POLITECHNIKA KRAKOWSKA
IM. TADEUSZA KOSCIUSZKI

KARTA PRZEDMIOTU

obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2024 /2025

Wydziat Mechaniczny

Kierunek studiéw: Pojazdy Samochodowe Profil: Ogolnoakademicki
Forma sudiéw: stacjonarne Kod kierunku: S
Stopien studiéw: Il

Specjalnosci: Budowa i badania pojazdéw samochodowych,Diagnostyka i eksploatacja pojazdéw samochodowych

1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Naped i sterowanie maszyn roboczych

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WM POJSAM olIS B18 24/25
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 2.00

SEMESTRY 1

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
1 15 0 15 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie sie z nowoczesnymi uktadami napedowymi oraz wybranymi metodami projektowania i modelo-
wania analogowych i cyfrowych uktadéw sterowania maszyn mobilnych.

Kod archiwizacji:



P
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Znajomos¢ wiadomosci z zakresu: podstaw automatyki, napedu i sterowania hydraulicznego i pneumatycznego.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza M2 W12 Absolwent zna perspektywy i trendy rozwoju konstrukcji maszyn, urzadzen i materia-
t6w, mechaniki teoretycznej, wytrzymalosci materiatéw, termodynamiki, mechaniki ptynéw, w najwiekszym
stopniu w zakresie wybranej specjalnosci inzynierskiej, jak rowniez w zakresie ogdlnej inzynierii mechanicznej;
perspektywy rozwoju programéw symulacyjnych, wspomagajacych prace inzynierskie w zakresie diagnostyki
i projektowania.

EK2 Wiedza P2 W19Absolwent zna uktady mechatroniczne zaawansowanych zespoléw napedowych pojazdow
oraz systemoéw bezpieczeiistwa czynnego i biernego, modelowanie ukladéw mechatronicznych, systemy tele-
matyczne w transporcie.

EK3 Umiejetnosci M2 U09 Absolwent potrafi opracowaé¢ program lub wykorzystaé istniejacy program symulacji
komputerowej do zagadnien w zakresie inzynierii mechanicznej, szczegbdlnie w zakresie swojej specjalnosci oraz
zinterpretowaé¢ dane uzyskane na drodze symulacji komputerowej.

EK4 Umiejetnosci M2 U1l Absolwent potrafi opracowa¢ model matematyczny zjawisk fizycznych wystepuja-
cych w podstawowych zagadnieniach inzynierskich mechaniki, podstaw konstrukcji maszyn, wytrzymalosci
materialow, termodynamiki i mechaniki plynéw oraz rozwiazywaé¢ postawione problemy inzynierskie z tych
dziedzin za pomoca narzedzi obliczeniowych, analitycznych i symulacji komputerowej procesdéw rzeczywistych.

6 TRESCI PROGRAMOWE

LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Badanie wtasciwosci hydrostatycznego napedu "load-sensing" wraz z poréwnaniem 4

réznych elektro - hydraulicznych ukladéw sterowania predkoscia.

Opracowanie i przetestowanie analogowo - cyfrowego algorytmu sterowania
L2 trajektoria osprzetu koparki, ocena wplywu struktury i parametréw regulatora na 6
dokltadnos$é pozycjonowania.

Programowanie sterownika Plus +1 i weryfikacja poprawnosci na stanowisku

L3 doswiadczalnym. g
WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Zaawansowane systemy sterowania w ukltadach z napedem hydraulicznym: uktady
W1 load sensing, uktady z jednostkami sterowanymi elektro-hydraulicznie. Elementy 4
wykonawcze i ich sterowniki zaréwno analogowe jak i cyfrowe.
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WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W2 Modelowanie i symulacja cyfrowa dynamiki mechatronicznych ukltadow 5
napedowo-sterujacych maszyn roboczych.
Struktury i algorytmy sterowania napedéw mechanizmu jazdy maszyn mobilnych
W3 takich jak tadowarki, wozki widlowe. Napedy hybrydowe spalinowo-hydrauliczne, 4
spalinowo-elektryczne z uwzglednieniem zagadnien zarzadzania energia.
W4 Uktady podnoszenia masy z silnikami liniowymi i obrotowymi kontrola predkosci 9
ruchu. Systemy wazaco - ostrzegawcze i monitorujaco - zabezpieczajace.
Przyktady uktadéw automatyzacji stosowane w maszynach budowlanych
W5 drogowych i rolniczych: uktady wspomaganie procesu prowadzenia narzedzia 3
skrawajacego, uklady monitorujace i diagnostyczne.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyklady

N2 Cwiczenia laboratoryjne
N3 Praca w grupach

N4 Konsultacje

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiéw 30
Konsultacje przedmiotowe 3
Egzaminy i zaliczenia w sesji 2

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakltadu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 15
Opracowanie wynikow 5

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 5

SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 60
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00
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9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Cwiczenie praktyczne
F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

F3 Kolokwium

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Ocena koncowa ustalana jest na podstawie sredniej wazonej ocen (punktow) ze wszystkich przeprowadzonych
form zaliczenia: 0,4F14-0,2F2+0,4F3

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 Nie spelia kryterium na oceng 3,0.

Student, ktory zaliczyt przedmiot potrafi wymienié i opisaé¢ struktury
przyktadowych ukladéw napedowo - sterujacych maszyn mobilnych oraz
elementéw hydraulicznych, elektrycznych i pneumatycznych wchodzacych w ich
sktad.

NA OCENE 3.0

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 Nie speklia kryterium na ocene 3,0.

Student, ktory zaliczyl przedmiot zna analogowe i cyfrowe techniki przesytania

NA OCENE 3.0 , . , . . .
sygnaléw pomiedzy poszczegbdlnymi czltonami struktury sterowania maszyn.

EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 2.0 Nie spelia kryterium na ocene 3,0.

Student, ktory zaliczyl przedmiot zna przyktadowy system oprogramowania do
modelowania dynamiki uktadéw napedowych maszyn i potrafi dokonaé¢

NaA OCENE 3.0 krytycznej oceny rozwiazan technicznych z obszaru napedu i sterowania maszyn,
z wykorzystaniem zaréwno wynikéw obliczenn numerycznych jak i badan
eksperymentalnych.

EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0 Nie spetnia kryterium na ocene 3,0.

Student, ktory zaliczyt przedmiot umie zbudowaé proste modele matematyczne
Na OCENE 3.0 uktadéw z réznymi rodzajami napedéw oraz opracowaé przyktadowe algorytmy
sterowania maszyn w oparciu o oprogramowania symulacyjne.
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10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 Cel 1 LI W1 W3 W4 N1 N2 N4 F3 P1
W5
L1 L2 W1 W3
EK2 Cel 1 W4 W5 N1 N2 N3 N4 F1 F3 P1
EK3 Cel 1 L2 L3 W2 N1 N4 F1 F2 P1
EK4 Cel 1 L2 W2 N1 N2 N3 N4 F1F2P1

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 ] Praca zbiorowa pod redakcja Jana Szlagowskiego — Automatyzacja pracy maszyn roboczych, Warszawa,
2010, WKL

[2 | AutorHeimann B., Gerth W., Popp K. — Mechatronika, Komponenty metody przyktady, Warszawa, 2001,
PWN

[3 | Borkowski W., Konopka S., Prochowski L. — Dynamika maszyn roboczych, Warszawa, 1996, WNT

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1 ] Szydelski Z. — Naped i sterowanie hydrauliczne, Warszawa, 1999, WKL

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Janusz, Piotr Pobedza (kontakt: janusz.pobedza@pk.edu.pl)

OsoBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Artur Gawlik (kontakt: artur.gawlik@mech.pk.edu.pl)

2 dr inz. Pawel Walczak (kontakt: pawel.walczak@mech.pk.edu.pl)

3 mgr inz. Artur Guzowski (kontakt: artur.guzowski@mech.pk.edu.pl)

4 mgr inz. Kinga Garbo$ (kontakt: kinga.garbos@mech.pk.edu.pl)
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13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy osob prowadzacych przedmiot)
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