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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Maszyn Roboczych i Transportu

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Napedy w maszynach roboczych 1010614161010614583
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Mechanika i budowa maszyn (brak) 3/6

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Maszyny robocze polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopieh niestacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 16  Cwiczenia: - Laboratoria: 8  Projekty/seminaria: - 4
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogolnouczelniany, z innego kierunku)
(brak) (brak)

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 4 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Damian Frackowiak

email: damian.frackowiak@put.poznan.pl
tel. 48 61 2244516

Wydziat Maszyn Roboczych i Transportu
ul. Piotrowo 3 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

Wiedza zdobyta w ramach przedmiotu Napedy hydrauliczne i pneumatyczne. Podstawowa

1 Wiedza: wiedza z zakresu podstaw konstrukcji maszyn, maszynoznawstwa.
L. . . | Umiejetnosci nabyte w ramach przedmiotéw: Napedy hydrauliczne i pneumatyczne, Podstawy
2 Umiejetnosci: | konstrukeji maszyn. Podstawowe umiejetnos¢ rozwigzywania probleméw z zakresu mechaniki
ptynéw, automatyki oraz mechaniki.
3 Kompetencje | Zrozumienie koniecznosci poszerzania swoich kompetencji, gotowos$é do podjecia wspotpracy
spoleczne w ramach zespotu.

Cel przedmiotu:

Poznanie struktury uktadéw napedowych samobieznych maszynach roboczych, rodzajéw, budowy i charakterystyk napedow
oraz sposobow ich sterowania. Badanie i symulacja komputerowa wybranych uktadéw hydrostatycznych stosowanych w
napedach maszyn roboczych.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Zna budowe i zasade dziatania hydraulicznych i elektrycznych uktadéw napedowych stosowanych w maszynach
roboczych. - [K1A_W16]

2. Zna metody projektowania wybranych hydrostatycznych uktadéw napedowych. - [K1A W17]
3. Zna programy wspomagajgce projektowanie i analize pracy hydrostatycznych uktadéw napedowych. - [K1A W24]

Umiejetnosci:

1. Potrafi opisa¢ podstawowe uktady napedowe stosowane w maszynach roboczych. - [K1A_U09]
2. Potrafi zaprojektowaé wybrane uktady napedu hydrostatycznego. - [-]
3. Potrafi zbudowac i przeanalizowa¢ wybrane uktady stosowane w napedach maszyn roboczych. - [K1A U19]

Kompetencje spoteczne:

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

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

3. Ma $wiadomos¢ odpowiedzialnos$ci za wlasng prace oraz gotowo$¢ podporzadkowania sie zasadom wspétpracy w zespole
i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania. - [K1A KO04]

Sposoby sprawdzenia efektéw ksztatcenia

stronalz?2




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

Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Maszyn Roboczych i Transportu

Wyktad ? egzamin pisemny,

Laboratorium ? zaliczenie na podstawie wykonanych sprawozdan oraz realizacji praktycznych zadan montazowych i
projektowych.

Tresci programowe

Klasyfikacja uktadéw napedowych. Rodzaje i budowa napedow gtéwnych, napedy pomocnicze, przyktady konstrukciji.
Przektadnie hydrostatyczne w napedach jazdy maszyn kotowych i ggsienicowych, przyktady rozwigzan. Napedy hydrauliczne
z sitownikami, podnosniki hydrauliczne do narzedzi zawieszanych w ciggnikach. Hydrauliczne serwomechanizmy kierownicze.
Sterowanie i regulacja napedéw hydrostatycznych, uktady sterowania ?Load sensing? (LS) i LUDV, napedy hydrauliczne
osprzetu z mikroprocesorowym programowanym sterowaniem. Analiza przyktadowych uktadéw napedowych maszyn
kotowych i ggsienicowych. Uktady napedowe z silnikami pradu statego i przemiennego. Sterowanie i regulacja predkosci
obrotowej silnikéw elektrycznych, hamowanie, zmiana kierunku pracy. Programy komputerowe do modelowania i symulaciji
napedow hydraulicznych i elektrohydraulicznych, przyktady praktycznych zastosowan w odniesieniu do napedoéw jezdnych.
Literatura podstawowa:

1. Szydelski Z.: Pojazdy samochodowe ? naped i sterowanie hydrauliczne. WKt, W-wa, 1999.

2. Osiecki A. : Hydrostatyczny naped maszyn. WNT, Warszawa 1998.

3. Stryczek S.: Naped hydrostatyczny. Tom | i ll, WNT, Warszawa, 2005.

4. S. Januszewski, A. Pytlak, M. Rosnowska-Nowaczyk; Naped Elektryczny; WSiP Warszawa 1994

Literatura uzupetniajaca:
1. Pizon A.: Elektrohydrauliczne analogowe i cyfrowe ukfady automatyki. WNT, Warszawa,1998.

2. Exner H., Freitag R., Geis H., Lang R., Oppolzer J., Schwab P., Sumpf E.: Der Hydraulik Trainer Band 1, Grundlagen und
komponenten der fluidtechnik Hydraulik. Mannesmann Rexroth, 1998.

3. J. Kosmol; Elektryczne silniki i uktady napedowe obrabiarek i maszyn technologicznych; Wydawnictwo Politechniki Slaskiej;
Gliwice 1993.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢ Czas (godz.)

=
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. Udziat w wyktadach

. Utrwalenie tresci wyktadu

. Konsultacje dotyczace materiatu przekazanego na wyktadach

. Przygotowanie do egzaminu

. Udziat w egzaminie

. Przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych

. Udziat w éwiczeniach laboratoryjnych

. Konsultacje dotyczace materialu przekazanego na ¢wiczeniach laboratoryjnych
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. Udziat w zaliczeniu

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 60
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30
Zajecia o charakterze praktycznym 27
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