Karta (sylabus) modulu/przedmiotu

Mechanika i Budowa Maszyn
(Nazwa kierunku studiow)

Studia I Stopnia

Przedmiot: Kinematyka i dynamika maszyn | Kinematics and dynamics of machines and robots
technologicznych i robotow
Rok: ITT Semestr: 7
MIN1756-1 0
Rodzaje zajec¢ i liczba godzin: Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Wyklad 9
Cwiczenia
Laboratorium 18
Projekt
Liczba punktow ECTS: 4
Cel przedmiotu
C1 Zapoznanie studenta z kinematyka i dynamika maszyn technologicznych.
C2 Opanowanie przez studenta umiejetnosci samodzielnego analizowania 1 budowania uktadow

kinematycznych i dynamicznych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1 Formalne: nabycie kompetencji z zakresu Maszyn technologicznych.

2 Wstepne: zna podstawy analiz inzynierskich z zakresu kinematyki i dynamiki.

Efekty ksztalcenia

W zakresie wiedzy:

EK1 zna zasady funkcjonowania elementow wykonawczych maszyn i urzadzen

W zakresie umiejetnosci:

EK3 potrafi dokona¢ analizy ruchu ukladow punktow materialnych i bryl sztywnych

W zakresie kompetencji spolecznych:

EK5 pracuje w sposcb profesjonalny, poszukuje rozwiazan problemoéw korzystaja z dostepnych zrodet

informacji
Tresci programowe przedmiotu
Forma zajec - wyklady
Tresci programowe Liczba godzin
Wi Wprowadzenie do dynamiki i kinematyki maszyn. 2
W2 Uklady dynamiczne i rodzaje wiezow. 1
w3 Zastosowanie technik komputerowych do analizy kinematyki 1
maszyn.
W4 Zastosowanie technik komputerowych do analizy dynamiki 1
maszyn.
W5 Opis matematyczno - fizyczny podstawowych czlonow 1
manipulatoréw przemystowych
W6 Kinematyka manipulatoré6w i robotow przemyslowych 1
W7 Dynamika manipulatoréw przemystowych i robotow 2
Suma godzin: 9
Forma zaje¢ — laboratorium
Tresci programowe Liczba godzin
L1 Budowa kinematyczna maszyn technologicznych 3
L2 Analiza dynamiczna wybranego czlonu maszyny 4
L3 Analiza kinematyczna robota przemystowego 2
L4 Analiza dynamiczna robota przemyslowego 4
L5 Analiza sztywnosci cztonéw roboczych maszyn 3
technologicznych
L6 Modelowanie dynamiki ukladow napedowych 2
Suma godzin: 18




Metody i Srodki dydaktyczne

1 Wyklad z prezentacja multimedialna
2 Metoda praktyczna oparta na obserwacji i analizie
3 Metoda aktywizujaca zwiazana z praktycznym dzialaniem studentéw w celu rozwiazania postawionego
problemu
4 Praca na stanowiskach laboratoryjnych
Sposoby oceniania
Ocenianie ksztaltujace
F1 Zadanie kontrolne sprawdzajace stopien opanowania przez studenta podstawowych opisow maszyn
technologicznych i robotow — na oceng
F2 Zadania sprawdzajace przygotowanie do zajec laboratoryjnych i ich realizacji
F3 Sprawdzenie umiejetnosci samodzielnego poszukiwania rozwigzania postawionego problemu — na
zaliczenie
Ocenianie podsumowujace
P1 Sposab zaliczenia: zaliczenie na ocene. Forma uzyskania zaliczenia: zaliczenie pisemne na podstawie
pozytywnej oceny z kolokwium. Kolokwium zawiera pie¢ pytan kontrolnych. Za poprawng odpowiedz
na pytanie student otrzymuje 1 pkt. Ilos¢ uzyskanych punktéw odpowiada ocenie koncowej wedhug
stosowanego przedzialu 2 do 5.
P2 Sposob zaliczenia: Zaliczenie na oceng. Forma uzyskania zaliczenia: uzyskanie pozytywnych ocen z
realizacji kontrolnych zadan praktycznych ustalonych dla studenta. Ocena koncowa stanowi Srednig z
ocen z zajec i ocen formujacych

Obciazenie praca studenta

Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na realizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z wykladowca. realizowane w

formie zaje¢¢ dydaktycznych — faczna liczba godzin w 27

semestrze.

Godziny kontaktowe z wykladowca realizowane w

formie konsultacji i1 egzaminu— taczna liczba godzin 2

W semestrze

Godziny niekontaktowe - przygotowanie si¢ do zajec

71
Suma 100
Sumaryczna liczba punktow ECTS dla 4

przedmiotu

Literatura podstawowa i uzupelniajaca

Literatura podstawowa
1 Wojnarowski J.: Mechanika manipulatoréw - robotéw w opisie motorow. W.U., Gliwice 2007.
2 Borkowski W. i in.: ,.Dynamika maszyn roboczych”, WNT, Warszawa 2005.
Literatura uzupekliajaca
3 Spong M.W_, Vidyasagar M.: Dynamika I sterowanie robotow. WNT, Warszawa 1997.
4 Wrotny L.T.: Zadania z kinematyki i dynamiki maszyn technologicznych i robotéow przemystowych.
OWPW, Warszawa 1998.
Macierz efektow ksztalcenia
Odniesienie danego efektu
ksztalcenia do efektow d
Efekt zdefiniowanych dla calego Cele Tresci ilgz?kiy Sposoby
i rogramu (PEK i - iani
ksztalcenia progr ( ) przedmiotu programowe dydaktyczne oceniania
EK1 MBMIA W15 ++ Cl WH\E’Z’ L 1,2 F1,P1
EK2 MBMIA UI0 ++ Cc2 WI1,L1+L6 2,3,4 F2,P2
EK3 MBMIA K0l ++ C2 12,16 3 F3




Formy oceny - szczegoly

Na oceng 2 Na oceng 3 Na oceng 3+ Na oceneg 4 Na oceng 4+ Na oceng 5
(ndst) (dst) (dst+) (db) (db+) (bdb)
Posiada
Posiada szeroka
7Zna i ogdlnie Posiada poszerzona wiedze o
Nie wykazuje | Zna charakteryzuje wiedze o uktadach
g poszerzona )
elementarne;j podstawowe podstawowe wiedze o uktadach kinematyczny
wiedzy o pojecia teorii | pojecia i ukla d;ch kinematyczny | ch
EK1 uktadach uktadow zagadnienia i ch 1 dynamicznyc
kinematyczny | kinematyczny | teorii ukladow h Yl dynamicznyc | h oraz potrafi
chi chi kinematyczny & d : h oraz na biezaco
dynamicznych | dynamicznych | chi ;1 ancaye przedstawia analizowac
dynamicznych wlasne zagadnienia z
spostrzezenia | dynamiki
maszyn
Nie potrafi | Potrafi Potrafi Potrafi Potrafi Potrafi
zdefiniowac zdefiniowac okresli¢ tworzy¢ tworzy¢ tworzy¢
czlonow czlony zasade wlasne uklady | wlasne uklady | wlasne uklady
kinematyczny | kinematyczne | wspoldzialani | kinematyczne | kinematyczne | kinematyczne
EK2 ch maszyny maszyny a czlonéw | w oparciu i poddawac¢ je | i poddawac je
kinematyczny | o istniejace prostej zlozonej
ch maszyny rozwiazania analizie analizie
i poddawa¢ je
prostej
analizie
EK3 Nie poszukuje | W W Poszukuje Poszukuje Poszukuje
rozwiazan poszukiwaniu | poszukiwaniu | rozwiagzan W | rozwigzan W | rozwiazan
w dostepnych | rozwigzan rozwigzan kilku kilku wnikliwie
Zrodtach ogranicza si¢ | ogranicza si¢ | Zrodlach, zrodlach, analizujac
do pierwszego | do pierwszego | wybiera wybiera dostepne
napotkanego napotkanego najlatwiejsze najlatwiejsze materialy,
przypadku nie | przypadku nie weryfikuje wybiera te
weryfikujac weryfikujac weryfikujac jego ktore 53
20 jego jego poprawnosé logiczne
wiarygodnos$¢ | poprawnosci 1 weryfikowal
ne
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