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Kierunek studiow
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Profil studiow
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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow

Status przedmiotu

Jezyk prowadzenia zajec

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr

Wymagania wstepne

Naped elektryczny; maszyny elektrycz-
ne 1,2; podstawy energoelektroniki 1,2;
teoria obwodow 1,2,3; teoria sterowa-

nia; podstawy automatyki

Egzamin (TAK/NIE)

Liczba punktéw ECTS

E:’;vrcaa dzenia zajeé wyktad éwiczenia laboratorium projekt Inne
Liczba godzin
w semestrze 30 0 30 0 0




EFEKTY UCZENIA SIE

_ Symbol _ Odniesienie do
Kategoria Efekty ksztalcenia efektéw
efektu ki
ierunkowych
Ma uporzadkowang wiedze w zakresie wiasciwosci sta- ELE1 W02
W01 | tycznych i dynamicznych wymaganych w silnikach wyko- ELE1 W06
nawczych robotéw i uktadoéw zrobotyzowanych -
Wiedza W02 Ma podstawowg wiedze o strukturze uktadu napedowe- ELE1_W11
go robota. ELE1 W17
W03 M,a zasadr)icza_ v_vie@ze w zakresie nowoczesnych nape- ELE1 W07
dow robotéw z silnikami typu DD -
Uo1 Posiada umiejetnosé dobgru wiasciwego silnika napedo- ELE1_UO1
wego do danego mechanizmu roboczego
Posiada zdolnos¢ oceny wiasciwosci statycznych i dyna- ELE1_UO08
Umiejetnosci U02 | micznych wymaganych od napedu w danym uktadzie ELE1_UO09
zrobotyzowanym K_U13
uo3 Potrafi dobra¢ wtasciwe uktady pomiarowe do uktadu na- ELE1_U09
pedowego uktadu zrobotyzowanego ELE1 _U13
Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie, szcze-
K01 golnie w dziedzinie wspétczesnych uktadéw napedo- ELE1_KO1
wych.
Ma swiadomos$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne
Kompetencje aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej w obszarze
spoteczne K02 wspétczesnych uktadéw napedowych i uktadéw energo- ELE1 K02
elektronicznych, w tym jej wptywu na Ssrodowisko po- -
przez jakos¢ energii elektrycznej, i zwigzanej z tym od-
powiedzialnosci za podejmowane decyzje
K03 | Potrafi wspétdziata¢ i pracowaé w grupie ELE1_KO04

TRESCI PROGRAMOWE

Forma L.
s ok Tresci programowe
zajec
wykfad Omowienie i wyjasnienie wlasciwosci dynamicznych jakie muszg spetniac silniki wy-

konawcze stosowane w robotach i uktadach zrobotyzowanych

Omodwienie zasad dziatania, charakterystyk statycznych i dynamicznych silnikéw wy-
konawczych stosowanych w robotyce

Przyktady rozwigzan uktadow sterowania i zasilania typowych uktadéw napedowych
robotyki

Omowienie struktur sterowania uktadami napedowymi robotéw i uktadéw zrobotyzo-
wanych. Metody doboru parametréw napedu do okreslonych wymagan. Proste przy-
ktady wyznaczania niektérych parametréw podzespotéw sterowania.

Regulatory i ich charakterystyki stosowane w uktadach regulacji potozeniowe;.

Szczotkowe i bezszczotkowe silniki pradu statego DC; rozwigzania konstrukcyjne;
sterowanie; zalety i wady

Zagadnienie zwiekszenia wydajno$ci i szybkosci dziatania uktadéw zrobotyzowanych
i Srodki do tego prowadzace. Potrzeba wprowadzania napeddw typu DD w uktadach
zrobotyzowanych

Omowienie podstawowych rozwiagzan uktadéw napedowych z silnikami DD

Charakterystyki elektromechaniczne silnikéw pradu przemiennego - silniki indukcyj-
ne, relunktacyjne, synchroniczne. Sposoby regulacji predkosci katowej w napedzie
pradu przemiennego.

Przyktady zastosowan nowoczesnych uktadéw napedowych z silnikami typu DD, kit6-
re moga byc¢ skladane z typowych modutéw.

Ukfady napedowe chwytakdw.

Przektadnie. Uktady przenoszenia napedu.
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laboratorium

Silnik krokowy w uktadach napedowych robotyki — badania laboratoryjne

Badania symulacyjne struktur sterowania uktadéw napedowych

Badania laboratoryjne struktur sterowania uktadéw napedowych

Dobér parametréow regulatora PID w uktadzie napedowym — badania symulacyj-
ne(MatLab, PSpice)

Dobér parametréw regulatora PID w uktadzie napedowym — laboratoryjne

Ukfady pozycjonowania

Uktady sterowania silnikow typu DD

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol

Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia

efektu

Egzamin Egzamin

ustny pisemny Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne

W01

X X X

W02

W03

Wo4

W05

Uo01

uo2

uo3

uo4

K01

K02

XXX XXX X[X]|X|X
X X [ [>x|x]|x|x|X[X]|X

K03

XXX XX XX X[ X]|X]|X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma
zajec*

Forma zaliczenia Warunki zaliczenia

wyktad

‘ ‘ Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z egzaminu

laborato-
rium

‘ ‘ Uzyskanie co najmniej 50% punktdw z kolokwioéw w trakcie
zajec, pozytywnie ocenione sprawozdania

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

. o o Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostka
) o ; ) w C L P S
1. Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw h
30 30
3. | Inne (konsultacje, egzamin)* 4 4 h
4 Razem przy bezposrednim udziale nauczy- 68 h
* | ciela akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzysku-
5. | je przy bezposrednim udziale nauczyciela 3.02 ECTS
akademickiego




6. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 22 h
7 _L|czba punktéow ECT_S, ktt_)rq student uzysku- 0.98 ECTS
je w ramach samodzielnej pracy
Naktad pracy zwiazany z zajeciami o charak-
8. 30 h
terze praktycznym
9. !.lczba punktovy I?CTS, ktora student uzysku- 1.33 ECTS
je w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
10 Sumaryczne godzinowe obciazenie praca 90 h
" | studenta
11 Punkty ECTS za modut 4
' 1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

* wszelkie formy weryfikacji efektéw, w tym egzaminy oraz nie wiecej niz 2 godziny konsultacji dla kazdej formy zaje¢
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