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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Podstawy konstrukcji mechanicznych 1010531141011007590
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i robotyka ogoblnoakademicki 214

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 30  Cwiczenia: - Laboratoria: - Projekty/seminaria: 30 4
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogolnouczelniany, z innego kierunku)

kierunkowy z danego kierunku

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

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Stanistaw Urbanski

email: Stanislaw.Urbanski@put.poznan.pl
tel. 61 6652245

Katedra Podstaw Konstrukcji Maszyn PP
ul. Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowa wiedzeg z fizyki, algebry,

1 Wiedza: analizy matematycznej i geometrii.
L . . | Powinien posiada¢ umiejetnos¢ rozwigzywania podstawowych probleméw z fizyki oraz
2 Umiejetnosci: | umiejetnosé pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet. Powinien réwniez rozumie¢
koniecznosé poszerzania swoich kompetenciji i by¢ gotowy do podjecia wspotpracy w zespole.
3 Kompeten cje Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student musi przejawia¢ takie cechy jak
spoteczne uczciwosé, odpowiedzialnos$¢, wytrwatosc¢, ciekawos¢ poznawczg, kreatywnosé, kulture

osobistg, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu:

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy na temat konstrukcji mechanicznych.

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania problemdéw i projektowania prostych konstrukc;ji
mechanicznych.

3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej przy realizacji projektéw w zakresie konstrukgcji

mechanicznych.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie mechaniki ogdlnej: statyki, kinematyki oraz dynamiki, w
tym wiedze niezbedng do zrozumienia zasad modelowania i konstruowania prostych systeméw mechanicznych, - [K_W3]

2. ma podstawowg wiedze w zakresie materiatoznawstwa, wytrzymato$ci oraz zmeczenia materiatéw, zna typowe technologie
wytwarzania elementéw maszyn, - [K_W4]

3. zna i rozumie typowe technologie inzynierskie, zasady oraz techniki konstruowania prostych systeméw automatyki i
robotyki; zna i rozumie zasady doboru uktadéw wykonawczych, jednostek obliczeniowych oraz elementéw i urzadzen
pomiarowo-kontrolnych, - [K_W20]

4. zna podstawowe metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich z
zakresu automatyki i robotyki - [K_W23]

Umiejetnosci:

1. potrafi odczytywaé ze zrozumieniem projektowg dokumentacje techniczng oraz proste schematy technologiczne systemoéw
automatyki i robotyki, - [K_U2]

2. potrafi dokona¢ identyfikacji i sformutowa¢ specyfikacje prostych zadan inzynierskich z zakresu automatyki i robotyki, -
[K_U23]

3. potrafi oceni¢ przydatno$é rutynowych metod i narzedzi stuzgcych do projektowania systeméw automatyki i robotyki oraz
wybrac¢ i zastosowa¢ wtasciwg metode i narzedzia, - [K_U24]

4. potrafi projektowaé proste elementy mechaniczne oraz ukiady elektryczne i elektroniczne przeznaczone do réznych

zastosowan (z uwzglednieniem wtasciwosci materiatowych) - [K_U25]
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Kompetencje spoteczne:

1. posiada $wiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wiasng oraz gotowos$¢ podporzadkowania sie zasadom pracy w zespole i
ponoszenia odpowiedzialnosci za wspolnie realizowane zadania; potrafi kierowaé zespotem, wyznacza¢ cele i okresla¢
priorytety prowadzace do realizacji zadania - [K_K3]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Efekty ksztatcenia przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposoéb:
Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadow:
na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach,
b) w zakresie zaje¢ projektowych:

na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan.
Ocena podsumowujgca:
a) w zakresie wyktadéw weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

i ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na kolokwium; w celu uzyskania oceny pozytywnej, student musi zdoby¢
co najmniej 50% mozliwych punktow,

ii. omoéwienie wynikow,

b) w zakresie zaje¢ projektowych weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

i ocene przygotowania studenta do poszczegodlnych zajec projektowych,

ii. ocene wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg zadan projektowych,

iii. ocene dokumentac;ji technicznej opracowanego projektu; ocena ta obejmuje takze umiejetnos¢ pracy w zespole.
Uzyskiwanie dodatkowych punktéw za aktywnos$¢ podczas zajeé, w szczegdlnosci za:

i omowienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

ii. pomoc w zakresie udoskonalania materiatéw dydaktycznych,

iii. efektywno$¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

iv. wskazywanie trudnos$ci percepcyjnych studentéw, umozliwiajgce biezgce doskonalenie procesu dydaktycznego.

Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:
Rzutowanie, widoki

Przekroje, ktady

Wymiarowanie

Tolerancja wymiarowa i pasowanie
Tolerancja geometryczna, chropowato$¢ powierzchni
Proces projektowo-konstrukcyjny
Podstawy teorii maszyn i mechanizmow
Wytrzymatos¢é konstrukgiji

Potgczenia w budowie maszyn

Elementy podatne

Uktady napedowe

Przektadnie mechaniczne

Komponenty przektadni mechanicznych
Trybologia i materiaty konstrukcyjne

15. Kolokwium zaliczeniowe
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Zajecia projektowe (przykladowe zadania):

1. Wykonanie rysunku czesci i zespotu

2. Wykonanie konstrukcji chwytaka sitowego dla robota przemystowego

Metody dydaktyczne:

1. Wyktad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy, rozwigzywanie
zadan, pokaz

2. Zajecia projektowe: praca zespotowa, dyskusja

Literatura podstawowa:

1. Zapis konstrukcji, Bober A., Dudziak M., Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan, 1996

2. Podstawy konstrukcji maszyn, Osinski Z., Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2012

3. Przyktady obliczen z podstaw konstrukcji maszyn cz. 1i 2, Mazanek E., Kania L., Dziurski A., WNT, Warszawa, 2012
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Literatura uzupetniajaca:

1. Rysunek techniczny maszynowy, Dobrzanski T., Wydawnictwo WNT, Warszawa, 2013

2. Roboty przemystowe ? projektowanie uktadéw mechanicznych, Tomaszewski K., Wydawnictwo WNT, Warszawa, 1993
3. Projektowanie weztéw i czesci maszyn, Kurmaz L., Kurmaz O., WNT, Warszawa, 2005

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)

1. udziat w wykfadach 30
2. udziat w zajeciach projektowych 30
3. opracowanie dokumentacji technicznej projektu (czas poza zajeciami) 15
4. udziat w konsultacjach zwigzanych z realizacjg procesu ksztatcenia 2

5. zapoznanie sie ze wskazana literaturg / materiatami dydaktycznymi (10 stron tekstu naukowego = | 10
1 godz.), 100 stron 12
6. przygotowanie do zaliczenia wyktadow 1

7. omoéwienie wynikow kolokwium

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 100
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 63
Zajecia o charakterze praktycznym 45
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