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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Chwytaki robotéw i manipulatoréw 1010222421010640163
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Mechatronika - studia Il stopnia ogélnoakademicki 1/2

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Mechatronika w srodkach transportu polski obieralny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien stacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 1 Cwiczenia: - Laboratoria: 1  Projekty/seminaria: - 2
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)
inny ogélnouczelniany
Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 2 100%
nauki techniczne 2 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Konrad J. Walus

email: Konrad.Walus@put.poznan.pl
tel. 61 665-2553

Maszyn Roboczych i Transportu

ul. Piotrowo 3

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. ) Student ma wiedze z fizyki (mechanika w zakresie: statyki, kinematyki
1 Wiedza: i dynamiki), matematyki i PKM I, teorii maszyn i mechanizmaéw, podstaw automatyki, sensoryki,
aktoryki
L . . | Student ma umiejetnos¢ rozwigzywania problemoéw z podstaw konstrukcji maszyn, potrafi
2 Umiejetnosci: | dokona¢ doboru sensoréw i aktoréw do zadania projektowego
3 Kompetencje | Student rozumie konieczno$é poszerzania swoich kompetenciji, wykazuje gotowo$é do
spoteczne podjecia wspotpracy w ramach zespotu

Cel przedmiotu:

1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy i eksploatacji maszyn manipulacyjnych.
2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci:

- doboru struktur nosnych i kinematyczno napedowych robotéw i manipulatoréw,

- doboru sensoryki i ukladéw sterowania,

- praktycznego wykorzystania wiedzy zdobytej z przedmiotéw: mechanika, wytrzymato$¢ materiatow, PKM,
maszynoznawstwo, materiatoznawstwo, napedy, sensory, automatyka przemystowa.

3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej.
Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Ma wiedze w zakresie fizyki, obejmujgca podstawy mechaniki klasycznej, optyki, elektrycznosci i magnetyzmu, fizyki ciata
statego, niezbedng do zrozumienia wyktadow w zakresie teorii materiatow konstrukcyjnych, teorii maszyn i mechanizmow,
teorii napedow elektrycznych i uktadéw mechatronicznych - [K1A_WO02]

2. . Ma elementarng wiedze o uktadach automatyki, mikrosterownikach, algorytmach sterowania, automatach i robotach
przemystowych, elektronicznych systemach nawigacji stosowanych w maszynach oraz systemach komunikacji przewodowej i
bezprzewodowej w lokalnych sieciach komputowych uzywanych w maszynach. - [K1A_W17]

3. Orientuje sie w najnowszych trendach w budowie maszyn, tj, automatyzacji i mechatronizacji, automatyzacji proceséw
projektowania i konstruowania maszyn, wzrostu bezpieczenstwa i komfortu obstugi, stosowaniu nowoczesnych materiatow
konstrukcyjnych - [K1A_W18]

Umiejetnosci:
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1. Potrafi utworzy¢ schemat uktadu, dobra¢ elementy i wykona¢ podstawowe obliczenia za pomoca gotowych pakietow
obliczeniowych mechanicznego, hydrostatycznego, elektrycznego lub hybrydowego uktadu napedowego maszyny. -
[K1A_U09]

2. Potrafi wykona¢ obliczenia wytrzymatosciowe prostych ram i konstrukcji nosnych maszyn z wykorzystaniem elementarnych
teorii wytrzymatosciowych - [K1A_U10]

3. . Potrafi wyszukiwa¢ w katalogach i na stronach producentéw gotowe komponenty maszyn do wykorzystania we wtasnych
projektach - [K1A_U15]

4. Potrafi prawidtowo postugiwaé sie nowoczesnym sprzetem do pomiaréw gtéwnych wielkosci fizycznych, stosowanym w
badaniach maszyn i kontroli produkcji. - - [K1A_U16]

5. Potrafi zaplanowac¢ i przeprowadzi¢ proces konstruowania niekomplikowanych zespotéw maszynowych lub maszyn oraz
formutowaé wymagania dotyczace elementéw elektronicznych i uktadéw automatycznego sterowania dla specjalistow
branzowych w systemach mechatronicznych - [K1A_U19]

Kompetencje spoteczne:
1. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie - [K1A_KO01]

2. Ma swiadomos$c¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzyniera mechanika i jej wptyw na
Srodowisko oraz odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje - [K1A_KO02]

3. . Ma $wiadomos$¢ waznosci zachowania w sposob profesjonalny, przestrzegania zasad etyki zawodowej i poszanowania
réznorodnosci kultur - [K1A_KO03]

4. Ma $wiadomos¢ odpowiedzialnosci za wiasng prace oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie zasadom wspotpracy w zespole
i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania - - [K1A_KO04]

5. Ma swiadomosc¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, a zwtaszcza rozumie potrzebe formutowania i
przekazywania spoteczenstwu, w szczegoélnosci poprzez $rodki masowego przekazu, informac;ji i opinii dotyczgcych osiggnieé
techniki i innych aspektow dziatalnosci inzynierskiej. Podejmuje starania, aby przekazac takie informacje i opinie w sposob
powszechnie zrozumiaty - [K1A K07]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

-Egzamin pisemny z wyktadu. Zaliczenie pracy projektowe;.

Tresci programowe

-Podstawowe wiadomosci z teorii mechanizméw (czton, para kinematyczna, klasa pary kinematycznej, fancuch kinematyczny,
mechanizmy i ich klasyfikacja ,ruchliwo$¢, manewrowos¢ , maszyna manipulacyjna, robot). Okreslenie, podziat i
charakterystyka robotéw i manipulatoréw, czynniki stymulujgce rozwdj robotyki. Klasyfikacja robotéw przemystowych. Budowa
robotéw i manipulatoréw (podstawowe zespoty i uktady, struktura konstrukcyjno ? funkcjonalna). Struktura maszyn
manipulacyjnych (struktura no$na, struktura kinematyczno napedowa, zadanie proste i odwrotne kinematyki robotow).
Chwytaki (systematyka i schemat blokowy struktury, charakterystyka przemieszczeniowa i sitowa, procedury doboru i
konstruowania chwytakéw). Napedy robotéw. Charakterystyka peryferii robota. Roboty mobilne (charakterystyka struktury
nos$nej napedowej i sterowania). Sensory stosowane w robotach i uktady sterowania robotéw. Proces projektowo
konstrukcyjny uktadéw manipulacyjnych, ogodlne i szczegétowe zasady konstruowania, cechy konstrukcji, tolerancje i
pasowania, skruktury konstrukcyjne i ich modele( korpus, kolumny, prowadnice, fozyskowania, uszczelnienia. wrzeciona,
sensory ,sterowniki, napedy)

Literatura podstawowa:

1. WrotnyL.T .;Kinematyka i dynamika maszyn technologicznych i robotéw przemystowych.Oficyna wyd.Polit. Warszawskiej.
Warszawa 1996

2. Tomaszewski k.; Roboty przemystowe Projektowanie uktadéw mechanicznych. Wyd. N-T Warszawa 1993
3. Honczarenko J.; Obrabiarki sterowane numerycznie. Wyd. N-T Warszawa 2008

4. Praca zbiorowa. Urzgdzenia i systemy mechatroniczne.Cz.1i 2. Wyd, Warszawa2009

5. Morecki A. i inni, Podstawy robotyki, Warszawa 1999,

Literatura uzupetniajaca:

1. R.Nordmann, H.Birkhofer. Maschinenelemente und Mechatronik. Aachen: Shaker,2001

2. Praca zbiorowa. Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatoréw i robotéw. Wyd. N-T Warszawa 1999
3. Bahl G., Beitz W., Nauka konstruowania, WNT, Warszawa 1984

4. Craig I. I., Wprowadzenie do robotyki, Mechanika i sterowanie, WNT, Warszawa 1993

5. Strony internetowe firm robotycznych

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢é Czas (godz.)

strona2z3



http:// www .put.poznan.pl/

Politechnika Poznarska

Wydziat Budowy Maszyn i Zarzadzania

Europejski System Transferu Punktow

1. Udziat w wyktadzie

3. Przygotowanie do egzaminu

4. Udziat w egzaminie

5. Udziat w zajeciach projektowych
6. Przygotowanie projektu

2. Konsultacje dotyczace materiatu przekazanego na wyktadach

15
10

15
30

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
tgczny naktad pracy 76
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 42
Zajecia o charakterze praktycznym 45
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