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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: uktadéw napedowych w
maszynach przemystowych, urzgdzen transportujgcych, manipulatoréw, uktadéw roboczych w maszynach
przemystowych z uwzglednienin szerokiej klasyfikacji tych maszyn. Omawiane tematy majg by¢
uzupetnione o prezentacje funkcjonowania omawianyh wczesniej kompnentdéw w maszynach i
urzgdzeniach wdrozonych do przemystu przez Instytut Konstrukcji Maszyn, ktérych rozwigzania zostaty
takze objete ochrong wtasnosci intelektualnej. Doskonatym dopetnieniem informacji przekazywanych na
wyktadzie majg by¢ laboratoria, podczas ktérych studenci majg budowaé wybrane zespoty funkcjonalne
maszyn i urzgdzen z rzeczywistych komponentow gruntujgc dzielki temu zdobytg wiedze, jednoczesnie
rozwijajgc wyobraznie, Swiadomos¢ inzyniera konstruktora i umiejetno$ci manualne.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

Ma wiedze z mechatroniki o obejmujgcg definicje i pochodzenie pojecia ,mechatronika”, budowe
urzadzen mechatronicznych i ich funkcjonalny opis, sensory i elementy wykonawcze, sterowniki,
wymienialno$¢ i zastepowalnosé elementéw. Zna takze przyktadowe rozwigzania techniczne urzgdzen
mechatronicznych. Wiedza ta pozwala na opisywanie i rozumienie istoty dziatania oraz budowy ukfadow
mechatronicznych.

Ma wiedze z projektowania inzynierskiego maszyn i urzadzen w zakresie teorii maszyn i mechanizméw,
elementéw trybologii, potaczen w budowie maszyn, napedow, watdw i osi, sprzegiet i hamulcow,
przektadni mechanicznych, metod analizy uktadow kinematycznych, podstaw napedu hydrostatycznego,
algorytméw projektowania maszyn, doboru elementéw maszyn na podstawie kryteriow
wytrzymatosciowych i trwatosciowych, baz danych inzynierskich w budowie maszyn, norm technicznych,
dobrych praktyk stosowanych w technice i technologiach. Zdobyta wiedza pozwala projektowac:
maszyny i urzgdzenia mechaniczne, obiekty i procesy, uktady w ujeciu systemowym.

Ma szczegdtowg wiedze na temat projektowania urzgdzen mechatronicznych, w szczegolnosci
dotyczgcej opisu i modelowania jego poszczegdlnych elementéw, powigzan wystepujgcych miedzy
podzespotami mechanicznymi, elektrycznymi, ptynowymi oraz sterujgcymi - tworzgcymi jedno
urzadzenie. Ma o0golng wiedze dotyczgcg patentdw, prawa autorskiego i praw pokrewnych, ochrony
danych osobowych.

Umiejetnosci:

Potrafi projektowac ,mechatronicznie” to znaczy integrowa¢ w jednym urzgdzeniu elementy
mechaniczne, elektroniczne, czujniki, elementy wykonawcze i sterowniki mikroprocesorowe. Potrafi
dostrzec przy projektowaniu takze aspekty systemowe i pozatechniczne.

Potrafi dokonac¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania urzgdzenia mechatronicznego i oceni¢
istniejgce rozwigzania techniczne w tym zakresie.

Potrafi dobraé¢ i oceni¢ przydatnosé napedu do urzgdzenia mechatronicznego.

Kompetencje spoteczne:

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

Ma swiadomos¢ waznosci i rozumienia pozatechnicznych aspektow i skutkdéw dziatalno$ci inzynierskiej,
w tym jej wptywu na Srodowisko i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje.

Potrafi wspotdziatac i pracowac w grupie, przyjmujgc w niej rozne role.

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.

Laboratorium: zaliczenie warunkuje wykonanie wszytkich ¢wiczen laboratoryjnych wraz z wykonaniem
sprawozdanh z kazdego z nich. Kazde sprawozdanie musi zostac przyjete i pozytywnie ocenione przez
prowadzgcego.

Tresci programowe
klasyfikacja maszyn i urzadzen, uktady napedowe maszyn i urzgdzen, ukfady robocze w maszynach i



urzgdzeniach, manipulatory, proces projektowania, uktady hydrauliczne i pneumatyczne, symulacja

Tematyka zaje¢

Wyktad:

Wyktad 1 - Klasyfikacja maszyn i urzgdzen przemystowych

Tre$¢ wyktadu obejmuje przedstawienie i omdéwienie petnej klasyfikacji maszyn i urzgdzen technicznych
wraz ze wskazaniem obszaréw ich zastosowan.

Wyktad 2 - Uktady napedowe w maszynach przemystowych

Tres¢ wyktadu obejmuje omowienie szczegétowej budowy elementdw zespotdw i zespotdw
napedowych stosowanych we wspotczesnych maszynach i urzgdzeniach przemystowych. Chodzi tutaj
o elementy np. uktadéw pozycjonujgcych ze srubg kulowg, cechy geometryczne $ruby kulowej, obrébka
czopow $ruby i jej dobdr. Kolejny przyktad to uktad napedowy z paskiem zebatym, oméwienie jego
budowy i wiasciwosci elementow skfadajgcych sie na jego budowe.

Wyktad 3 - Urzagdzenia transportowe

Tres¢ wyktadu obejmuje omowienie budowy i obszarow zastosowan urzgdzen transportu bliskiego np.:
przenosnikow tasmowych, wézkéw AGV czy manipulatoréw itd.

Wyktad 4 - Manipulatory i ich efektory konncowe w maszynach i urzgdzeniach przemystowych

Tres$¢ wykfadu obejmuje omowienie struktur kinematycznych manipulatorow oraz budowy ich

efektorow koncowych, wykorzystywanych w maszynach i urzgdzeniach realizujgcych okre$lone funkcje
w procesie produkcyjnym z jednoczesnym nawigzaniem do konkretnych przyktadow.

Wykiad 5 - Uktady robocze w maszynach i urzgdzeniach przemystowych

Tres¢ wyktadu obejmuje omowienie budowy i problematyki konstruowania elementéw roboczych
stosowanych w maszynach i urzadzeniach przemystowych realizujgcych okreslone funkcje np. ciecia,
giecia, perforowania, wiercenia, czynnosci typu pick and place itp.

Wyktad 6 - Analiza wptywu etapdw procesu projektowania na cechy funkcjonalne maszyny lub
urzgdzenia

Tres¢ wyktadu obejmuje omowienie btedow jakie mozna popetni¢ na kazdym etapie projektowania i ich
wptywu na funkcjonowanie maszyny czy urzgdzenia w oparciu o okreslone przyktady wdrozonych
maszyn i urzadzeh przez Instytut Konstrukcji Maszyn.

Wyktad 7 - Proces projektowania maszyny na przyktadzie wdrozonego urzgdzenia do natrysku kleju
Tres¢ wyktadu obejmuje omowienie wszytkich etapow procesu konstrukcyjnego (projektowego)
urzadzenia do natrysku kleju, poczgwszy od przyjecia danych wyjsciowych do projektu (kryteriow
procesu konstruowania), kornczywszy na uruchomieniu urzgdzenia w zaktadzie produkcyjnym.

Wyktad 8 - Sprawdzenie wiedzy stuchaczy w ramach zaliczenia pisemnego

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

Laboratorium 1 - Zajecia wprowadzajgce

Tres¢ zajec¢ obejmuje omdwienie czynnosci jakie student bedzie musiat wykonywac podczas zajec.
Chodzi o przedstawienie tresci poszczegodlnych zajeé. Ponadto zostang przedstawione wymagania co do
zaliczenia tej czesci przedmiotu. Rowniez w tym czasie grupa zajeciowa zostanie podzielona na zespoty,
ktore bedg w ciggu semestru wykonywac ¢wiczenia laboratoryjne na wskazanych i okre$lonych przez
prowadzgcego stanowiskach laboratoryjnych.

Laboratorium 2 - Czesci maszyn

Tres¢ zajec obejmuje wykonanie przez zespdét studentéw czynnosci manualnych polegajgcych na
montazu i demontazu przektadni redukcyjnej jednostopniowe;.

Laboratorium 3 - Projektowanie uktadu pozycjonujgcego z wykorzystaniem sruby kulowej

W ramach zaje¢ studenci zaprojektujg budowe uktadu napedowego z zastosowaniem Sruby kulowej,
wykorzystujgc przy tym srodowisko wirtualne. W nastenym kroku efekty pracy bedg mogli zweryfikowaé
przektadajgc projekt na rzeczywistosc, budujgc z okreslonych elementow i zespotéw wczesdniej
zaprojektowany i zbudowany w srodowisku programowym, uktad napedowy. Projekt ma by¢
zweryfikowany poprzez uruchomienie urzgdzenia.

Laboratorium 4 - Projektowanie uktadu pozycjonujgcego z wykorzystaniem pasa zebatego

W ramach zaje¢ studenci zaprojektujg budowe uktadu napedowego z zastosowaniem pasa zebatego,
wykorzystujgc przy tym srodowisko wirtualne. W nastepnym kroku efekty pracy bedg mogli
zweryfikowac przektadajgc projekt na rzeczywistosé, budujac z okreslonych elementéw i zespotow
wczesniej zaprojektowany i zbudowany w srodowisku programowym, uktad napedowy. Projekt ma byé
zweryfikowany poprzez uruchomienie urzgdzenia.

Laboratorium 5 - Projektowanie przeno$nika tasmowego

W ramach zaje¢ studenci zaprojektujg budowe przenosnika tasmowego, wykorzystujgc przy tym



Srodowisko wirtualne. W nastenym kroku efekty pracy bedg mogli zweryfikowac przektadajgc projekt na
rzeczywistos¢, budujgc z okreslonych elementéw i zespotow wczesniej zaprojektowany i zbudowany w
srodowisku programowym, przenosnik. Projekt ma by¢ zweryfikowany poprzez uruchomienie
urzadzenia.

Laboratorium 6 - Projektowanie manipulatora o kinematyce w uktadzie kartezjariskim z napedem
elektrycznym

W ramach zajec¢ studenci zaprojektujg manipulator o przestrzeni roboczej w kartezjanskim uktadzie osi
wspotrzednych, wykorzystujgc przy tym srodowisko wirtualne. W nastenym kroku efekty pracy bedg
mogli zweryfikowac przektadajgc projekt na rzeczywistos¢, budujgc z okreslonych, gotowych elementéw
i zespotdw wczesniej zaprojektowany i zbudowany w srodowisku programowym, manipulator. Projekt
ma by¢ zweryfikowany poprzez uruchomienie urzgdzenia.

Laboratorium 7 - Projektowanie manipulatora o tancuchu kinematycznym szeregowym typu O-O-O o
napedzie elektropneumatycznym

W ramach zaje¢ studenci zaprojektujg manipulator o kinematyce szeregowej w uktadzie O-O-0 z
wykorzystaniem srodowiska wirtualnego. W nastenym kroku efekty pracy bedg mogli zweryfikowac
przektadajgc projekt na rzeczywistos¢, budujgc z okreslonych, gotowych elementéw i zespotow
wczesniej zaprojektowany i zbudowany w srodowisku programowym, manipulator. Projekt ma by¢
zweryfikowany poprzez uruchomienie urzgdzenia.

Laboratorium 8-15

Symulacja oraz badanie uktadéw hydraulicznych i pneumatycznych z wykorzystaniem specjalizowanych
programow komputerowych.

Metody dydaktyczne

Wyktad: wyktad informacyjny, wyktad konwersatoryjny
Laboratorium: metoda projektu, metoda warsztatowa

Literatura

Podstawowa:

1. Sclater N., Chironis N.P., Mechanisms and mechanical devices, Mc Graw Hill Companies 2007

2. Heimann B., Gerth W., Popp K., Mechatronik : Komponenten, Methoden, Beispiele, Fachbuchverlag
Leipzig im Carl Hanser Verlag, 1998

3. UhI T., Projektowanie mechatroniczne : zagadnienia wybrane : praca zbiorowa pod red.,
Wydawnictwo Instytutu Technologii Eksploatacji, 2006

4. Bolton W., Mechatronics : a multidisciplinary approach, Pearson/Prentice Hall, 2008.

5. Oleksiuk W., Paprocki K., Konstrukcja mechanicznych zespotéw sprzetu elektronicznego, WKL,
Warszwa 1997

6. Ceccarelli M., Fundamentals of Mechanics of Robotic Manipulation, Springer-Science+Business Media,
B.V. 2004

7. Pahl G., Beitz W., Feldhusen J., Grote K.H., Engineering Design, Springer 2007

8. Furmanik K.: Transport przenosnikowy. UWND Krakéw 2008

9. Markowski M., Przeno$niki cz.2, Wydawnictwo Politechniki £odzkiej wyd.3 £6dz 1999

Uzupetniajgca:

. Hinzen H., Basiswissen Machinenelemente 2, de Gruyter Oldenbourg 2014
. Hinzen H., Machinenelemente 2, de Gruyter Oldenbourg 2014

. Dietrich M., Podstawy budowy maszyn cz. 1, Wydawnictwo PW 1984

. Dietrich M., Podstawy budowy maszyn cz. 2, Wydawnictwo PW 1985

. Biaty W., Maszynoznawstwo. WNT, Warszawa 2006

. Kijewski J., Miller A., Pawlicki K., Maszynoznawstwo, WSiP

OO WN -

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta



Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 30 1,00

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




