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1 Informacje o przedmiocie

Nazwa przedmiotu Wspomaganie informatyczne w projektowaniu maszyn

Nazwa przedmiotu
w języku angielskim

Kod przedmiotu WM INFST oIS A21 23/24

Kategoria przedmiotu Przedmioty ogólne

Liczba punktów ECTS 1.00

Semestry 4

2 Rodzaj zajęć, liczba godzin w planie studiów

Semestr Wykład Ćwiczenia Laboratorium
Laboratorium
komputero-

we
Projekt Seminarium

4 15 0 0 0 15 0

3 Cele przedmiotu

Cel 1 Opanowanie zasad budowy i modelowania komputerowego sterowania i pracy maszyn.

Kod archiwizacji:
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4 Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych
kompetencji

1 Znajomość podstaw rachunku różniczkowego i macierzowego.

5 Efekty kształcenia

EK1 Wiedza Posiada uporządkowaną wiedzę dotyczącą budowy i zasady działania maszyn. Zna i rozumie pod-
stawy budowy i działania maszyn.

EK2 Wiedza Zna podstawowe metody modelowania układów dynamicznych i ich sterowania.

EK3 Umiejętności Potrafi zamodelować zgodnie ze założoną specyfikacją układ mechaniczny przy wykorzystaniu
systemów komputerowego wspomagania projektowania.

EK4 Kompetencje społeczne Rozumie potrzebę ciągłego dokształcania się podnoszenia kompetencji zawodo-
wych i społecznych.

6 Treści programowe

Projekt

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

P1
Modelowanie sterowania i pracy układu aktywnej kompensacji przechyłów
lądowiska okrętu dla helikopterów. 3

P2
Modelowanie sterowania i pracy platformy Stewarta jako bazy symulatorów ruchu
wybranych pojazdów. 3

P3
Modelowanie sterowania i pracy monolitycznego manipulatora do prac
mikroskopowych. 3

P4
Modelowanie sterowania i pracy układu odciążenia podnośnika dla
niepełnosprawnych. 3

P5
Modelowanie sterowania i pracy manipulatora realizującego zadany ruch
w przestrzeni. 3

Wykład

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W1 Przegląd i własności elementów budowy maszyn. 2

W2
Charakterystyki napędów maszyn; elektrycznych, hydraulicznych, pneumatycznych
i piezoelektrycznych. 2

W3 Matematyczne i komputerowe modelowanie ruchu i obciążeń maszyn. 4
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Wykład

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W4
Rozwiązywanie zadania prostego i odwrotnego kinematyki i dynamiki jako
podstawa do sterowania maszyn. 2

W5 Określanie ograniczeń ruchu maszyn wynikające z geometrii i mocy napędów. 1

W6 Podstawowe metody sterowania maszyn. 4

7 Narzędzia dydaktyczne

N1 Wykłady

N2 Projekty

N3 Konsultacje

8 Obciążenie pracą studenta

Forma aktywności
Średnia liczba godzin

na zrealizowanie
aktywności

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikające z planu studiów 30

Konsultacje przedmiotowe 5

Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udziału nauczyciela akademickiego wynikające z nakładu pracy studenta, w tym:

Przygotowanie się do zajęć, w tym studiowanie zalecanej literatury 5

Opracowanie wyników 0

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10

Sumaryczna liczba godzin dla przedmiotu wynikająca z
całego nakładu pracy studenta 50

Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu 1.00

9 Sposoby oceny

Ocena formująca

F1 Kolokwium

F2 Odpowiedź ustna
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F3 Realizacja projektu

Ocena podsumowująca

P2 Średnia ważona ocen formujących

Warunki zaliczenia przedmiotu

W1 Obecność i wykonanie projektów

W2 Konieczność uzyskania oceny pozytywnej z każdego efektu kształcenia

Kryteria oceny

Efekt kształcenia 1

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia poniższych wymagań.

Na ocenę 3.0 Student w zakresie 50 % - 60 % -"-

Na ocenę 3.5 Student w zakresie 61 % - 70 % -"-

Na ocenę 4.0 Student w zakresie 71 % - 80 % -"-

Na ocenę 4.5 Student w zakresie 81 % - 80 % -"-

Na ocenę 5.0 Student w zakresie 91 % - 100 % zna i rozumie podstawowe elementy budowy
maszyn; napędy maszyn, pojęcie przepływu mocy i sprawności maszyn.

Efekt kształcenia 2

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia poniższych wymagań.

Na ocenę 3.0 Student w zakresie 50 % - 60 % -"-

Na ocenę 3.5 Student w zakresie 61 % - 70 % -"-

Na ocenę 4.0 Student w zakresie 71 % - 80 % -"-

Na ocenę 4.5 Student w zakresie 81 % - 90 % -"-

Na ocenę 5.0 Student w zakresie 91 % - 100 % zna i rozumie sposoby tworzenia modeli
komputerowych maszyny i sterowania; parametry oceny pracy maszyny.

Efekt kształcenia 3

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia poniższych wymagań.

Na ocenę 3.0 Student w zakresie 50 % - 60 % -"-

Na ocenę 3.5 Student w zakresie 61 % - 70 % -"-

Na ocenę 4.0 Student w zakresie 71 % - 80 % -"-

Na ocenę 4.5 Student w zakresie 81 % - 90 % -"-
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Na ocenę 5.0 Student w zakresie 91 % - 100 % potrafi wykonać komputerowy model maszyny
i jej sterowania oraz wykorzystać go do procesu projektowania.

Efekt kształcenia 4

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia poniższych wymagań.

Na ocenę 3.0 Student w zakresie 50% - 60% -"-

Na ocenę 3.5 Student w zakresie 61 % - 70 % -"-

Na ocenę 4.0 Student w zakresie 71 % - 80 % -"-

Na ocenę 4.5 Student w zakresie 81 % - 90 % -"-

Na ocenę 5.0

Student w zakresie 91 % - 100 % jest gotów do weryfikowania swojej wiedzy;
prezentowania swoich wypowiedzi w sposób zrozumiały; poszukiwania
nowoczesnych technicznych rozwiązań i oprogramowania, które mogą być
podstawą do dalszego rozwoju techniki.

10 Macierz realizacji przedmiotu

Efekt
kształcenia

Odniesienie
danego efektu
do szczegóło-
wych efektów

zdefiniowa-
nych dla
programu

Cele
przedmiotu

Treści
programowe

Narzędzia
dydaktyczne

Sposoby oceny

EK1
K1_W06
K1_W13 Cel 1

P1 P2 P3 P4 P5
W1 W2 W3 W4

W5 W6
N1 N2 N3 F1 F2 F3 P2

EK2
K1_W06
K1_W13 Cel 1

P1 P2 P3 P4 P5
W1 W2 W3 W4

W5 W6
N1 N2 N3 F1 F2 F3 P2

EK3 K1_U05 Cel 1
P1 P2 P3 P4 P5
W1 W2 W3 W4

W5 W6
N1 N2 N3 F1 F2 F3 P2

EK4 K1_K07 Cel 1
P1 P2 P3 P4 P5
W1 W2 W3 W4

W5 W6
N1 N2 N3 F1 F2 F3 P2
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11 Wykaz literatury

Literatura podstawowa

[1 ] W. Biały — Podstawy maszynoznawstwa, Warszawa, 2017, PWN

[2 ] Knapczyk J., Morecki A. — Podstawy robotyki- teoria i elementy manipulatorów i robotów, Warszawa, 1993,
WNT

[3 ] Frączek J., Wojtyra M. — Kinematyka układów wieloczłonowych, Miejscowość, 2008, WNT

12 Informacje o nauczycielach akademickich

Osoba odpowiedzialna za kartę

dr hab. inż., prof. PK Grzegorz, Józef Tora (kontakt: grzegorz.tora@pk.edu.pl)

Osoby prowadzące przedmiot

1 Dr hab. inż. prof. PK Grzegorz Tora (kontakt: grzegorz.tora@pk.edu.pl)

3 Dr inż. Artur Gawlik (kontakt: artur.gawlik@pk.edu.pl)

6 Mgr inż. Damian Brewczyński (kontakt: damian.brewczynski@pk.edu.pl)

7 Dr inż. Stefan Chwastek (kontakt: stefan.chwastek@pk.edu.pl)

13 Zatwierdzenie karty przedmiotu do realizacji

(miejscowość, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

Przyjmuję do realizacji (data i podpisy osób prowadzących przedmiot)
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