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Nazwa przedmiotu
Konstrukcja obrabiarek i robotow
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Przedmiot

Kierunek studiéw

Mechatronika

Studia w zakresie (specjalnosg)

Konstrukcje i sterowanie urzgdzen mechatronicznych
Poziom studiéw

drugiego stopnia

Forma studiéw

stacjonarne

Rok/semestr

1/2

Profil studiéw
ogolnoakademicki

Jezyk oferowanego przedmiotu
polski

Wymagalnosc

obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
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Cwiczenia Projekty/seminaria
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Liczba punktow ECTS
4
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Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr inz. Adam Myszkowski

email: adam.myszkowski@put.poznan.pl
tel. +48 61 665 24 52

Woydziat Inzynierii Mechanicznej

pok 616

ul. Piotrowo 3

60-965 Poznan

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
mgr inz. Arkadiusz Jakubowski

email: arkadiusz.jakubowski@put.poznan.pl
tel. +48 61 665 59 08

Wydziat Inzynierii Mechaniczne;j

pok 207

ul. Jana Pawta Il 24

60-965 Poznan



POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)
pl. M. Sktodowskiej-Curie 5, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne
1) Wiedza z obszaru rysunku technicznego, mechaniki technicznej, wytrzymatos$ci materiatow,
materiatoznawstwa, projektowania proceséw technologicznych, doboru maszyn i urzadzen.

2) Umiejetnosc¢ logicznego myslenia oraz pozyskiwania informacji z zasobéw literaturowych i
internetowych.

3) Zrozumienie potrzeby samoksztatcenia, pozyskiwania nowej wiedzy i umiejetnosci.

Cel przedmiotu

Zdobycie wiedzy o konstrukcji obrabiarek konwencjonalnych i sterowanych numerycznie oraz robotéw i
manipulatoréw, poznanie uktadéw kinematycznych napeddw gtéwnych i posuwowych, uktadéw
sterowania, a takze umiejetnosci doboru podzespotéw, w tym uktaddw sterowania.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza
Student ma wiedze na temat:

- kinematyki i budowy obrabiarek i robotow przemystowych

- zagadnien zwigzanych z wyposazeniem obrabarek i robotow

- podstawowych kryteriow oceny (techniczne, organizacyjne i ekonomiczne) przy projektowaniu

- identyfikacji i opisu zagadnien (problemdw) budowy i zasad bezpieczenstwa obrabiarek i robotéw

Umiejetnosci
Student powinien umiec:

- odwzorowad i wymiarowaé elementy obrabiarek i robotéw przemystowych; projektowad i wykonywac
obliczen wytrzymatosciowych uktadéw mechanicznych z zastosowaniem komputerowego wspomagania
projektowania maszyn.

- opracowac wielowariantowe rozwigzania konstrukcyjne obrabiarek, robotéw i zrobotyzowanych
stanowisk produkcyjnych

- przeprowadzi¢ analize zaproponowanych wariantéw konstrukcji i wybrac¢ rozwigzanie preferowane

Kompetencje spoteczne

Studenci powinni by¢ w stanie wspdtpracowac w grupie, wyrazac¢ swojg ocene i uzasadniac jg,
postepowac zgodnie z zasadami etyki. Wspotdziatac i pracowac w grupie, potrafi¢ przyjmowac w niej
réznych rél i zadan.
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Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:
Ocenie podlegaja:

- Zaliczenie projektu,
- Zaliczenie zdobytej wiedzy na czesci wyktadowe;j.
Tresci programowe

Wyktad: Rozwdj i mozliwosci rynku obrabiarek przemystowych oraz robotédw przemystowych; Obszary
zastosowan obrabiarek i robotéw; Techniczne aspekty budowy obrabiarek i robotéw przemystowych;
Uktady kinematyczne, napedy oraz wachlarz mozliwych rozwigzan konstrukcyjnych; Wyposazenie
techniczno-technologiczne obrabiarek oraz robotéw, urzadzenia wspoétpracujgce); Metodyka
projektowania obrabiarek, manipulatoréw oraz robotéw i zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych;
Bezpieczenstwo pracy na na obrabiarkach oraz zrobotyzowanych stanowiskach; Przyktady konfiguracji
obrabiarek oraz stanowisk zrobotyzowanych.

Projekt: Koncepcja budowy wybranego przyrzadu technologicznego dla wyrobu produkowanego seryjnie
i jednostkowo, opracowanie modelu 3D, analiza sit obrébkowych i sit podczas manipulacji, obliczanie
dokfadnosci, analiza ekonomiczna.

Metody dydaktyczne

Wyktad: prezentacja multimedialna - prowadzacy, dyskusja

Projekt: kazdy student przedstawia prezentacje multimedialng postepdw realizacji projektu, dyskusja
Literatura

Podstawowa
1. Praca zbiorowa pod red. Z. Osinskiego, Podstawy konstrukcji maszyn, PWN, W-wa, 1999

2. Automatyzacja obrabiarek i obrébki skrawaniem, J. Kosmol, WNT, Warszawa 2000.

3. Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i Zastosowanie, WNT, Warszawa, 2010
4. Olszewski M., Barczyk J., i inni, Manipulatory i roboty przemystowe, WNT, 1992

5. Wrotny T., Robotyka i elastycznie zautomatyzowana produkcja, WNT, Warszawa, 19913.
6. Kosmol J., Automatyzacja obrabiarek i obrébki skrawaniem, PWN, Warszawa, 2000.

Uzupetniajaca
1. Katalogi producentdw obrabiarek i robotow.

2. Strony internetowe producentéw maszyn i urzadzen.
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

zaje¢ laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do
kolokwidéw/egzaminu, wykonanie projektu)?

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 55 2,0

! niepotrzebne skreéli¢ lub dopisaé inne czynnoéci




