PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA
W NOWYM SACZU

KARTA PRZEDMIOTU

obowigzuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2015/2016
Instytut Techniczny
Kierunek studiéw: Zarzadzanie i inzynieria produkg;ji Profil: Ogolnoakademicki
Forma studiéw: Stacjonarne Kod kierunku: 06.9
Stopien studiéw: |

Specjalnosci:  Inzynieria mechaniczna

1 PRZEDMIOT

NAZWA PRZEDMIOTU Teoria mechanizméw i napedy maszyn
KOD PRZEDMIOTU IT 06.9 AIS IM5-15/16
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalnosciowe
LiczBa pUNKTOW ECTS 7
SEMESTRY 45

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM PROJEKT SEMINARIUM
4 15 15
5 30 30

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Poznanie metod analizy strukturalnej, kinematycznej i dynamicznej mechanizméw.

Cel 2 Wyksztalcenie umiejetnosci rozwiazywania zadan kinematyki i dynamiki mechanizméw, obliczenn polozen,
predkosci, przyspieszen czlonéw i obcigzen potgczen ruchowych.

Cel 3 Poznanie metod syntezy mechanizméw i rozwigzywania zadan projektowania.

Cel 4 Poznanie metod wymiarowania kinematyki manipulatoréw, planowania trajektorii, wyznaczania granic przestrzeni
roboczej i doktadnosci pozycjonowania cztonu roboczego.
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

a Podstawowa wiedza z matematyki wyzszej.

b Podstawowa wiedza z mechaniki.

5 EFEKTY KSZTAICENIA

EK1 Wiedza: Znajomos$é metod rozwiazywania zadan kinematyki, syntezy i dynamiki mechanizméw, metod wymiarowania
i kinematyki manipulatoréw, doboru napedéw.

EK2 Umiejetnosci: Umiejetno$é opracowania wynikéw otrzymanych z analizy kinematycznej i kinetostatycznej
mechanizméw i maszyn. Przedstawia ja w formie projektu.

EK3 Kompetencje spoleczne: Wspétpracuje w zespole przy wykonywaniu projektu.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD

TEMATYKA ZAJEC

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH

Pojecia podstawowe, mechanizm, manipulator, czlon, para kinematyczna,
W1 taricuch kinematyczny, klasyfikacja par i zespoléw kinematycznych, ruchliwosé 3
mechanizmoéw plaskich i przestrzennych, zasada tworzenia mechanizméw.
Analiza kinematyczna, wyznaczanie potozen i przemieszczen mechanizmoéw
W2 plaskich, metody wykreslne i analityczne, analiza mechanizmu czworoboku 6
przegubowego, mechanizmu korbowo-wodzikowego i mechanizmu jarzmowego.
Wyznaczania predkosci 1 przyspieszen czlonéw mechanizméw, predkosé
W3 | geometryczna - przelozenie, hodografy predkosci i przyspieszen, chwilowe srodki 3
obrotu czlonéw, centrodia stata i ruchoma.

Mechanizmy krzywkowe, zamiany ruchéw, zamkniecie sitowe i kinematyczne,
W4 | prawa ruchu, wyznaczanie zaleznosci przemieszczenia, predkosci i przyspieszenia 3
popychacza od kata obrotu krzywki.

Modele dynamiczne - mechanizméw. Masy =zastepcze 1 zredukowane.
Wyréwnowazanie mechanizméw plaskich - statyczne, dynamiczne. Redukcja sit
i momentéw sil. Wyznaczanie sily réwnowazacej i momentu réwnowazacego za
pomocag metody prac przygotowanych.

Synteza (projektowanie) mechanizméw plaskich. Zadania syntezy. Synteza
W6 | czworoboku przegubowego dla funkcji przeniesienia ruchu. Synteza dla zadanego 6
toru punktu lgcznika, krzywe tacznikowe, prostowody, mechanizmy kierujace.
Synteza mechanizmu krzywkowego dla zadanego prawa ruchu popychacza.
Projektowanie i wykonanie krzywki.

Kinematyka manipulatoréw ptaskich, wymiarowanie manipulatora, zadanie
W8 | proste kinematyki, macierz jakobianowa, wyznaczanie momentéw napedowych 6
dla zadanego obciazenia zewnetrznego.

Zadanie odwrotne kinematyki manipulatora, konfiguracje, osobliwosci,

Lp LICZBA GODZIN

W5

W7

W9 planowanie trajektorii, przestrzen robocza, doktadnosé i powtarzalnosé. 9
RazEM 45
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PROJEKT

TEMATYKA ZAJEC

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH

Sporzadzenie schematu kinematycznego wykorzystanego do wyznaczenia
P1 ruchliwosci, wydzielenie zespoléw i okreslenie klasy zadanego mechanizmu. 3
Wymiarowanie schematu.

Wyznaczenie wspélrzednych, predkosci i przyspieszenn czlonéw biernych w
P2 zaleznosci od wspotrzednych i predkosci cztonu napedowego. Wykonanie obliczeri 6
majac dane liczbowe wymiarowe.

Wyznaczenie mas zastepczych i wyréwnowazenie statyczne mechanizmu.
Poréwnanie wynikéw wyréwnowazenia catkowitego i czesciowego.
Zwymiarowanie schematu manipulatora za pomocg parametréw D-H.
P4 Wyznaczenie wspélrzednych kartezjanskich czlonu roboczego w zaleznosci 6
od wspétrzednych konfiguracyjnych.

Wyznaczenie momentu napedowego réwnowazacego zadane obciazenie
zewnetrzne mechanizmu i manipulatora.

RazeEM 30

Lp LICcZBA GODZIN

P3

P5

LABORATORIUM

TEMATYKA ZAJEC

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH

L1 Okreslanie trajektorii wyznaczonych par kinematycznych

L2 Wyznaczanie predkosci par kinematycznych i cztonéw mechanizmu.

L3 Wyznaczanie przyspieszen par kinematycznych i czlonéw mechanizmu.

L4 Wyznaczenie sit i reakeji w parach kinematycznych i cztonach mechanizmu.
RaAzEM 15

Lp LICcZBA GODZIN

Y | > DN

7 METODY DYDAKTYCZNE

M1 Prezentacje multimedialne
M2 Studium przypadku

M3 Cwiczenia laboratoryjne
M4 Cwiczenia projektowe
M5 Wyktady

M6 Praca z podrecznikiem
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

SREDNIA LICZBA
- GODZIN NA
FORMA AKTYWNOSCI
ZREALIZOWANIE
AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiéw 90
Konsultacje przedmiotowe 3
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0
Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu pracy studenta, w tym:
Przygotowanie si¢ do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 25
Opracowanie wynikéw 25
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 32
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA 7Z 175
CAIEGO NAKIADU PRACY STUDENTA
SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 7
9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA
F1 Kolokwium
F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego
F3 Projekt indywidualny
F4 Zaliczenie pisemne
F5 Egzamin
OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIAlU NAUCZYCIELA AKADEMICKIEGO
1 Projekt indywidualny
KRYTERIA OCENY
EFEKT KSZTALCENIA 1 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 1
WERYFIKACJI
Na Student potrafi klasyfikowaé¢ mechanizmy,
OCENE dzieli¢ na zespoly kinematyczne i podaé | wyktad Egzamin pisemny i ustny
3 wzor na ruchliwosé .
Na W  stosunku do oceny 3,0 student
OCENE potrafi oblicza¢ ruchliwos¢ kinematyczna
4 oraz poprawnie wyznacza predkosci,
przyspieszenia i statyke mechanizméw.
Na W stosunku do oceny 4,0 student poglebit
OCENE swoja wiedze o analityczne metody
5 rozwiagzania zadan z polozen, predkosci,
przyspieszei 1 statyki ~mechanizméw
plaskich
EFEKT KSZTALCENIA 2 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 2
WERYFIKACJI
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Na Potrafi opracowaé¢ dokumentacje wynikéw
OCENE otrzymanych z analizy strukturalnej | laboratorium Zaliczenie pisemne
3 mechanizméw plaskich.
Na Potrafi opracowaé¢ dokumentacje wynikéw
OCENE otrzymanych z analizy kinematycznej
4 mechanizmoéw plaskich.
Na Potrafi opracowaé¢ dokumentacje wynikéw
OCENE otrzymanych  z  analizy  statycznej
5 mechanizméw plaskich.
EFEKT KSZTALCENIA 3 MIEJSCE OPIS WERYFIKACII EK 3
WERYFIKACJI
Na Potrafi z pomoca kolegéw wykonywaé
OCENE zadania przydzielone do pracy w zespole | projekt Projekt
3 przy wykonaniu projektu.
Na Samodzielnie wykonuje wszystkie
OCENE powierzone zadania w zespole przy
4 sporzadzaniu projektu.
Na Potrafi samodzielnie kierowaé¢ praca
OCENE zespotu podczas sporzadzania projektu.
5

OCENA DO INDEKSU (OCENA PODSUMOWUJACA)

Srednia z uzyskanych ocen

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

a Projekt, zaliczenie laboratorium i zdanie egzaminu

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

EFEKTY
ODNIESIENIE DO 3
KSZTALCENIA . TRESCI METODY
EFEKTOW CELE PRZEDMIOTU
DLA PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
KIERUNKOWYCH
PRZEDMIOTU
Cell, Cel2, Cel3, W1, W2, W3, W4,
EK1 Z1P W09, ZIP_ W20 Celd WO, L1, 1.2 M1, M2, M3, M4
7P W20,
EK2 Z1P UBOS, Cell, Cel2, Cel3 w5, V\Ifg \IZL?’ w8, M1, M2, M3, M4
ZIP_UO05 ’
EK3 ZIP_ U004 Cell, Cel2, Cel3 P1, P2, P3, P4, P5 M5, M6

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Morecki A., Knapczyk J., Kedzior K. — Teoria mechanizmdw i manipulatoréw, Warszawa, 2002, WNT

[2] Gronowicz A., Miller S. — Mechanizmy - metody tworzenia rozwigzan alternatywnych -katalog schematéw
strukturalnych i kinematycznych, Wroctaw, 1997, Pol. Wroctawska
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LITERATURA UZUPEINIAJACA:

[1] Miller S. — Teoria maszyn i mechanizmdw - analiza uktadéw kinematycznych, Wroctaw, 1996, Pol. Wroclawska

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH
OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

prof. zw. dr hab. inz., dr h.c. Jézef Wojnarowski (kontakt: jwojnarowski@pwsz-ns.edu.pl)
OsoBY PROWADZACE PRZEDMIOT

prof. zw. dr hab. inz., dr h.c. J6zef Wojnarowski (kontakt: jwojnarowski@pwsz-ns.edu.pl)

dr inz. Tomasz Kadziolka (kontakt: tmkadziolka@gmail.com)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (kierownik zaktadu) (dyrektor instytutu)

PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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