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

Przedmiot: Teoria maszyn i mechanizmow
Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy

Kod przedmiotu: RPW-1-5-0-4-MK37-0 0
Rok: I

Semestr: 4

Forma studiow: Studia stacjonarne
Rodzaj zajeé i liczba godzin w semestrze: 60

Wyktad 30

Cwiczenia

Laboratorium

Projekt 30

Liczba punktéw ECTS: 3

Sposob zaliczenia: zaliczenie

Jezyk wykladowy: Jezyk polski

Cel przedmiotu

C1

Zapoznanie studentéw z wybranymi metodami analizy i syntezy strukturalnej, kinematycznej i
dynamicznej tancuchow kinematycznych ptaskich i przestrzennych stosowanych w budowie
maszyn.

C2

Wyksztatcenie umiejetnosci projektowania struktur mechanizmow oraz przeprowadzania analiz
kinematycznych i dynamicznych projektowanych mechanizméw.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

Wiedza
1 | Wiedza z zakresu mechaniki ogo6lnej — statyki, kinematyki i dynamiki.
2 | Wiedza z zakresu grafiki inzynierskiej — geometrii wykre$lnej i metod zapisu konstrukcji.
3 | Wiedza z zakresu matematyki — analizy, algebry, metod numerycznych, geometrii analityczne;.
Efekty ksztalcenia
W zakresie wiedzy:
EK 1 Sj[udent posiada podstawowa wiedzg =z =zakresu analizy strukturalnej *tancuchow
kinematycznych.
EK 2 [Student posiada podstawowa wiedz¢ z zakresu analizy kinematycznej mechanizmow.
EK 3 Student posiada podstawowa wiedz¢ z zakresu analizy kinetostatycznej i dynamicznej
mechanizmow.
W zakresie umiejgtnosci:
EK 4 |Potrafi identyfikowac i klasyfikowa¢ mechanizmy, wskazywac rozwiazania racjonalne

EK

Posiada umiejgtnos$¢ przeprowadzenia analizy kinematycznej, kinetostatycznej i dynamicznej
5 |powszechnie stosowanych w budowie maszyn mechanizméw metodami graficznymi i
analitycznymi.

W zakresie kompetencji spotecznych:

EK

6 |Jest gotow do dziatania w sposob profesjonalny oraz przestrzegania zasad etyki zawodowe;j




Tresci programowe przedmiotu

Forma zaj

e¢ — wyklady

Tresci programowe

W1

Pojecia podstawowe przedmiotu. Modele mechanicznej teorii maszyn.

W2

Struktura mechanizméw 1 maszyn. Wzory strukturalne i ruchliwo$¢ mechanizmow.
Modelowanie i zapis struktur. Grupy strukturalne. Klasyfikacja mechanizméw. Analiza
strukturalna. Synteza struktur jako etap projektowania maszyn.

W3

Ptaski czworobok przegubowy, warunki Grashofa, inwersje i modyfikacje mechanizmu.
Bifurkacja funkcji potozenia. Wstep do analizy polozen, warunki realizacji potozen, krzywe
tacznikowe, prostowody.

W4

Kinematyka mechanizméw i maszyn. Metody badan: Zwiazki podstawowe analizy
kinematycznej. Metody wykreslne analizy kinematycznej. Analiza potozen, predkosci i
przyspieszen mechanizmow dzwigniowych ptaskich.

W5

Metody analityczne analizy kinematycznej. Analiza kinematyczna mechanizméw zgbatych
o osiach statych i ruchomych. Przyktadowe konstrukcje, okreslanie przetozen. Mechanizmy
rdznicowe.

Wé

Dynamika mechanizméw i maszyn. Analiza modeli kinetostatycznych. Wyznaczanie
oddziatywan silowych w weztach tancucha kinematycznego. Analiza sit w grupach
strukturalnych. Wyznaczanie sit i momentéw rownowazacych.

W7

Modele dynamiczne mechanizméw. Redukcja mas i obcigzen. Réwnania ruchu maszyn,
rozwigzywanie i interpretacja rownan ruchu modeli dynamicznych. Nierd6wnomierno$é
biegu maszyn.

W8

Wstgp do analizy i syntezy kinematycznej mechanizméw przestrzennych. Notacja
Denavita-Hartenberga.

Forma zaje¢¢ — projekt

Tresci programowe

P1

Wykonanie projektu obejmujacego analizg strukturalng tancuchéw kinematycznych, w tym:
podziat na grupy, obliczanie ruchliwosci, klasyfikacje, tworzenie uktadéw zastgpczych,
macierzowy zapis struktur.

P2

Wykonanie projektu z zakresu analizy kinematycznej mechanizméw obejmujacego
wyznaczanie planéw predkosci i przyspieszen mechanizméw z grupami strukturalnymi
drugiej klasy z parami obrotowymi i przesuwnymi.

P3

Wykonanie projektu z zakresu analizy dynamicznej mechanizméw, obejmujacego
wyznaczanie mas i sit zredukowanych oraz rozwiazywanie i interpretacja rownan ruchu.

Metody dydaktyczne

1 | Wyklad klasyczny, wyktad z prezentacja multimedialna.

Projektowanie klasyczne, moze by¢ wykorzystywane oprogramowanie CAD, oraz programy
obliczeniowe.




ObcigzZenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z wykladowca, 60
w tym:
Godziny kontaktowe z wyktadowca, realizowane 60
w formie zaje¢ dydaktycznych
Praca wlasna studenta, w tym: 15
Przygotowanie si¢ do zaliczenia wyktadu 10
Przygotowanie sig¢ do zaje¢ projektowych 5
Laczny czas pracy studenta 75
Sumaryczna liczba punktéow ECTS dla 3
przedmiotu:
Liczba punktéw ECTS w ramach zajgé
o charakterze praktycznym (¢wiczenia, 2

laboratoria, projekty)

Literatura podstawowa

1 |S. Miller: Teoria maszyn i mechanizmoéw. Analiza uktadow mechanicznych. Wroctaw, 1996.

2002.

A. Morecki, J. Knapczyk, K. Kedzior: Teoria Mechanizméw i Manipulatorow. WNT, Warszawa

Literatura uzupekhiajaca

1 |K. Pylak, R. Bartnik: Zbior zadan z teorii mechanizmow i maszyn. Lublin, 1986.

Felis J.,Jaworowski H.,: Teoria Mechanizmow i Maszyn. Czg$¢ 2. Przyktady i zadania. AGH,
Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne, Krakow 2007.

Macierz efektow ksztalcenia

Odniesienie danego
efektu ksztatcenia do
efektow
zdefiniowanych dla
catego programu
(PEK)

Efekt
ksztalcenia

Cele
przedmiotu

Tresci
programowe

Metody

dydaktyczne Sposob oceny

RPWIA Ul6Ht

EK1 RPWIA WI12++

Cl

W1, W2, W3 1 01, 02

RPWIA_WO08++
RPWIA WI12++
RPWIA_UO07++
RPWIA Ul6++

EK?2 Cl

W4, W5, W8 1 01, 02

RPWIA_WO08++
RPWIA WI12++
RPWIA_U07++
RPWIA Ul6++

EK3 Cl

Wé, W7 1 01, 02

RPWIA WI12++
RPWIA_UO7++
RPWIA Ul6++

EK 4 C2

P1, W1, W2, W3 ) 01, 02

RPWIA WO08++
RPWIA U06++
RPWIA UO7++
RPWIA Ul6++

EKS C2

P2, P3,W4, W5,

W6, W7, W8 2 01,02

EK6 RPWIA_K03+

C1, C2

P1, P2, P3 1,2 01, 02




Metody i kryteria oceny

Symbol
metody Opis metody oceny Prog zaliczeniowy
oceny
01 Wyktad: zaliczenie pisemne lub ustne z oceng 51%
02 Ocena projektu 100%

Autor programu:

dr inz. Janusz Kisiel

Adres e-mail:

j-kisiel@pollub.pl

Jednostka organizacyjna:

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn i Mechatroniki




