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Wymagania wstepne

Wiedza: Ma wiedze z obszaru podstaw konstrukcji maszyn, rysunku technicznego oraz na temat
zastosowania i wykorzystania narzedzi z grupy komputerowego wspomagania projektowania. Ma
uporzadkowang, podbudowang teoretycznie wiedze ogding z mechaniki technicznej i wytrzymatosci
materiatéw. Umiejetno$ci: Potrafi stosowac do formutowania i rozwigzywania zadan inzynierskich metody
analityczne, symulacyjne oraz eksperymentalne. Umie formutowac problemy, postugiwac sie metodami
inzynierskimi w analizie problematyki technicznej. Potrafi pozyskiwaé informacje z Internetu, biblioteki i
czytelni oraz z innych zasobdw. W szczegdlno$ci, potrafi wiasciwie wskazac¢ zrédta potrzebnych informacii.
Umie okresli¢ jakos¢ i przydatnosé wyszukanej informaciji oraz danych. Umie takze integrowac uzyskane z
réznych zasobow informacje, dokonywac ich interpretaciji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz formutowac i
uzasadniac opinie. Kompetencje spoteczne: Potrafi wspotdziataé i pracowac w grupie, przyjmujgc w niej
rézne role.



Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest przekazanie szczegétowej wiedzy na temat konstrukcji czesci i zespotow
automatycznych uktadow transportu bliskiego. Chodzi tutaj mianowicie o AGV (Automated Guided
Vehicles), automatyczne magazyny, manipulatory wykonujgce czynnosci typu pick and place, podajniki
wibracyjne oraz suwnice. Doskonatym dopetnieniem informacji przekazywanych na wyktadzie majg by¢
zajecia projektowe, podczas ktorych studenci majg projektowaé w grupach wybrane urzgdzenia gruntujgc
dzieki temu zdobytg wiedze, jednoczesnie rozwijajgc wyobraznie, Swiadomos¢ inzyniera konstruktora i
umiejetnosci manualne.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

Ma wiedze z zakresu klasyfikacji, budowy i eksploatacji oraz charakterystyk technicznych wspotczesnych
maszyn i urzgdzen mechatronicznych. Ma wiedze na temat cyklu zycia wyrobow elektronicznych.

Ma wiedze z komputerowej analizy konstrukcji obejmujgcg zaawansowane operacje w srodowisku CAD,
dotyczgce wizualizacji 3D oraz analizy wspotpracy elementow mechanicznych.

Ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z mechatroniki.

Umiejetnosci:

Potrafi wykorzystywaé systemy komputerowe do projektowania i eksploatacji urzgdzen
mechatronicznych. Potrafi implementowac uktady sterowania w systemie operacyjnym czasu
rzeczywistego. Umie wykorzysta¢ podstawowe metody przetwarzania i analizy obrazu. Potrafi
przygotowac¢ dokumentacje oprogramowania.

Potrafi wykona¢ wizualizacje pojedynczych elementéw mechanicznych oraz ich ztozenia w srodowisku
3D oraz przeanalizowa¢ wspotprace elementéw pokazanych na rysunku. Potrafi opracowac
dokumentacje techniczng urzgdzenia mechatronicznego. Potrafi dokona¢ wstepnej analizy
ekonomicznej rozwazanego projektu.

Kompetencje spoteczne:

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie; potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie
innych osoéb.

Potrafi ustala¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania.

Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujgc w niej rézne role.

Potrafi myslec i dziata¢ w sposéb kreatywny i przedsiebiorczy.

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wyktad: zaliczenie pisemne w postaci odpowiedzi na postawione pytania.

Za kazde pytanie mozna osiagng¢ maksymalnie 1 pkt. Osiggniecie minimum 50% -owego progu
punktowego ze wszystkich pytah bedzie warunkowato uzyskanie zaliczenia.

Projekt: zaliczenie warunkuje wykonanie zadanego na pierwszych zajeciach projektu wraz z jego
prezentacjg na ostatnich zajeciach.

Tresci programowe

Wyktad:

Wyktad 1 - Klasyfikacja maszyn i urzgdzen transportu bliskiego

Tres¢ wyktadu obejmuje przedstawienie i oméwienie petnej klasyfikacji maszyn i urzgdzen stuzgcych
realizacji czynno$ci transportu elementéw i zespotdw z punktu A do punktu B wraz ze wskazaniem
obszaréw ich zastosowan. W ramach wyktadéw omdéwione zostang normy i przepisy zwigzane z
urzgdzeniami tego typu.

Wyktad 2 - Konstrukcja AGV (Automated Guided Vehicles)

Tres¢ wyktadu obejmuje omowienie zasady dziatania oraz szczegétowej budowy elementdw zespotow i
zespotdw sktadajgcych sie na budowe AGV wraz z omowieniem podstawowych obliczen
konstrukcyjnych stuzgcych przeprowadzeniu procesu konstruowania tego rodzaju urzgdzenia. Tres¢
wyktadu obejmuje ponadto omdéwienie struktury uktadu sterowania AGV i jego rodzaje.

Wyktad 3 - Konstrukcja automatycznych magazynow

Tre$¢ wyktadu obejmuje oméwienie zasady dziatania oraz szczegétowej budowy elementdéw zespotow i
zespotdw sktadajgcych sie na budowe automatycznych magazyndéw wraz z oméwieniem podstawowych



obliczen konstrukcyjnych stuzgcych przeprowadzeniu procesu konstruowania podzespotow tego rodzaju
urzadzenia.

Wykiad 4 - Konstrukcja manipulatorow stuzgcych wykonywaniu czynnosci typu pick and place

Tres¢ wyktadu obejmuje omowienie struktur kinematycznych wraz z budowg manipulatoréw stuzgcych
do transportu bliskiego oraz omoéwienie budowy ich efektoréw koncowych z jednoczesnym nawigzaniem
do okres$lonych przykfadéw.

Wyktad 5 - Konstrukcja podajnikéw wibracyjnych

Tres¢ wykfadu obejmuje omowienie budowy i problematyki konstruowania podajnikéw wibracyjnych
stuzgcych dostarczeniu elementu z zasobnika do ukfadu roboczego maszyny z jednoczesng wstepng
orientacjg tegoz elementu.

Wyktad 6 - Konstrukcja suwnic

Tres¢ wyktadu obejmuje omowienie budowy i problematyki konstruowania suwnic.

Wyktad 7 - Wyktad zapraszany

Wykiad realizowany przez zaproszonego specjaliste z przemystu, ktéry przedstawi ciekawe
rozwigzanie/rozwigzania konstrukcyjne wybranego/wybranych urzadzen stuzgcych do wykonywania
czynnosci transportu bliskiego.

Wyktad 8 - Zaliczenie

W ramach zaliczenia studenci bedg poproszeni o pisemne udzielenie odpowiedzi na postawione pytania.
Projekty:

Zajecia projektowe 1 - Zajecia wprowadzajgce

W czasie zajec studenci bedg podzieleni na podrupy po czym kazda z nich otrzyma temat projektowy do
realizacji w ciggu trwania tegoz kursu.

Zajecia projektowe 2

Tres¢ zajec obejmuje omowienie metodyki obliczen elementdw i zespotéw sktadajgcych sie na budowe
AGV wraz z doborem wyzej wymienionych.

Zajecia projektowe 3

Tres¢ zajec obejmuje omowienie metodyki obliczen elementdéw i zespotéw sktadajgcych sie na budowe
automatycznych magazynow wraz z doborem wyzej wymienionych.

Zajecia projektowe 4

Tres¢ zajeC obejmuje omowienie metodyki obliczen elementdw i zespotow sktadajgcych sie na budowe
manipulatorow stuzgcych do transportu bliskiego wraz z doborem wyzej wymienionych elementéw i
zespotow.

Zajecia projektowe 5

Tres¢ zajec¢ obejmuje omowienie metodyki obliczen elementéw i zespotdw sktadajgcych sie na budowe
podajnikdow wibracyjnych wraz z doborem wyzej wymienionych elementéw i zespotow.

Zajecia projektowe 6

Tres¢ zajec¢ obejmuje omowienie metodyki obliczen elementéw i zespotdw sktadajgcych sie na budowe
suwnic wraz z doborem wyzej wymienionych elementéw i zespotow.

Zajecia projektowe 7

Zajecia konsultacyjne z kazdg grupag projektowa.

Zajecia projektowe 8

Prezentacja wykonanego projektu (maks. 10 min), kazdej grupy.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

Wyktad: wyktad informacyjny, wyktad konwersatoryjny
Zajecia projektowe: metoda projektu, pokaz
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 20 1,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




