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KARTA PRZEDMIOTU

obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2019/2020

Wydziat Inzynierii Elektrycznej i Komputerowe;j
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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Automatyka serwosysteméw w robotyce

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WIEIiK INFOTRON oIIS PW1 19/20
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty wybieralne
LiczBAa pUNKTOW ECTS 4.00
SEMESTRY 2

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIA
SEMESTR WYKLADY CWICZENIA LABORATORIA KOMPUTERO- PROJEKTY
WE
2 15 0 0 30 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Rozszerzenie wiedzy studentow dotyczacej dzialania silnikow reluktancyjnych, skokowych, BLDC, tarczo-
wych i uktadéw napedowych z mikrosilnikami.

Cel 2 Zapoznanie studentow z problematyka regulacji automatycznej serwonapedéw, rodzajow sprzezen zwrotnych,
metod pomiaréw: pozycji, predkosci, pradéw, napiec.

Kod archiwizacji:
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Cel 3 Rozszerzenie wiedzy studentéw dotyczacej ukladéw przeniesienia napedu z mikrosilnikéw na uklady wyko-
nawcze.

Cel 4 Zapoznanie studenta z zastosowaniem specjalizowanych sterownikow scalonych w sterowaniu serwonapedami.

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNO§CI I INNYCH
KOMPETENCJI
1 Znajomosé ukladéw elektromechanicznych, maszyn elektrycznych, automatyki oraz elektroniki.

2 Znajomos¢ srodowiska MATLAB/Simulink.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Student posiada poglebiona wiedze dotyczaca dziatania silnikow reluktancyjnych, skokowych, BLDC,
tarczowych.

EK2 Wiedza Student zna budowe ukladow z serwonapedami i problematyke przeniesienia napedu z mikrosilnikow
na uktady wykonawcze.

EK3 Umiejetnosci Student potrafi dobra¢ metody sterowania mikrosilnikow w uktadach napedowych robotéow
i manipulatoréw.

EK4 Umiejetnosci Student potrafi zastosowaé¢ specjalizowane sterowniki scalone w budowie ukladow wykorzy-
stujacych serwonapedy.

6 TRESCI PROGRAMOWE

LLABORATORIA KOMPUTEROWE

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

K1 Analiza przeniesienia napedu z mikrosilnika na element wykonawczy. 10

K2 Uktad suwnicy o dwoch stopniach swobody z silnikami krokowymi i sterowaniem 10
pozycyjnym.

K3 Badanie dynamiki pojazdu z serwonapedem. 10

WYKLADY

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Budowa i zasada dzialania podstawowych typ6éw mikrosilnikéw stosowanych
W1 w napedach robotow, ich wtasciwosci, metody regulacji (silniki reluktancyjne, 5
skokowe, BLDC, tarczowe).

Uktady wykorzystujace serwonapedy. Specyficzne wymagania dotyczace uktaddw
napedowych stosowanych w robotach i manipulatorach: rodzaje obciazeni, sposoby
przeniesienia napedu, rodzaje sprzezeni zwrotnych w ukladach napedowych
robotéw i manipulatorow. Metody sterowania serwonapedow.
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WYKLADY
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Metody pomiaru pozycji, predkosci, pradow i napie¢ w serwonapedach. Uktady
w3 o . 3
sterownikéw scalonych dedykowane do budowy serwonapedow.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1 Dyskusja
N2 Prezentacje multimedialne

N3 Cwiczenia laboratoryjne

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 studiow 45
Konsultacje przedmiotowe 45
Egzaminy i zaliczenia w sesji 2

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajgce z nakladu p

racy studenta, w tym:

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

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 129
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Kolokwium
F2 Odpowiedz ustna

F3 Sprawozdanie z é¢wiczenia laboratoryjnego
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OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Uzyskanie pozytywnych ocen formutujacych

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1
NA OCENE 3.0 Student zna budowe i zasade dzialania podstawowych typdéw silnikéw
stosowanych w serwonapedach.
Student zna budowe i zasade dzialania podstawowych typow silnikéw
NA OCENE 4.0 . -
stosowanych w serwonapedach i potrafi sformutowaé¢ ich model matematyczny.
Student zna budowe i zasade dzialania podstawowych typow silnikoéw
NA OCENE 5.0 stosowanych w serwonapedach i potrafi sformutowaé¢ ich model matematyczny
oraz potrafi poprawnie dobiera¢ parametry modeli.
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 3.0 Student zna budowe podstawowych typow serwonapedow.
Student zna budowe podstawowych typéw serwonapeddw oraz problematyke
NA OCENE 4.0 Lo . o
przeniesienia napedu z mikrosilnikéw na uktady wykonawcze.
Student zna budowe podstawowych typow serwonapeddéw oraz problematyke
NA OCENE 5.0 przeniesienia napedu z mikrosilnikéw na uktady wykonawcze. Potrafi
zaimplementowaé serwonaped w obiekcie (np. w robocie samobieznym).
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 3.0 Student potrafi scharakteryzowa¢ podstawy sterowania serwonapedow
w ukltadach napedowych.
NA OCENE 4.0 Student Wykaque sie szer(?klml umiejetnosciami w zakresie wyboru metod
sterowania serwonapedami.
NA OCENE 5.0 Stu.dent potrafi zas:cosowac’ metody sterowania serwonapedéw do rozwigzania
zlozonych problemow.
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 3.0 Student potrafi okresli¢ Wl&?ClWO'SCI. p}rzykladowych sterownikéw scalonych
dedykowanych do danych mikrosilnikdw.
Student wykazuje sie umiejetnoscia w zakresie wykorzystywania sterownikow
NA OCENE 4.0 , L. . .
scalonych w serwonapedach oraz potrafi wybra¢ odpowiednie rozwigzania.
NA OCENE 5.0 Student pf)traﬁ z:ixpro‘]ektowac serwonaped w oparciu o wybrany sterownik
scalony mikrosilnika.
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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 K_W03 K_WO08 Cel 1 K1 K2 K3 W1 N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3
EK2 K_W06 K_W08 Cel 2 Kl K%\g?’ W2l N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3
EK3 K_U10 K_Ul11 Cel 3 K1 K2 K3 W2 N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3
EK4 K_U01 K_U10 Cel 4 K1 K2 K3 W3 N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3
11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA
[1 | Cameron H. — Programowanie robotéw, Gliwice, 2017, Helion

[2 | Kluszczynski K. — Od elektromechaniki do mechatroniki, Gliwice, 2012, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej

[3 | Kozlowski K. i inni — Modelowanie i sterowanie robotéw, Warszawa, 2017, Wydawnictwo naukowe PWN

[4 ] Sochocki R. — Mikromaszyny elektryczne, Warszawa, 1996, Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej

[5 | Drozdowski P. — Wprowadzenie do napedéw elektrycznych, Krakow, 1988, Politechnika Krakowska

[6 | Praca zbiorowa — Motor Drive and Control Solutions, Miejscowosé, 2017,

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH
OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Zbigniew Szular (kontakt: zszular@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Zbigniew Szular (kontakt: zszular@pk.edu.pl)

2 mgr inz. Dariusz Cholewa (kontakt: dcholewa@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot)

(dziekan)
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PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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