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Kierunek

w zakresie

Mechanika i Budowa Maszyn

CAE Komputerowe wspomaganie prac inZynierskich

Poziom studiow

studia pierwszego stopnia

Profil studiow

ogolnoakademicki

Forma studiéw

studia stacjonarne

Semestr / semestry 6
Przynaleznost do grupy zajeé Grupa zaje¢ z zakresu CAE K{)mptfterowe wspomaganie prac

inzynierskich
Status przedmiotu do wyboru
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Forma zajgc¢ zajeé Liczba punktow ECTS

dydaktycznych
Formy realizacji zajg¢ dydaktycznych, wymiar, Wyktad 15[h]
punkty ECTS

Projekt 15[h] 2 ECTS
........ .. ["]

Powigzanie przedmiotu

przedmiot powiqzany z prowadzonymi badaniami

naukowymi, stuzy zdobywaniu przez studenta
z profilem studiow poglebionej wiedzy oraz umiejetnosci prowadzenia| 1ECTS
badan
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Z uprawnieniami uzy | zqoywanii - praez P T 2ECTS
inzynierskich
z dyscypling Inzynieria mechaniczna 2ETCS
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Wymagania wstgpne

mechanika techniczna, wytrzymatos¢ materiatow, konstrukcja i

eksploatacja maszyn
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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC DYDAKTYCZNYCH,

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE




Cel ksztalcenia:

Nabycie umiejetnosci klasyfikacji robotow przemystowych oraz
wykonywania wstgpnych obliczen projektowych robotow
\przemystowych z zastosowaniem komputerowego wspomagania
projektowania maszyn.

Treséci programowe:

TreSci zaje¢ sa powigzane z badaniami

naukowymi.

prowadzonymi

Wykiad:

Klasyfikacja robotow przemystowych. Mechaniczne, hydrauliczne,
pneumatyczne i elektryczne zespoly napedowe. Przekladnie
robotow przemystowych o przeloZeniu stalym i zmiennym.
Chwytaki i manipulatory robotow. Sterowanie pozycyjno—sitowe.
Metody rozpoznawania otoczenia. Jezyki  programowania
robotow. Zagadnienia projektowania robotow przemyslowych.
Przykltady rozwigzan konstrukcyjnych robotow przemystowych.
Komputerowe wspomaganie projektowania robotow
przemystowych.

Laboratorium:

Dobor i obliczanie elementow uktadu napedowego robota
\przemystowego. Komputerowe wspomaganie projektowania
robotow przemystowych.

Metody dydaktyczne (ksztatcenia):

—metody podajgce (wyklad informacyjny, prelekcja, odczyt),

— metody  problemowe  (wykiad  problemowy,  wyklad
konwersatoryjny),

— metody aktywizujgce (metoda przypadkow, metoda sytuacyjna,
dyskusja dydaktyczna),

— metody programowane (z wykorzystaniem komputera),

metody praktyczne (pokaz, ¢wiczenia rachunkowe, metoda

projektow).

Rygor zaliczenia, kryteria oceny osiagnigtych
efektow uczenia si¢, sposob obliczania oceny
koncowe;j:

Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest osiggniecie wszystkich
wymaganych efektow ksztalcenia okreslonych dla danego
\przedmiotu. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich form zajec
wchodzgcych w skiad danego przedmiotu jest rownoznaczne z
jego zaliczeniem i zdobyciem przez studenta liczby punktow ECTS
\przyporzgdkowanej temu przedmiotowi. Sposob obliczenia oceny
koncowej z przedmiotu okreslony zostat uchwatq rady wydziatu.
Wyktad: Srednia arytmetyczna ocen uzyskanych przez studenta za
kolokwia.

Laboratorium: ocena koncowa z wykonanego projektu.

Elementy dodatkowe. aktywnos¢ na zajeciach, samodzielnos¢
pracy.

Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i formy zajec Z/tl’:li(:g\%lv g:;zgliagé
Numer Opis efekt('m{ uczenia si¢ dla _
ofektu przedmlotg (PEU) . Klerunkoyvy .efekt . For_ma B Metody_
uczenia Student,_ ktory z_ahczy1 przedmlot uczenia sie Forma zajeé WeryflkaCJl spr_awdzanla
o (W) zna i rozumie/ (U) potrafi /(K) (KEU) (zaliczen) i oceny
jest gotéw do:
Klasyfikuje roboty na podstawie ich| K_WG09+++K_WG17+ zaliczenie .
wi budo>\//vy iJzastosow);nia. i K WG19+++ wyklad na ocene kolokwium
K_WG09+++
. e K_WG19+++
W2 Wie jak zbudowane sq i dzialajq roboty K:WGO6++ wyktad zaliczenie | kolokwium
przemystowe. K_WG08++ na oceng
K_WG10+
Potrafi  dobra¢  uktad napedowy| K_UWO02++
Ul |z silnikiem elektrycznym prqdu statego| K_UWOQO7++ laboratorium | zaliczenie projekt
do napedu robota. K_UWO08++ na oceng
U2 |Potrafi  wykonaé  projekt  ukfadu| K UW10+++ laboratorium | zaliczenie projekt




napedowego robota. K_UW02++ na oceng
, . K_KOO01+++ . udzial w ocena
K1 |Potrafi pracowaé w grupie. K_KO02++ laboratorium sajeciach werbalna
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Naktad pracy studenta potrzebny do osiagniecia zaktadanych efektow uczenia si¢ — bilans punktow ECTS

Obcigzenie studenta [h]

Zajecia bez
Udziat w zajeciach, aktywnoé¢ Inne godz. nauczyciela- Zajecia
kontaktowe praca wlasna dydaktyczne
(IGK) studenta y
(ZBN)

Udziat w wyktadach X X 15 [h]
Udziat w ¢wiczeniach projektowych X X 15 [h]
Udziat w konsultacjach 2 [h] X X
Przygotowanie do wyktadow/¢wiczen 14 [h]

. . . X X
Przygotowanie do zaliczenia 41h]

Sumaryczne obciazenie praca studenta

2 [h]/0,L ECTS

18 [n)/0,7 ECTS

30 [h])/ 1,2 ECTS

Punkty ECTS za przedmiot

50 [h] /2 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi




