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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Maszyn Roboczych i Transportu

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Praca przejsciowa 1010642221010640466
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Mechanika i budowa maszyn (brak) 1/2

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Mechatronika polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien stacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: - Cwiczenia: - Laboratoria: -  Projekty/seminaria: 4 S
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)
(brak) (brak)
Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 5 100%
nauki techniczne 5 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wykltadowca: Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Krzysztof Talaska dr inz. Dominik Wilczynski

email: Krzysztof. Talaska@put.poznan.pl email: Dominik.Wilczynski@put.poznan.pl
tel. 61 224-4512 tel. 61 224-4512

Maszyn Roboczych i Transportu Maszyn Roboczych i Transportu
Piotrowo 3, 60-695 Poznan Piotrowo 3, 60-695 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

Mechanika i wytrzymato$¢ materiatéw. Podstawy konstrukcji maszyn. Podstawy hydrauliki i

1 Wiedza: pneumatyki. Mechatronika. Podstawy informatyki inzynierskiej.
. .. Definiowanie funkcji i zadan maszyn. Projektowanie konstrukcji mechatronicznych z
2 Umiejetnosci: | wykorzystaniem oprogramowania CAD. Projektowanie systeméw sterowania i regulacii
procesem. Wprowadzanie elementéw automatyki i robotyki.
3 Kompetencje | zdobycie wiedzy inzynierskiej z zakresu mechatroniki, w szczegélnosci w dziedzinie budowy
spoteczne maszyn.

Cel przedmiotu:

Wykonanie indywidualnego projektu mechatronicznego urzgdzenia mechanicznego posiadajgcego elementy automatyki i
robotyki.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Ma poszerzong wiedze w zakresie informatyki, dotyczacg programéw do obliczen inzynierskich w zakresie symulacji
komputerowej uktadéw fizycznych - [K2A_WO05]

2. Zna wspotczesne metody inzynierskiej grafiki komputerowej i teoretyczne podstawy obliczen inzynierskich metoda
elementéw skonczonych - [K2A_WO06]

3. Posiada wiedze o zasadach bezpieczenstwa i ergonomii w projektowaniu i eksploatacji maszyn oraz zagrozeniach jakie
maszyny stwarzajg dla srodowiska naturalnego - [K2A_WO08]

4. Posiada pogtebiong wiedze o budowie i zasadach dziatania oraz klasyfikacji maszyn - [K2A_W18]

5. Posiada ogolng wiedze o zasadach i metodach konstruowania maszyn roboczych, a w szczegolnosci metodach obliczen
funkcjonalnych i wytrzymatosciowych. - [K2A_W19]

Umiejetnosci:

1. Potrafi postuzy¢ sie popularnym systemem do obliczen numerycznych do zaprogramowania prostego zadania symulacji
systemu o niewielkiej liczbie stopni swobody - [K2A_UO03]

2. Potrafi wykona¢ $rednio ztozony projekt konstrukcji maszyny roboczej lub jej zespotu z wykorzystaniem nowoczesnych
narzedzi CAD w tym narzedzi do obliczen metodg elementéw skonczonych - [K2A_UQ7]

3. Potrafi doradzac¢ przy doborze maszyn do linii technologicznej w ramach grupy maszyn objetej specjalnoscia. - [K2A_U15]

4. Potrafi opracowac opis techniczny i dokumentacje ofertowg oraz konstrukcyjng dla ztozonej maszyny z wybranej grupy
maszyn - [K2A_U16]

Kompetencje spoteczne:
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1. Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie; potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie innych oséb -
[K2A_KO01]

2. Ma swiadomosc¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzyniera mechanika i jej wptyw na
Srodowisko oraz odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje - [K2A_K02]

3. Potrafi wspoétdziatac w grupie przyjmujac w niej rézne role - [K2A_KO03]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Zaliczenie przedmiotu odbywa sie na podstawie projektu, indywidualnie wykonywanego przez studenta.

Tresci programowe

Projektowanie struktury geometryczno-ruchowej urzgdzenia mechanicznego. Kinematyka i dynamika elementéw ruchowych,
projektowanie uktadéw napedowych. Mechatroniczne ukfady sterowania i regulacji, sterowanie elektryczne, pneumatyczne i
hydrauliczne. Zastosowanie sterownikéw programowalnych. Sensoryka. Maszyny manipulacyjne, robotyka. Informatyka
inzynierska.

Literatura podstawowa:
1. Dietrich M.: Podstawy konstrukcji maszyn, WNT Warszawa 1999, 3 tomy
2. Schmid D.: Mechatronika, Europa-Lehrmittel, polish edition REA Warszawa 2002,

Literatura uzupetniajaca:
1. Honczarenko J.: Elastyczna automatyzacja wytwarzania, obrabiarki i systemy obrébkowe, WNT Warszawa 2000

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Przygotowanie projektu 100
2. Konsultacje 15
3. Przygotowanie do zaliczenia 15
4. Udziat w zaliczeniu 2

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 132
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 17 1
Zajecia o charakterze praktycznym 132
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