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Specjalnos¢ studiow: Mechatronika

Profil studiéw: praktyczny

rok studiow semestr Forma studiow Jezyk przedmiotu

II 10 Stacjonarne/Niestacjonarne polski

Forma zaje¢: Wyklady i Projekt

Imig, nazwisko i stopien naukowy koordynatora przedmiotu: dr inz. Waldemar Kolodziejczyk, dr inz. Tomasz
Kuzmierowski

Imiona, nazwiska, stopnie naukowe cztonkow zespolu dydaktycznego: dr inz. Waldemar Kotodziejczyk

Studia stacjonarne Studia niestacjonarne

dr inz. W.Kolodziejczyk
dr inz. Tomasz Kuzmierowski

Wymagania wstepne: Matematyka, Fizyka, Podstawy mechaniki i budowy maszyn

Metody dydaktyczne oraz ogdélna forma zaliczenia przedmiotu:

Wyktad: z prezentacja multimedialng z elementami aktywizacji studentow

Projekt: praca indywidualna nad projektami, praca w zespotach zadaniowych, analiza problemu
Udziatl oceny 7 danej formy zaje¢ w ocenie konicowej 7 przedmiotu:

Wyktad: 40 %

Projekt: 60%

Formy zaliczenia przedmiotu:

Wyktad: Ocena z zaliczenia pisemnego

Projekt: Oceny sprawozdan zespotowych (40%), oceny rozméw indywidualnych (50%), aktywno$¢ na zajeciach (10%)

Uwagi: Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest uzyskanie min 3.0 z projektu oraz min 3.0 z wyktadu. Ocena koncowa
jest Srednig wazong oceny z projektu i wyktadu.

Liczba godzin zaje¢ z podzialem na formy prowadzenia zajeé:

Studia stacjonarne Studia niestacjonarne

wyktad- 30h ; projekt - 30h wyktad- 16h ; pracownia specjalistyczna- 16h

Forma zaje¢ | Pelny opis przedmiotu:

1. Opis pozycji, orientacji lokalnych uktadéw wspotrzgdnych.

2. Sktadanie obrotoéw, obrot wokdt dowolnej osi, katy Eulera.

W

Przeksztatcenia jednorodne, tancuchy kinematyczne.
Wyklady 4. Zasady przywiazywania uktadow wspotrzednych do czionu.

5. Przenoszenie predkosci od cztonu do cztonu, jakobian predkosci.
6. Sily i momenty statyczne, jakobian sit.




7. Proste i odwrotne zadanie kinematyki, metoda geometryczna, metoda algebraiczna.

8. Wyznaczanie predkosci metoda planow.
9. Wyznaczanie rownan ruchu, rownania Lagrange’a.

10.Wspotrzedne uogdlnione, sity uogoélnione, uktady zachowawcze i niezachowawcze.

11.Struktura rownan ruchu.
12.Macierz bezwtadnosci, wektor sit odsrodkowych i Coriolisa, wektor sit grawitacji.

13.Warunek statycznej wyznaczalno$ci reakcji.
14.Wyznaczanie reakcji w parach kinematycznych.

15.Sprawdzian wiedzy

Stacjonarne Niestacjonarne

Razem 30 godz. Razem 16 godz.

Wybor struktury manipulatora dla zadanych rodzajow ztaczy.

Przywiazanie uktadéw wspoirzednych i okreslenie parametrow Denavita-Hartenberga.

Znalezienie operatorow jednorodnych, okreslenie pozycji i orientacji chwytaka.

Wyznaczenie predkosci katowych cztonéw i predkoscei liniowej chwytaka.

Znalezienie energii kinetycznej i potencjalnej zadanego uktadu.

Projekt Wyznaczenie rownan ruchu i przygotowanie m-plikow do Matlaba.

Przeprowadzenie symulacji wstepnych.

Zbadanie wplywu wybranych parametrow uktadu na zachowanie uktadu.

Stacjonarne Niestacjonarne

Razem 30 godz. Razem 16 godz.

Literatura podstawowa:

1. J.Fraczek, M.Wojtyra. Kinematyka uktadow wielocztonowych, WNT, 2008.

2. red. A. Morecki. Podstawy robotyki. Teoria manipulatoréw i robotow, WNT, Wyd. poprawione, Warszawa, 2002.
3. J.J.Craig, Wprowadzenie do robotyki, WNT, 2000.

4. R.H. Cannon. Dynamika uktadéw fizycznych, WNT, Warszawa, 2003/

Literatura uzupelniajaca:

1. F.Siemieniako. Teoria maszyn i mechanizméw z zadaniami, Wydawnictwo Politechniki Biatostockiej,1999.

2. J.Angeles, A.Keceskementhy, Kinematics and dynamics of multi-body systems, Springer Publisher, 1995.
3. J.Honczarenko. Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa, 2009.
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Praca wlasna studenta

- przygotowanie si¢ do projektu
- przygotowanie si¢ zaliczenia
- studiowanie literatury

- indywidualne opracowanie projektow
- indywidualne opracowanie sprawozdan

Wskazniki iloSciowe

Naklady pracy studenta zwigzane z
zajeciami:

Studia stacjonarne

Studia niestacjonarne

Liczba
godzin

Punkty
ECTS

Liczba Punkty
godzin ECTS

wymagajacymi bezposredniego

udzialu nauczyciela (np. wyktad,
¢wiczenia, konsultacje, egzamin,

zaliczenie)

60

2

38 1

niewymagajacymi bezposredniego
udzialu nauczyciela(np. przygotowanie
do egzaminu,

opracowanie kazusu, przygotowanie do
¢wiczen itp.)

30

50 2

o charakterze praktycznym (np.
rozwigzywanie przyktadow
praktycznych na ¢wiczeniach,
przygotowanie projektu, indywidualne
rozwigzywanie przyktadow
praktycznych (case study)

50

50 2
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