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(pieczęć wydziału)
KARTA PRZEDMIOTU

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna \s 01 
Nazwa przedmiotu:  TEORIA MASZYN I MECHANIZMÓW
 
	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna 
Kod przedmiotu:  
 Mnz2-08-I

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Karta przedmiotu ważna od roku akademickiego: 2012/13
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Poziom kształcenia: studia drugiego stopnia 
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Forma studiów: studia stacjonarne
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Kierunek studiów: Mechatronika
(RE)
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Profil studiów: ogólnoakademicki
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Specjalność: ZASTOSOWANIA MECHATRONIKI W INŻYNIERII ELEKTRYCZNEJ
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Semestr: I
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Jednostka prowadząca przedmiot: Instytut Mechanizacji Górnictwa, RG-2
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Prowadzący przedmiot: dr hab. inż. Stanisław SZWEDA, prof. nzw. w Pol. Śl.
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Przynależność do grupy przedmiotów: przedmioty wspólne 
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Status przedmiotu: obowiązkowy 
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Język prowadzenia zajęć: polski
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Przedmioty wprowadzające oraz wymagania wstępne: 
Podstawowymi przedmiotami wprowadzającymi są przedmioty: Matematyka (rachunek różniczkowy, równania różniczkowe zwyczajne) i Mechanika. prowadzone na studiach 1. stopnia na kierunku Mechatronika . Student powinien mieć podstawową wiedzę z zakresu rachunku różniczkowego i całkowego oraz równań różniczkowych zwyczajnych 1. i 2. rzędu. Powinien umieć zastosować prawa i zasady mechaniki do rozwiązywania prostych problemów technicznych. 
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Cel przedmiotu: 
Celem przedmiotu  jest zdobycie przez studenta umiejętności rozwiązywania podstawowych  problemów związanych z projektowaniem systemów mechanicznych ruchomych. 
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Efekty kształcenia:


	Nr
	Opis efektu kształcenia
	Metoda sprawdzenia efektu kształcenia
	Forma prowadzenia zajęć
	Odniesienie do efektów dla kierunku studiów

	1
	Student ma wiedzę z zakresu struktury mechanizmów i maszyn, wyznaczania ruchliwości mechanizmów płaskich i przestrzennych
	Test na zajęciach projektowych.
Sprawdzian wiedzy 
	Wykład,

projekt
	K_W02+

K_W05 +

	2
	Student ma wiedzę dotyczącą kinematyki mechanizmów, wyznaczania parametrów ruchu
	Test na zajęciach projektowych.
Sprawdzian wiedzy 
	Wykład,

projekt
	K_W02+

K_W05 +

	3
	Student ma podstawową wiedzę z zakresu dynamiki mechanizmów, wyznaczania sił działających na ogniwa mechanizmu 
	Test na zajęciach projektowych.
Sprawdzian wiedzy 
	Wykład,

projekt
	K_W02+

K_W05 +

	4
	Student potrafi formułować i rozwiązywać zadania dotyczące struktury, kinematyki i dynamiki mechanizmów płaskich i przestrzennych 
	Test i samodzielne rozwiązywanie zadań na zajęciach projektowych. Sprawdzian wiedzy – przykłady obliczeniowe.
	Projekt
	K_U01++
K_U02++ K_U03++

K_U05++

K_U07++

	5
	Student, na podstawie analizy literatury i nowoczesnych środków informacji, potrafi opracować i prezentować zagadnienie dotyczące analizy istniejących i projektowania nowych mechanizmów i maszyn
	Opracowanie i prezentacja referatu na wskazany temat 
	Wykład
	K_U01++
K_U02++ K_U03++

K_U05++

K_U07++

	6
	Student ma świadomość ważności systematycznej pracy i potrafi określić istotne etapy w rozwiązywaniu określonego zadania
	Ocena testów i zadań projektowych
	Wykład,

Projekt
	K_K01++
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Formy zajęć dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

	
	Wykład
	Ćwiczenia
	Laboratorium
	Projekt
	Seminarium

	
	16 h
	
	
	16 h
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Treści kształcenia: (oddzielnie dla każdej z form zajęć dydaktycznych W./Ćw./L./P./Sem.)
Wykład
Przedmiot i podział teorii maszyn i mechanizmów. Ruchliwość mechanizmów. Wzory strukturalne. Klasyfikacja i struktura mechanizmów. Metody graficzne w kinematyce mechanizmów. Wyznaczanie położenia ogniw i trajektorii punktów. Prostowody. Wyznaczanie prędkości i przyspieszeń. Metody analityczne w kinematyce mechanizmów. Metoda zapisu wektorowego. Metoda macierzowa. Metody klasyczne. Analiza i przegląd wybranych grup mechanizmów. Mechanizmy krzywkowe.  Analiza czworoboku przegubowego. Dynamika mechanizmów. Redukcja sił bezwładności. Kinetostatyka mechanizmów płaskich. Badanie ruchu maszyn. Redukcja mas i sił bezwładności. Wyważanie mechanizmów dźwigniowych. Wyważanie mas obrotowych. Elementy mechaniki manipulatorów.

Projekt
Wyznaczanie ruchliwości mechanizmów płaskich i przestrzennych.. Podział mechanizmów na grupy strukturalne. Metody wykreślne wyznaczania prędkości i przyspieszeń oraz trajektorii ruchu mechanizmów płaskich. Wyznaczanie prędkości z wykorzystaniem punktów Assura. Analiza strukturalna i kinematyczna czworoboku przegubowego. Analityczne wyznaczanie parametrów ruchu metodą zapisu wektorowego. Zastosowania metody klasycznej do wyznaczania prędkości i przyspieszeń mechanizmów. Redukcja sił bezwładności. Zastosowania zasady kinetostatyki. Wyznaczania sił w węzłach kinematycznych mechanizmów. Równanie ruchu maszyny. Obliczanie zredukowanego momentu bezwładności. Metody wyważania mechanizmów dźwigniowych i mas obrotowych. 
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Egzamin: NIE 
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Literatura podstawowa:

1. Miller S.: Teoria maszyn i mechanizmów. Oficyna Wydawnicza Pol. Wrocławskiiej, Wrocław 1996

2. Olędzki A.: Podstawy teorii maszyn i mechanizmów. Wyd. Naukowo-Techniczne, Warszawa 1987.

3. Miszczak M., Nowakowski T.: Zbiór zadań z teorii mechanizmów, Wydawnictwo SGGW, Wydanie III, Warszawa 2010

4. Siemieniako F.; Teoria maszyn i mechanizmów z zadaniami, Dział Wydawnictw i Poligrafii Politechniki Białostockiej, Białystok 1999 

5. Parszewski Z.: Teoria maszyn i mechanizmów. Wyd. Naukowo-Techniczne, Warszawa 1995.

6. Reich K., Nahorniak E.: Podstawy teorii maszyn i mechanizmów. Skrypt Uczelniany nr 2150. Wyd. Pol. Śląskiej, Gliwice 1999.
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Literatura uzupełniająca:

1. Wojnarowski J., Nowak A.: Mechanika manipulatorów - robotów w opisie motorów, Wyd. Politechniki Śląskiej, Gliwice 2007

2. Miller S.: Układy kinematyczne. Podstawy projektowania. WNT, Warszawa 1988
3. Szkodny T.: Podstawy robotyki, Wydawnictwo Politechniki Śląskiej, Gliwice 2011
4. Szkodny T.: Zbiór zadań z podstaw robotyki, Wyd. II. Wydawnictwo Politechniki Śląskiej, Gliwice 2010
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Nakład pracy studenta potrzebny do osiągnięcia efektów kształcenia

	Lp.
	Forma zajęć
	Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta

	1.
	Wykład
	16 / 44 – w tym: zapoznanie się ze wskazaną literaturą (18), przygotowanie do wykładów (7), opracowanie (5) i przedstawienie  prezentacji na wskazany temat (1), udział w konsultacjach (3). Przygotowanie do kolokwium (8), kolokwium (2)

	2.
	Ćwiczenia
	 / 

	3.
	Laboratorium
	 / 

	4.
	Projekt
	16 / 44– w tym: przygotowanie do zajęć projektowych (16), dokończenie zadań projektowych rozwiązywanych na zajęciach (6), Rozwiązywanie zadań projektowych w domu (9), udział w konsultacjach (3), przygotowanie do kolokwium (8), kolokwium (2)

	5.
	Seminarium
	 / 

	6.
	Inne
	 / 

	
	Suma godzin:
	32 / 88
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Suma wszystkich godzin:
	120
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Liczba punktów ECTS:

	4
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Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach z bezpośrednim udziałem nauczyciela akademickiego:
	1

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty):
	2
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Uwagi:





Zatwierdzono:

………………………….….
…………………………………………………....

(data i podpis prowadzącego)
(data i podpis Dyrektora Instytutu/Kierownika Katedry/
Dyrektora Kolegium Języków Obcych/Kierownika lub 
Dyrektora Jednostki Międzywydziałowej)
� należy wskazać ok. 5 – 8 efektów kształcenia


� 1 punkt ECTS – 30 godzin
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