejgtnosci krytycznego spojrzenia na rozwiazania techniczne.

Wymagania wstepne w zaKkresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1  [Potrafi postugiwac si¢ wiedza w zakresie praw i twierdzen matematycznych z algebry,

trygonometrii.

2 |Potrafi wykonywa¢ dzialania na wektorach.

Zna rachunek rézniczkowy.

Efekty ksztalcenia

W zakresie wiedzy:

EK1

elementéw maszyn.

Ma wiedzg w zakresie mechaniki klasycznej oraz wytrzymato$ci materiatow pozwalajaca na
rozwigzywanie problemow technicznych i wykonywanie analiz wytrzymatosciowych

W zakresie umiejetnoSci:

EK2

Potrafi modelowac proste uktady: mechaniczne, elektryczne, hydrauliki sitowej oraz
pneumatyczne i symulowac¢ ich dziatanie z wykorzystaniem narz¢dzi komputerowych.

EK3
uzytkowe i ekonomiczne.

Potrafi dokona¢ analizy rozwiazan technicznych urzadzen ze wzglgdu na przyjete kryteria

EK4

standardowe podzespoty.

Potrafi projektowa¢ manipulatory, roboty oraz urzadzenia peryferyjne wykorzystujac




Tresci programowe przedmiotu

Forma zaje¢: wyklady

Tresci programowe:

W1 [Wprowadzenie i pojgcia podstawowe. Zasady mechaniki Newtona. Wigzy 1 ich reakcje.
Ptaski zbiezny uktad sil. Twierdzenie o trzech sitach.

W2 [Tarcie i prawa tarcia.

W3  |Ptaski dowolny uktad sit.

W4 |Przestrzenny zbiezny i dowolny uktad sit.

W5 |Srodek sit rownolegtych. Srodki cigzkosci.

W6 |Ruch prostoliniowy punktu. Predkos¢ i przyspieszenie w ruchu prostoliniowym.

W7 |Ruch krzywoliniowy. Predkosci i przyspieszenia w ruchu krzywoliniowym.

W8 |Ruch obrotowy wokot statej osi. Ruch ptaski ciata sztywnego, predkosci i przyspieszen w
ruchu plaskim.

W9  [Kinematyka ruchu zlozonego, predkosci i przyspieszenia bezwzgledne.

W10 |Teoria masowych momentow bezwtadnos$ci. Twierdzenie Steinera.

W11 |Dynamika ruchu wzglednego. Ruch postepowy i obrotowy wzglednego uktadu odniesienia.

W12 [Ped punktu i uktadu punktow materialnych oraz prawo jego zmiennosci.

W13 [Kret punktu i uktadu punktow materialnych oraz prawo jego zmiennosci.

W14 [Energia kinetyczna punktu oraz uktadu punktow materialnych. Twierdzenie Koeniga.
Zasada zachowania energii mechanicznej.

W15 |Wstep do liniowej teorii drgan. Modelowanie uktadow mechanicznych za pomoca

rozniczkowych rownan ruchu.

Forma zaje¢: ¢wiczenia

Tre$ci programowe:

CW1

Przyktady obliczeniowe z zastosowaniem warunkow rownowagi uktadow ptaskich
zbieznych.

CW2

Przyktady obliczeniowe uktadoéw z tarciem.

CW3

Przyktady obliczeniowe z zastosowaniem warunkow rownowagi uktadow ptaskich
dowolnych. Obliczenia kratownic.

CwW4

Przyktady obliczeniowe z zastosowaniem warunkow rownowagi uktadow przestrzennych.

CW5

Wyznaczanie srodkow cigzkos$ci pretow, figur plaskich oraz bryt.

CW6

Przyktady obliczeniowe: tor ruchu punktu, predkos¢ i przyspieszenie w ruchu
prostoliniowym.

CW7

Przyktady obliczeniowe: predkosc¢ i przyspieszenie w ruchu krzywoliniowym.

CW38

Przyktady obliczeniowe z kinematyki ruchu ptaskiego. Chwilowy $rodek obrotu i
przyspieszen.

CW9

Wyznaczanie predkosci i przyspieszen w ruchu ztozonym.

CW10

Kolokwium I.

CW11

Obliczenia masowych momentow bezwladnosci.

CW12

Przyktady obliczeniowe z dynamiki ruchu wzglednego.

CW13

Przyktady obliczeniowe z wykorzystaniem zasad zachowania pgdu oraz kretu.




CW14 [Przyklady obliczeniowe z wykorzystaniem zasady zachowania energii mechanicznej.

CW15 [Kolokwium II.

Metody dydaktyczne

1 [Wyktad prowadzony metoda informacyjna z uwzglednieniem problemow obliczeniowych i
przy wykorzystaniu technik audiowizualnych.

2 |Cwiczenia stanowig rachunkowa ilustracje wyktadow i dotycza wybranych zagadnien

obliczeniowych.
Obciazenie pracg studenta
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
Godziny kontaktowe z wykladowca: 60
W tym: Udziat w wyktadach: 30
Udziatl w ¢wiczeniach: 30

Udziat w zajgciach laboratoryjnych: -

Udziat w zajgciach projektowych: -

Praca wlasna studenta: 60
W tym: Samodzielne studiowanie
tematyki wykladow, przygotowanie i udziat

w kolokwium zaliczajacym wyktad: 30

Przygotowanie do ¢wiczen rachunkowych 25

Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych:, -
opracowanie sprawozdan: -

Udziat w konsultacjach: 5

Laczny czas pracy studenta: 120

Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla
przedmiotu: 4

Liczba punktow ECTS w ramach zajec¢
o charakterze praktycznym (¢wiczenia,
laboratoria, projekty): 2

Literatura podstawowa

J. Leyko, Mechanika ogolna, tom [ i II, PWN, Warszawa

Z. Engel, J. Giergiel, Mechanika ogdlna, tom [ i II, PWN, Warszawa

J. Leyko, J. Szmelter, Zbiér zadan z mechaniki ogoélnej, tom II, PWN, Warszawa

ANlW|IN|—

J. Niziot, Metodyka rozwigzywania zadan z mechaniki, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne,
Warszawa




Literatura uzupelniajaca

1 |K. Szabelski, Zbidr zadan z drgan mechanicznych wyd. PL

W Kurnik, Wyktady z mechaniki, Wydawnictwa Politechniki Warszawskiej, 2000

R. Pratap, Matlab dla naukowcow i inzynieréw, Wydawnictwo Naukowe PWN

Macierz efektow ksztalcenia

Odniesienie danego
efektu ksztatcenia do
Efekt efektow Cele Tresci Metody Metody ocen
ksztalcenia | zdefiniowanychdla | przedmiotu programowe dydaktyczne Y Y
catego programu
(PEK)
W1 - W5,
e . ,
EK1 RPWIA W04 ClL,C2 CW1 — CWS5 1,2 [O1, 02]
W1-W5, W15 1,2
++ C2 . . ’ ’ 0l, 02
EK2 RPW1A_U07 W1 — CWS [ /
W6 -W10 1,2
+ . . ’ 1,02
EK3 RPWIA UO1 C3 EW6 — CW10 [O1, 02]
W1-W14 1,2
++ 3 . . ’ 1,02
EK4 RPWIA _U06 C CW1 _CW14 [O1, 02]
Metody i kryteria oceny
Symbol
metody Opis metody oceny Prog zaliczeniowy
oceny
Ol Zaliczenie pisemne z ¢wiczen 51%
02 Egzamin 51%

Autor programu: [dr hab. inz. Marek Borowiec

Adres e-mail: [m.borowiec@pollub.pl

Jednostka organizacyjna:

Katedra Mechaniki Stosowanej




