Politechnika Swietokrzyska
WYDZIAL MECHATRONIKI | BUDOWY MASZYN

Zatacznik nr 9
do Zarzadzenia Rektora nr 35/19
z dnia 12 czerwca 2019 r.

V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu M#1-N1-AiR-408

Nazwa przedmiotu Teoria Maszyn | Mechanizméw

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Theory of machines and mechanisms
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow AUTOMATYKA i ROBOTYKA
Poziom ksztalcenia | stopien
Profil studiow ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | studia niestacjonarne

Zakres wszystkie

Jednostka prowadzgca przedmiot | Katedra Mechaniki

Koordynator przedmiotu dr inz. Andrzej Bagkowski

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotéw przedmiot podstawowy

Status przedmiotu obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajeé polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 4

Wymagania wstepne Mechanika ogélna

Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 3

Forma . L. wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zajeé¢

L e 18 9




EFEKTY UCZENIA SIE

Symbol Odniesienie do
Kategoria Efekty ksztatcenia efektow
efektu :
kierunkowych

WOl Student zna i rozumie podstawowe zasady budowy AIR1_WO04
struktury mechanizmow AiR1 W16
Student ma wiedze w zakresie analizy kinematycznej

W02 mechanizmow plaskich. Zna metody wykresine: planu AIR1_WO04
predkosci i planu przyspieszen, oraz metode analitycz- AiR1 W16

Wiedza na.
Student ma wiedze w zakresie analizy statycznej i kine-

WO03 | tostatycznej mechanizmoéw ptaskich. Zna metode gra- AiR1 W04
ficzng i grafoanalityczna.

W04 Student ma wiedz_e w zakresie wyréwr)owazen_ia sta- AIR1 W04
tycznego i dynamicznego mechanizmow ptaskich.

U0l | Potrafi wykonac¢ analize strukturalng mechanizmu. AiR1_U13
Potrafi przeprowadzi¢ analize kinematyczng mechani-

Uoz |ZMu wyznaczy¢ predkosci i przyspieszenia poszczegol- AiR1_U09
nych ogniw i punktéw mechanizmu metodami wykre$I- AiR1_U13
nymi i analitycznymi.

Potrafi obliczy¢ site rownowazacg lub moment réwnowa-
Umiejetnosci zgcy na ogniwie napedowym mechanizmu przy zadanej

Uo3 sile roboczej lub momencie roboczym na ogniwie robo- AiR1_U09
czym mechanizmu. Potrafi obliczy¢ reakcje w parach AiR1_U13
kinematycznych. Potrafi wyznaczy¢ sprawnos¢ mecha-
nizmu.

uo4 Potrafi wyréwnowazy¢ statycznie ptaski mechanizm AiR1 _U09
dzwigniowy. AiR1_U13
Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatca-

Kompetencje nia sie (studia drugiego i trzeciego stopnia, studia pody- .
K01 ; - AiR1_KO01
spoteczne plomowe, kursy) — podnoszenia kompetencji zawodo-
wych, osobistych i spotecznych.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajeé”

Tresci programowe

wykfad

Pojecia podstawowe: ogniwo, para kinematyczna, tancuch kinematyczny, mecha-
nizm. Klasyfikacja par kinematycznych. Analiza strukturalna mechanizméw. Ruchli-
wos¢ mechanizmow ptaskich i przestrzennych. Zarys klasyfikacji mechanizméw pta-
skich. Wiezy bierne i lokalne stopnie swobody. Mechanizmy o racjonalnej konstrukgji.
Analiza kinematyczna mechanizméw ptaskich metodg planéw predkosci i przyspie-
szeh. Metody analityczne wyznaczania predkosci i przyspieszeh ogniw i wybranych
punktéw mechanizmoéw dzwigniowych. Analiza kinematyczna przektadni kotowych.
Analiza statyczna i kinetostatyczna mechanizméw dzwigniowych bez uwzglednienia
tarcia. Wyznaczanie reakcji w parach kinematycznych. Wyznaczanie momentu réw-
nowazgcego obcigzenie roboczego. Przyktadowa analiza chwytaka roboczego. Ana-
liza sit w parach kinematycznych z uwzglednieniem tarcia. Sprawnos$¢ mechanizméw.
Bilans energetyczny maszyny. Wyrdwnowazanie mechanizmow. Modelowanie dy-
namiczne maszyn.




éwiczenia

Analiza strukturalna mechanizméw. Przyktady wyznaczania ruchliwo$ci mechani-
zmoéw ptaskich. Przyktady mechanizméw o racjonalnej konstrukcji. Analiza kinema-
tyczna mechanizméw dzwigniowych. Metody wykresine. Plan predkosci i plan przy-
spieszen. Metody analityczne wyznaczania predkosci i przyspieszen wybranych
punktow mechanizmu dzwigniowego. Analiza statyczna mechanizmoéw. wyznaczania
momentu rownowazgcego obcigzenia roboczego bez uwzglednienia tarcia w parach
kinematycznych. Wyznaczanie sit bezwtadnosci przytozonych do ogniw mechani-
zméw Ptaskich. Analiza kinetostatyczna mechanizméw ptaskich. Wyréwnowazenie
ptaskiego mechanizmu dzwigniowego.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zajec

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol
efektu

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczy¢ )

Egzamin
ustny

Egzamin
pisemny

Kolokwium

Projekt

Sprawozdanie

Inne

wo1

w02

w03

wo4

uo1

uo2

uo3

uo4

X [ X | X | X [X | X|X[X

K01

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . . . .
. Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wykfad zaliczenie z oceng
. . . . np. Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z kolokwiéw
cwiczenia zaliczenie z oceng

w trakcie zaje¢

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nost-
ka
w L P
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow . . h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 31 h
" | akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 1,2 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 44 h




6. Liczba punktéw EQTS, 'ktorq student uzyskuje 18 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- o5 h
" | rze praktycznym
8 Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje 1.0 ECTS
" | w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym ’
9. | Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 75 h
10, Punkty ECTS za n.10du"f o 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
LITERATURA

1. Kedzior, Knapczyk, Morecki: Teoria mechanizmow i maszyn, WNT, W-wa, 2001.
2. A. Oledzki: Podstawy teorii maszyn i mechanizméw, PWN, W-wa, 1987.
3. S. Miller : Teoria maszyn i mechanizmow, PW, Wroctaw, 1996.

4. J.Felis, H.Jaworowski: Teoria Maszyn i Mechanizméw cz. | i Il. Wyd. uczelniane

AGH. Krakéw 2007.




