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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Wspomaganie informatyczne w projektowaniu maszyn

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WM INFST oIS A21 24/25
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty ogolne
LiczBAa pUNKTOW ECTS 1.00
SEMESTRY 4

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
4 15 0 0 0 15 0

3 CELE PRZEDMIOTU

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

Kod archiwizacji:



P
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH

KOMPETENCJI

1 Znajomo$é podstaw rachunku rézniczkowego i macierzowego.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Posiada uporzadkowana wiedze dotyczaca budowy i zasady dzialania maszyn. Zna i rozumie pod-

stawy budowy i dzialania maszyn.

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

EK3 Umiejetnosci Potrafi zamodelowaé zgodnie ze zalozong specyfikacja uktad mechaniczny przy wykorzystaniu

systemow komputerowego wspomagania projektowania.

EK4 Kompetencje spoleczne Rozumie potrzebe ciaglego doksztalcania sie podnoszenia kompetencji zawodo-

wych i spotecznych.

6 TRESCI PROGRAMOWE

PROJEKT

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Modelowanie sterowania i pracy uktadu aktywnej kompensacji przechytow

P1 . . ) 3
ladowiska okretu dla helikopterdw.

P2 Modelowanie sterowania i pracy platformy Stewarta jako bazy symulatoréw ruchu 3
wybranych pojazdow.

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

P4 Modelowanie sterowania i pracy ukladu odciazenia podnosnika dla 3
niepelnosprawnych.

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

WYKLAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

W1 Przeglad i wtasnosci elementéw budowy maszyn. 2

W2 Charakterystyki napedéw maszyn; elektrycznych, hydraulicznych, pneumatycznych 9
i piezoelektrycznych.

W3 Matematyczne i komputerowe modelowanie ruchu i obciazeit maszyn. 4
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WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W4 Rozwiazywanie zadania prostego i odwrotnego kinematyki i dynamiki jako 9
podstawa do sterowania maszyn.
W5 Okreslanie ograniczen ruchu maszyn wynikajace z geometrii i mocy napedow. 1
W6 Podstawowe metody sterowania maszyn. 4

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady
N2 Projekty

N3 Konsultacje

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 30
Konsultacje przedmiotowe 5
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakltadu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie si¢ do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 5

Opracowanie wynikow 0

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 50
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 1.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Kolokwium

F2 OdpowiedZ ustna
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F3 Realizacja projektu

OCENA PODSUMOWUJACA

P2 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU
W1 Obecno$é i wykonanie projektow

‘W2 Koniecznosé¢ uzyskania oceny pozytywnej z kazdego efektu ksztalcenia

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia ponizszych wymagan.

NA OCENE 3.0 Student w zakresie 50 % - 60 % -"-

NA OCENE 3.5 Student w zakresie 61 % - 70 % -"-

NA OCENE 4.0 Student w zakresie 71 % - 80 % -"-

NA OCENE 4.5 Student w zakresie 81 % - 80 % -"-

NA OCENE 5.0 Student w zakresie 91 % - IQO % zna i rozumie pO(.:lstawowe ?lgmenty budowy

maszyn; napedy maszyn, pojecie przeptywu mocy i sprawnosci maszyn.

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia ponizszych wymagan.

NA OCENE 3.0 Student w zakresie 50 % - 60 % -"-

NA OCENE 3.5 Student w zakresie 61 % - 70 % -"-

NA OCENE 4.0 Student w zakresie 71 % - 80 % -"-

NA OCENE 4.5 Student w zakresie 81 % - 90 % -"-

NA OCENE 5.0 Student w zakresie 91 % - 100 % zna i rozumie sposoby tworzenia modeli

komputerowych maszyny i sterowania; parametry oceny pracy maszyny.

EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia ponizszych wymagain.

NA OCENE 3.0 Student w zakresie 50 % - 60 % -"-

NA OCENE 3.5 Student w zakresie 61 % - 70 % -"-

NA OCENE 4.0 Student w zakresie 71 % - 80 % -"-

NA OCENE 4.5 Student w zakresie 81 % - 90 % -"-
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Student w zakresie 91 % - 100 % potrafi wykonaé¢ komputerowy model maszyny

NA OCENE 5.0 i jej sterowania oraz wykorzysta¢ go do procesu projektowania.
EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia ponizszych wymagan.
NA OCENE 3.0 Student w zakresie 50% - 60% -"-
NA OCENE 3.5 Student w zakresie 61 % - 70 % -"-
NA OCENE 4.0 Student w zakresie 71 % - 80 % -"-
NA OCENE 4.5 Student w zakresie 81 % - 90 % -"-

Student w zakresie 91 % - 100 % jest gotow do weryfikowania swojej wiedzy;
NA OCENE 5.0 prezentowania swoich wypowiedzi w sposob zrozumialy; poszukiwania

nowoczesnych technicznych rozwiazan i oprogramowania, ktére moga by¢
podstawa do dalszego rozwoju techniki.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT p CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
P1 P2 P3 P4 P5
EK1 Cel 1 W1 W2 W3 W4 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P2
W5 W6
P1 P2 P3 P4 P5
EK2 Cel 1 W1 W2 W3 W4 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P2
W5 W6
P1 P2 P3 P4 P5
EK3 Cel 1 W1 W2 W3 W4 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P2
W5 W6
P1 P2 P3 P4 P5
EK4 Cel 1 W1 W2 W3 W4 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P2

W5 W6
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11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | W. Bialy — Podstawy maszynoznawstwa, Warszawa, 2017, PWN

[2 | Knapczyk J., Morecki A. — Podstawy robotyki- teoria i elementy manipulatoréw i robotéw, Warszawa, 1993,
WNT

[3 | Fraczek J., Wojtyra M. — Kinematyka uktadow wielocztonowych, Miejscowosé, 2008, WNT

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

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

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 Dr hab. inz. prof. PK Grzegorz Tora (kontakt: grzegorz.tora@pk.edu.pl)
3 Dr inz. Artur Gawlik (kontakt: artur.gawlik@pk.edu.pl)
6 Mgr inz. Damian Brewczyniski (kontakt: damian.brewczynski@pk.edu.pl)

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

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

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

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy osob prowadzacych przedmiot)
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