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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Teoria mechanizméw i maszyn

NAZWA PRZEDMIOTU

Theory of Mechanisms and Machines
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU A210
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBa pUNKTOW ECTS 4.00
SEMESTRY 3

2 RoODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
3 15 15 15 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Opanowanie zasad budowy i modelowania mechanizmdw.

Kod archiwizacji: 1C8FD8BB
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Znajomos$é rachunku rézniczkowego i macierzowego

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Zna i rozumie podstawy teorii maszyn i mechanizméw, elementy oraz wtasnosci mechanizmoéow a tak-
ze posiada uporzadkowang wiedze dotyczaca maszyn wspomagajacych funkcje cztowieka.

EK2 Wiedza Zna podstawowe metody modelowania i analizy uktadéw dynamicznych. Ma wiedze dotyczaca pod-
staw analizy mechanizméw w zakresie kinematyki i dynamiki.

EK3 Umiejetnosci Potrafi zaprojektowaé zgodnie ze zatozong specyfikacja prosty uktad mechaniczny przy wy-
korzystaniu systeméw komputerowego wspomagania projektowania.

EK4 Kompetencje spoteczne Rozumie potrzebe ciggltego doksztalcania sie podnoszenia kompetencji zawodo-
wych i spotecznych.

6 TRESCI PROGRAMOWE

CWICZENIA

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
C1 Analiza i synteza strukturalna ztozonych mechanizméw ptaskich. 2
C2 Kinematyka mechanizméw ptlaskich. 4
C3 Kinematyka manipulatoréw. 4
C4 Dynamika prosta i odwrotna mechanizméw plaskich. 4
C5 Odrabianie ¢wiczen i zaliczanie ¢wiczen zalegtych. 1

LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Analiza i synteza komputerowa strukturalna mechanizmoéow ptaskich. 2
L2 Wyznaczanie btedu prostowodnosci prostowodéw przyblizonych. 2
L3 Badanie wtasnosci kinematycznych przegubu krzyzakowego. 3
L4 Wyréwnowazanie plaskich mechanizméw dzwigniowych. 2
L5 Analiza kinematyczna metodami numerycznymi. 2
L6 Realizacja zaplanowanej trajektorii mechanizmu o dwoéch stopniach ruchliwogci. 3
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LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L7 Odrabianie i zaliczanie zalegtych laboratoriow. 1

WYKLAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W1 Struktura, ruchliwosé, analiza i synteza strukturalna mechanizméw. 2
W2 Kinematyka prosta i odwrotna mechanizméw ptaskich. 3
W3 Kinematyka prosta i odwrotna mechanizméw przestrzennych. 3
W4 Zewnetrzne 1 wewnetrzne obcigzenia mechanizmu. 1
W5 Kinetostatyka mechanizméw ptaskich. 2
W6 Tarcie w parach kinematycznych. Bilans mocy mechanizmu. 1
W7 Redukcja mas i sit. Réwnania ruchu mechanizmu. 1
W8 Wyréwnowazenie statyczne i dynamiczne mechanizmoéw. 2

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady

N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Zadania tablicowe

N4 Prezentacje multimedialne

N5 Konsultacje
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

SREDNIA LICZBA GODZIN
FORMA AKTYWNOSCI NA ZREALIZOWANIE
AKTYWNOSCI

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikajace z planu studiow 45
Konsultacje przedmiotowe 5
Egzaminy i zaliczenia w sesji 5

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajgce z nakladu pracy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 5
Opracowanie wynikow 5
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 5
Przygotowanie do egzaminu 10

SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z
CALEGO NAKLADU PRACY STUDENTA

80

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4.00

9 SPOSOBY OCENY

OCENA FORMUJACA

F1 Kolokwium
F2 OdpowiedzZ ustna

F3 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego
OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Egzamin pisemny

P2 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Wykonanie sprawozdan z é¢wiczen laboratoryjnych
‘W2 Koniecznosé uzyskania oceny pozytywnej z kazdego efektu ksztalcenia

‘W3 Ocena konicowa ustalana jest na podstawie $redniej wazonej ocen z egzaminu, é¢wiczeii i laboratorium: Ok=0.3*O1+0.3*O¢+0.

KRYTERIA OCENY

Strona 4/8



Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

EFEKT KSZTALCENIA 1

Na

OCENE 2.0

Na

OCENE 3.0

Student w zakresie 50 % - 60 % zna i rozumie podstawy teorii maszyn
i mechanizmdéw, elementy oraz wlasnosci mechanizméw a takze posiada
uporzadkowana wiedze dotyczaca maszyn wspomagajacych funkcje cztowieka.

Na

OCENE 3.5

Student w zakresie 61 % - 70 % zna i rozumie podstawy teorii maszyn
i mechanizmoéw, elementy oraz wlasno$ci mechanizmoéw a takze posiada
uporzadkowana wiedze dotyczaca maszyn wspomagajacych funkcje cztowieka.

Na

OCENE 4.0

Student w zakresie 71 % - 80 % zna i rozumie podstawy teorii maszyn
i mechanizméw, elementy oraz wlasnos$ci mechanizméw a takze posiada
uporzadkowana wiedze dotyczaca maszyn wspomagajacych funkcje cztowieka.

Na

OCENE 4.5

Student w zakresie 81 % - 90 % zna i rozumie podstawy teorii maszyn
i mechanizmoéw, elementy oraz wlasno$ci mechanizmoéw a takze posiada
uporzadkowang wiedze dotyczaca maszyn wspomagajacych funkcje cztowieka.

Na

OCENE 5.0

Student w zakresie 91 % - 100 % zna i rozumie podstawy teorii maszyn
i mechanizméw, elementy oraz wlasnos$ci mechanizmoéw a takze posiada
uporzadkowang wiedze dotyczaca maszyn wspomagajacych funkcje cztowieka.

EFEKT KSZTALCENIA 2

Na

OCENE 2.0

Na

OCENE 3.0

Student w zakresie 50 % - 60 % zna podstawowe metody modelowania i analizy
uktadéw dynamicznych. Ma wiedze dotyczaca podstaw analizy mechanizmoéw
w zakresie kinematyki i dynamiki.

Na

OCENE 3.5

Student w zakresie 61 % - 70 % zna podstawowe metody modelowania i analizy
uktadéw dynamicznych. Ma wiedze dotyczaca podstaw analizy mechanizmow
w zakresie kinematyki i dynamiki.

Na

OCENE 4.0

Student w zakresie 71 % - 80 % zna podstawowe metody modelowania i analizy
uktadéw dynamicznych. Ma wiedze dotyczaca podstaw analizy mechanizméw
w zakresie kinematyki i dynamiki.

Na

OCENE 4.5

Student w zakresie 81 % - 90 % zna podstawowe metody modelowania i analizy
uktadéw dynamicznych. Ma wiedze dotyczaca podstaw analizy mechanizméw
w zakresie kinematyki i dynamiki.

Na

OCENE 5.0

Student w zakresie 91 % - 100 % zna podstawowe metody modelowania i analizy
uktadow dynamicznych. Ma wiedze dotyczaca podstaw analizy mechanizméw
w zakresie kinematyki i dynamiki.

EFEKT KSZTALCENIA 3

Na

OCENE 2.0

Na

OCENE 3.0

Student w zakresie 50 % - 60 % potrafi zaprojektowaé zgodnie ze zalozong
specyfikacja prosty uktad mechaniczny przy wykorzystaniu systemow
komputerowego wspomagania projektowania.
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NA OCENE 3.5

Student w zakresie 61 % - 70 % potrafi zaprojektowaé zgodnie ze zalozona
specyfikacja prosty uktad mechaniczny przy wykorzystaniu systemow
komputerowego wspomagania projektowania.

NA OCENE 4.0

Student w zakresie 71 % - 80 % potrafi zaprojektowaé zgodnie ze zalozong
specyfikacja prosty uktad mechaniczny przy wykorzystaniu systemow
komputerowego wspomagania projektowania.

NA OCENE 4.5

Student w zakresie 81 % - 90 % potrafi zaprojektowaé zgodnie ze zalozona
specyfikacja prosty uktad mechaniczny przy wykorzystaniu systemow
komputerowego wspomagania projektowania.

NA OCENE 5.0

Student w zakresie 91 % - 100 % potrafi zaprojektowaé zgodnie ze zalozong
specyfikacja prosty uktad mechaniczny przy wykorzystaniu systemow
komputerowego wspomagania projektowania.

EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0 -

NA OCENE 3.0 Student W.zakresw 50 %.— 60 % rozumie potrzebe ciaglego doksztalcania sie
podnoszenia kompetencji zawodowych i spotecznych.

NA OCENE 3.5 Student W.zakre&e 61 %.— 70 % rozumie potrzebe ciagltego doksztalcania sie
podnoszenia kompetencji zawodowych i spotecznych.

NA OCENE 4.0 Student W.zakresw 71 %.— 80 % rozumie potrzebe ciaglego doksztatcania sie
podnoszenia kompetencji zawodowych i spotecznych.

NA OCENE 4.5 Student w.zakresm 81 %-— 90 % rozumie potrzebe ciaglego doksztalcania sie
podnoszenia kompetencji zawodowych i spotecznych.

NA OCENE 5.0 Student w zakresie 91 % - 100 % rozumie potrzebe ciggltego doksztalcania sie

podnoszenia kompetencji zawodowych i spotecznych.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU
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LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Gronowicz A., Miller S. — Mechanizmy metody tworzenia rozwigzan alternatywnych katalog schematow
strukturalnych i kinematycznych, Wroctaw, 1997, Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej
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ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT DO SZCZEGOLO- CELE TRESCI NARZEDZIA
KSZTALCENIA | ' CH EFEKTOW o mpMIoTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE SPOSOBY OCENY
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
K1 W05
K1_WIi2 C1C2C3C4C5
K1 UBO06 L1L2L3L4L5
EK1 K1 U003 Cel 1 L6 L7 W1 W2 N1 N2 N3 N4 N5 | F1 F2 F3 P1 P2
K1 UP02 W3 W4 W5 W6
K1 _Ko01 W7 W8
K1 Ko7
K1_W05
K1 Wi2 C1C2C3C4C5
K1 UBO06 L1L2L3L4L5
EK2 K1 U003 Cel 1 L6 L7 W1 W2 N1 N2 N3 N4 N5 | F1 F2 F3 P1 P2
K1_UP02 W3 W4 W5 W6
K1 KO01 W7 W8
K1 Ko7
K1 W05
K1 W12 C1C2C3C4C5
K1 UBO06 L1L2L3L4L5
EK3 K1 U003 Cel 1 L6 L7 W1 W2 N1 N2N3 N4 N5 | F1F2F3P1P2
K1_UP02 W3 W4 W5 W6
K1 KO01 W7 W8
K1 Ko7
K1 W05
K1 W12 C1 (2 C3C4C5
K1 _UBO06 L1L2L3L4L5
EK4 K1_U003 Cel 1 L6 L7 W1 W2 | NIN2N3N4N5 | F1F2F3P1P2
K1_UP02 W3 W4 W5 W6
K1 KO01 W7 W8
K1 Ko7
11 WYKAZ LITERATURY

[2 | Morecki A., Knapczyk J., Kedzior K. — Teoria mechanizmow i maszyn, Warszawa, 2002, WNT

[3 | Craig J. — Wprowadzenie do robotyki mechanika i sterowanie, Warszawa, 1993, WNT

[4 | Felis J., Jaworowski H., Cieslik J. — Analiza mechanizmdw, Krakow, 2004, Uczelniane Wydawnictwa

Naukowo-Dydaktyczne
[5 | Knapczyk J. — Zarys robotyki, Nowy Sacz, 2015, NOVA SANDEC
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LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1 ] Fraczek J., Wojtyra M. — Kinematyka uktadow wielocztonowych, Warszawa, 2008, WNT

[2 | Mlynarski T., Listwan A., Pazderski E. — Teoria mechanizmow i maszyn cz. III - Analiza kinematyczna
mechanizmow, Krakow, 1992, Wydawnictwo Plotechniki Krakowskiej

[3 | Knapczyk J., Morecki A. — Podstawy robotyki- teoria i elementy manipulatoréw i robotéw, Warszawa, 1993,
WNT

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr hab. inz., prof. PK Grzegorz, Jozef Tora (kontakt: grzegorz.tora@pk.edu.pl)

OSsoOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr hab. inz. Grzegorz Tora (kontakt: tora@mech.pk.edu.pl)

2 dr inz. Stefan Chwastek (kontakt: chwastek@mech.pk.edu.pl)
3 mgr inz. Witold Trzaska (kontakt: wtrzaska@mech.pk.edu.pl)
4 mgr inz. Artur Gawlik (kontakt: agawlik@mech.pk.edu.pl)

5 mgr inz. Damian Brewczynski (kontakt: brewczyn@mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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