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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Inzynierii Zarzadzania

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Mechanika 1011101221011000143
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Inzynieria Bezpieczenstwa - studia stacjonarne | | (brak) 1/2

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopien stacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 30  Cwiczenia: 15 Laboratoria: -  Projekty/seminaria: - 3
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogolnouczelniany, z innego kierunku)
(brak) (brak)

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

prof. dr hab. inz. Janusz Mielniczuk
email: Janusz.Mielniczuk@put.poznan.pl
tel. +48 61 6652207

Wydziat Maszyn Roboczych i Transportu
ul. Piotrowo, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Podstawowe wiadomosci z matematyki i fizyki.
1 Wiedza:

L . . | Student posiada umiejetnos¢ rozwigzywania elementarnych probleméw w oparciu o posiadang
2 Umiejetnosci: | wiedze.

3 Kompetencje | Student jest kreatywny i konsekwentny rozwigzujgc problemy.
spoteczne

Cel przedmiotu:

Nauczenie teoretycznych i praktycznych podstaw w zakresie mechaniki stosowanej w celu rozwigzywania wybranych
probleméw.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Student ma wiedze z zakresu mechaniki obejmujacg réwnowage sit, tarcie, ruch postepowy, obrotowy i ptaski, rozcigganie,
Sciskanie i skrecanie pretéw, sity wewnetrzne, normalne i thgce oraz momenty gnace. - [K1A_WO07]

2. Student ma podstawowg wiedze o cyklu zycia produktéw, urzgdzen, obiektdw, ukladéw i systemow technicznych. -
[K1A_W19]

3. Student zna podstawowe metody i techniki stosowane w technice. - [K1A W23]

Umiejetnosci:

1. potrafi pozyskiwac¢, integrowac, interpretowa¢ informacje z literatury, baz danych oraz innych wiasciwie dobranych zrédet,
takze w jezyku angielskim lub innym jezyku obcym uznawanym za jezyk komunikacji miedzynarodowej w zakresie Inzynierii
Bezpieczenstwa; a takze wycigga¢ wnioski oraz formutowac¢ i uzasadniac opinie. - [K1A_U01]

2. Student potrafi wykorzysta¢ metody analityczne i symulacyjne do formutowania i rozwigzywania zadan inzynierskich -
[K1A_U09]

3. Student potrafi dokona¢ krytycznej analizy sposobu funkcjonowania i oceni¢ istniejgce rozwigzania techniczne, w
szczegodlnosci maszyny, urzgdzenia, obiekty, systemy, procesy i ustugi. - [K1A_U13]

Kompetencje spoteczne:

1. Student ma $wiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wiasng oraz gotowos$é podporzgdkowania sie zasadom pracy w
zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania. - [K1A_KO03]

2. Student potrafi dostrzega¢ zaleznosci przyczynowo skutkowe w realizacji postawionych celéw i rangowac¢ istotnos¢
alternatywnych bgdz konkurencyjnych zadan. - [K1A KO04]
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Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadow: na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczace materiatu przerobionego na wczesniejszych
wyktadach.

b) w zakresie zaje¢ laboratoryjnych: na podstawie kolokwiéw zaliczeniowych.

Ocena podsumowujgca:
a) w zakresie wyktadéw: egzamin pisemny
b) w zakresie ¢wiczen: na podstawie ocen uzyskanych z kolokwiéw zaliczeniowych.

Tresci programowe

Ptaski uktad sit zbieznych, warunki réwnowagi sit. Tarcie - rodzaje, wspotczynnik tarcia. Predkos$¢ i przyspieszenie.
Twierdzenie o rzucie predkosci na prostg sztywng. Ruch postepowy i ruch obrotowy ciata sztywnego. Ruch ptaski ciata
sztywnego, chwilowy srodek obrotu. Zasady dynamiki. Dynamiczne réwnania ruchu punktu. Wahadto matematyczne. Zasada
D'Alemberta dla punktu. Przemieszczenia i odksztalcenia. Rozcigganie i $ciskanie pretéw pryzmatycznych. Skrecanie pretéw
o przekroju kotowym. Wykresy momentéw skrecajgcych. Sity wewnetrzne w pretach. Sity normalne i tngce, momenty gnace.
Zginanie pretow. Teoria zginania prostego czystego.

Obwody elektryczne pradu statego i przemiennego. Moc i energia w obwodach jednofazowych i tréjfazowych. Transformator.
Maszyna szeregowa i bocznikowa pradu statego oraz asynchroniczna i synchroniczna pradu przemiennego. Silniki
elektryczne. Napedy i mikronapedy elektryczne. Elementy potprzewodnikowe. Sposoby wytwarzania drgan elektrycznych,
generatory. Ukfady prostownikowe i zasilajgce. Uktady dwustanowe i cyfrowe. Elektroniczne uktady (analogowe i cyfrowe)
pomiarowe i napedowe. Elementy techniki mikroprocesorowej. Budowa uktadéw mechatronicznych. Funkcjonalny opis
uktadéw mechatronicznych. Integracja poduktadéw mechanicznych, hydraulicznych, elektrycznych i informatycznych w
ztozone systemy mechatroniczne. Sensory i aktuatory. Uktady regulacji automatycznej. Sprzezenie zwrotne. Regulatory.
Modelowanie i analiza proceséw regulacji. Stabilnos¢ i jakos¢ regulaciji.

Literatura podstawowa:

Literatura uzupetniajaca:

Bilans nakladu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢é Czas (godz.)
1. Udziat w wyktadach 30
2. Udziat w ¢wiczeniach 15
3. Przygotowanie do egzaminu 15
4. Przygotowanie do ¢éwiczen 7
5. Przygotowanie do kolokwiéw zaliczeniowych 15
6. Egzamin 2
7. Omowienie egzaminu 2
Obciazenie praca studenta
forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 86
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 49
Zajecia o charakterze praktycznym 15
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