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Zalacznik nr 7
do Zarzadzenia Rektora nr 10/12
z dnia 21 lutego 2012r.

KARTA MODULU / KARTA PRZEDMIOTU

Kod modutu

Nazwa modutu

Napedy elektryczne robotyki

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Electric Drives in Robotics

Obowigzuje od roku akademickiego

2011/12

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Elektrotechnika

Poziom ksztatcenia

| stopien
(I stopien / Il stopien)

Profil studiow

Ogodlnoakademicki
(ogdlno akademicki / praktyczny)

Forma i tryb prowadzenia studiow

Niestacjonarne

(stacjonarne / niestacjonarne)

Specjalnos¢

Przedmiot kierunkowy

Jednostka prowadzgca modut

Katedra Energoelektroniki

Koordynator modutu

dr inz. Jarostaw Rolek

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku
przedmiotow

Przedmiot kierunkowy
(podstawowy / kierunkowy / inny HES)

Status modutu

nieobowigzkowy
(obowigzkowy / nieobowigzkowy)

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiow
- semestr

Semestr VIII

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

Semestr zimowy
(semestr zimowy / letni)

Wymagania wstepne

Naped elektryczny; maszyny elektryczne 1,2;
podstawy energoelektroniki 1,2; teoria obwodéw

1,2,3; teoria sterowania; podstawy automatyki
(kody modutéw / nazwy modutéw)

Egzamin ne
(tak / nie)
Liczba punktéw ECTS 6
Forma . . wyktad ¢éwiczenia | laboratorium projekt inne
prowadzenia zajeé
w semestrze 16 godz. 16 godz.
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C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Celem modutu jest zapoznanie studentéw z wtasciwosciami, wymaganiami i

Cel charakterystykami silnikéw wykonawczych stosowanych w robotyce oraz z podstawowymi
modutu | uktadami sterowania napedami robotéw i uktadow zrobotyzowanych.
(3-4 linijki)
Forma
Ssymbol provv_adz odniesienie do odniesienie do
>;mkt0 Efekty ksztatcenia enia efektow efektow
etektu (wz/c?}l(/?:/in kierunkowych obszarowych
ne)
Ma uporzadkowang wiedze w zakresie wtasciwosci K_W02,K_WO0
statycznych i dynamicznych wymaganych w 4 T1A WO1
W01 silnikach wykonawczych robotéw i uktadéw wil K_W06,K_WO0 T1 A:WOZ
zrobotyzowanych 7 T1A W07
K_W11,K_W1 -
7
Ma podstawowg wiedze o strukturze uktadu T1A W01
W_02 | napedowego robota. w/l g_WlB,K_Wl T1A W02
T1A W07
Ma zasadniczg wiedze w zakresie nowoczesnych K W11 K W1 T1A W01
W_03 | napeddéw robotéw z silnikami typu DD w/l 3K Wi7_ T1A W02
- T1A WOQO7
U o1 Posiada umiejetnosé doboru wiasqwego silnika Wil K UO1 T1A UOL
napedowego do danego mechanizmu roboczego - -
Posiada zdolno$¢ oceny wtasciwosci statycznych i K U08
U_02 | dynamicznych wymaganych od napedu w danym w/l K_Ulo, T1A UO08
uktadzie zrobotyzowanym —
U_03 Potrafi dobra¢ wiasciwe uktady pomiarowe do wil K U16 T1A Ul4
uktadu napedowego ukfadu zrobotyzowanego - -
K_o1 Rozum|’e potrzebg uczenia sig przez cate zycie Wil K_KO1 T1A_KO1
szczegolnie w dziedzinie uktadow napedowych
Ma swiadomos$¢ waznosci i rozumie
pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci
K 02 mzymerskl_ej w obs;e_zrze ukiadow’napedpwych i wil K_K02 T1A_KO2
automatyki, w tym jej wptywu na srodowisko, i
zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za
podejmowane decyzje
kK_03 | Potrafi wspoétdziatac i pracowac w grupie wil K_K04 T1A KO3

Tresci ksztalcenia:

1. Tresci ksztalcenia w zakresie wyktadu

Odniesienie do

Nr Tresci ksztatcenia efektow
wyktadu ksztalcenia dla
modutu
1 Omowienie i wyjasnienie wlasciwosci dynamicznych jakie muszg spetniaé¢ W_01, W_02
silniki wykonawcze stosowane w robotach i uktadach zrobotyzowanych U 01U_02

K 01K 02
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2,3 Omowienie zasad dziatania, charakterystyk statycznych i dynamicznych W_01, W_02
silnikéw wykonawczych stosowanych w robotyce W_03U_01
U 02K 01
K 02
4,5 Przyktady rozwigzan uktadow sterowania i zasilania typowych uktadéw W_01, W_02
napedowych robotyki W_03U 01
U 02K 01
K_02
6,7 Omowienie struktur sterowania uktadami napedowymi robotéw i uktadéw W_01, W_02
zrobotyzowanych. Proste przyktady wyznaczania niektérych parametréw W_03U_01
podzespotéw sterowania. U 02U _03
K_01 K_02
8,9 Regulatory i ich charakterystyki stosowane w uktadach regulacji W_01, W_02
potozeniowe;j. W_03U_02
U 03K 01
K 02
10,11 | Zagadnienie zwigkszenia wydajnosci i szybkosci dziatania uktadow W_01, W_02
zrobotyzowanych i $rodki do tego prowadzace. Potrzeba wprowadzania W_03U_02
napedéw typu DD w uktadach zrobotyzowanych U 03K 01
K 02
12 Omowienie podstawowych rozwigzan uktadéw napedowych z silnikami DD | W_03 U_02
U 03K 01
K_02
13,14 | Omowienie nowoczesnych systemow sterowania uktadéw napedowych z W_02 W_03
silnikami DD, zapewniajgcych wysokg predkosé dziatania tych uktadéw. U_02U_03
K_01 K 02
15 Przyktady zastosowan nowoczesnych uktadéw napedowych z silnikami typu | W_02 W_03
DD, ktére mogg by¢ sktadane z typowych modutéw. U_02U_03
K_01 K 02
2. Tresci ksztalcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
Odniesienie
erzzj_ec Tresci ksztalcenia :::;f:;ﬁ:;
dla modutu
1/2 Silnik krokowy w uktadach napedowych robotyki — badania laboratoryjne W_01WwW_02
W_03 U_02
U 03K 01
K_02 K_03
3/4 Dobér parametréw regulatora PID w uktadzie napedowym —badania W_01,
symulacyjne(MatLab, PSpice) i laboratoryjne W_02W_03
U_02 U_03
K_01 K_02
K_03
5/6 Badania symulacyjne struktur sterowania uktadéw napedowych W_01,
W_02WwW_03
U 02U _03
K_01 K_02
K_03
7/8 Termin odrébczy

3. Charakterystyka zadan projektowych
4. Charakterystyka zadan w ramach innych typéw zaje¢ dydaktycznych
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Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

efektu (sposob sprawdzenia, w tym dla umiejetno$ci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)
w o1 | Kolokwium, laboratorium

W_02 Kolokwium, laboratorium

w_os Kolokwium, laboratorium

u_o1 laboratorium

u_oz laboratorium

u_os laboratorium

K_Ol Kolokwium, laboratorium

K_02 Kolokwium, laboratorium

K_03

Kolokwium, laboratorium
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Bilans punktéw ECTS

Rodzaj aktywnosci

obciazenie studenta

Udziat w wyktadach

16 godz.

Udziat w ¢wiczeniach

Udziat w laboratoriach 16 godz.
Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 2 godz.
Udziat w zajeciach projektowych

Konsultacje projektowe

Udziat w egzaminie

Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela | 34
akademickiego (suma)
Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje na zajeciach

wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 1,36

(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)

Samodzielne studiowanie tematyki wyktadéw 36 godz.
Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen

Samodzielne przygotowanie sie do kolokwidw 20 godz.
Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow 25 godz.
Wykonanie sprawozdan 20 godz.
Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium 15 godz.
Wykonanie projektu lub dokumentacji

Przygotowanie do egzaminu

Liczba godzin samodzielnej pracy studenta é&n?a)gOdZ.
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje w ramach

samodzielnej pracy 4,64

(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)

Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 150 godz.
Punkty ECTS za modut o 6

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta

Naklad pracy zwiazany z zaj¢ciami o charakterze praktycznym 76 godz
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi '
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje w ramach zajeé

o0 charakterze praktycznym 3,04

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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