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IV. Opis programu studiów

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu

Nazwa przedmiotu Napędy elektryczne robotyki
Nazwa przedmiotu w języku angielskim Electric Drives in Robotics
Obowiązuje od roku akademickiego 2019/20

USYTUOWANIE MODUŁU W SYSTEMIE STUDIÓW

Kierunek studiów

Poziom kształcenia

Profil studiów

Forma i tryb prowadzenia studiów

Zakres

Jednostka prowadząca przedmiot

Koordynator przedmiotu dr inż. Jarosław Rolek

Zatwierdził
Dziekan Wydziału Elektrotechniki
Automatyki i Informatyki
Dr hab. inż. Antoni Różowicz, prof. PŚk

OGÓLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynależność do grupy/bloku przedmiotów

Status przedmiotu 

Język prowadzenia zajęć

Usytuowanie modułu w planie studiów - semestr

Wymagania wstępne

Napęd elektryczny; maszyny elektrycz-
ne 1,2; podstawy energoelektroniki 1,2;
teoria obwodów 1,2,3; teoria sterowa-
nia; podstawy automatyki

Egzamin (TAK/NIE)

Liczba punktów ECTS

Forma
prowadzenia zajęć

wykład ćwiczenia laboratorium projekt Inne

Liczba godzin
w semestrze 30 0 30 0 0



EFEKTY UCZENIA SIĘ 

Kategoria
Symbol
efektu

Efekty kształcenia
Odniesienie do

efektów 
kierunkowych

Wiedza

W01
Ma uporządkowaną wiedzę w zakresie właściwości sta-
tycznych i dynamicznych wymaganych w silnikach wyko-
nawczych robotów i układów zrobotyzowanych

ELE1_W02
ELE1_W06

W02
Ma podstawową wiedzę o strukturze układu napędowe-
go robota.

ELE1_W11
ELE1_W17

W03
Ma zasadniczą wiedzę w zakresie nowoczesnych napę-
dów robotów z silnikami typu DD

ELE1_W07

Umiejętności

U01
Posiada umiejętność doboru właściwego silnika napędo-
wego do danego mechanizmu roboczego

ELE1_U01

U02
Posiada zdolność oceny właściwości statycznych i dyna-
micznych wymaganych od napędu w danym układzie 
zrobotyzowanym

ELE1_U08
ELE1_U09

K_U13

U03
Potrafi dobrać właściwe układy pomiarowe do układu na-
pędowego układu zrobotyzowanego

ELE1_U09
ELE1_U13

Kompetencje 
społeczne

K01
Rozumie potrzebę uczenia się przez całe życie, szcze-
gólnie w dziedzinie współczesnych układów napędo-
wych.

ELE1_K01

K02

Ma świadomość ważności i rozumie pozatechniczne 
aspekty i skutki działalności inżynierskiej w obszarze 
współczesnych układów napędowych i układów energo-
elektronicznych, w tym jej wpływu na środowisko po-
przez jakość energii elektrycznej, i związanej z tym od-
powiedzialności za podejmowane decyzje

ELE1_K02

K03 Potrafi współdziałać i pracować w grupie ELE1_K04

TREŚCI PROGRAMOWE

Forma 
zajęć*

Treści programowe

wykład Omówienie i wyjaśnienie właściwości dynamicznych jakie muszą spełniać silniki wy-
konawcze stosowane w robotach i układach zrobotyzowanych
Omówienie zasad działania, charakterystyk statycznych i dynamicznych silników wy-
konawczych stosowanych w robotyce
Przykłady rozwiązań układów sterowania i zasilania typowych układów napędowych 
robotyki
Omówienie struktur sterowania układami napędowymi robotów i układów zrobotyzo-
wanych. Metody doboru parametrów napędu do określonych wymagań. Proste przy-
kłady wyznaczania niektórych parametrów podzespołów sterowania.
Regulatory i ich charakterystyki stosowane w układach regulacji położeniowej.
Szczotkowe i bezszczotkowe silniki prądu stałego DC; rozwiązania konstrukcyjne; 
sterowanie; zalety i wady
Zagadnienie zwiększenia wydajności i szybkości działania układów zrobotyzowanych
i środki do tego prowadzące. Potrzeba wprowadzania napędów typu DD w układach 
zrobotyzowanych
Omówienie podstawowych rozwiązań układów napędowych z silnikami DD
Charakterystyki elektromechaniczne silników prądu przemiennego - silniki indukcyj-
ne, relunktacyjne, synchroniczne. Sposoby regulacji prędkości kątowej w napędzie 
prądu przemiennego. 
Przykłady zastosowań nowoczesnych układów napędowych z silnikami typu DD, któ-
re mogą być składane z typowych modułów.
Układy napędowe chwytaków.
Przekładnie. Układy przenoszenia napędu.
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laboratorium

Silnik krokowy w układach napędowych robotyki – badania laboratoryjne
Badania symulacyjne struktur sterowania układów napędowych
Badania laboratoryjne struktur sterowania układów napędowych
Dobór parametrów regulatora PID w układzie napędowym – badania symulacyj-
ne(MatLab, PSpice) 
Dobór parametrów regulatora PID w układzie napędowym – laboratoryjne
Układy pozycjonowania 
Układy sterowania silników typu DD

*) zostawić tylko realizowane formy zajęć 

METODY WERYFIKACJI EFEKTÓW UCZENIA SIĘ

Symbol
efektu

Metody sprawdzania efektów kształcenia 

Egzamin 
ustny

Egzamin 
pisemny

Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne

W01 X X X

W02 X X X

W03 X X X

W04 X X X

W05 X x X

U01 X x X

U02 X x X

U03 X x X

U04 X x X

K01 X x X

K02 X x X

K03 X

FORMA I WARUNKI ZALICZENIA

Forma 
zajęć*

Forma zaliczenia Warunki zaliczenia

wykład Uzyskanie co najmniej 50% punktów z egzaminu
laborato-
rium

Uzyskanie co najmniej 50% punktów z kolokwiów w trakcie 
zajęć, pozytywnie ocenione sprawozdania

*) zostawić tylko realizowane formy zajęć 

NAKŁAD PRACY STUDENTA

Bilans punktów ECTS

Lp. Rodzaj aktywności Obciążenie studenta
Jed-

nostka

1. Udział w zajęciach zgodnie z planem studiów
W C L P S

h
30 30

3. Inne (konsultacje, egzamin)* 4 4 h

4.
Razem przy bezpośrednim udziale nauczy-
ciela akademickiego 68 h

5.
Liczba punktów ECTS, którą student uzysku-
je przy bezpośrednim udziale nauczyciela 
akademickiego

2.72 ECTS
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6. Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 32 h

7.
Liczba punktów ECTS, którą student uzysku-
je w ramach samodzielnej pracy 1.28 ECTS

8.
Nakład pracy związany z zajęciami o charak-
terze praktycznym 30 h

9.
Liczba punktów ECTS, którą student uzysku-
je w ramach zajęć o charakterze praktycznym 1.2 ECTS

10.
Sumaryczne godzinowe obciążenie pracą 
studenta 100 h

11.
Punkty ECTS za moduł

1 punkt ECTS=25 godzin obciążenia studenta
4

* wszelkie formy weryfikacji efektów, w tym egzaminy oraz nie więcej niż 2 godziny konsultacji dla każdej formy zajęć
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Uwaga: wykaz literatury winien uwzględniać aktualne i dostępne publikacje

4


	Pole kombi 1: [Elektrotechnika]
	Pole kombi 2: [I stopień]
	Pole kombi 3: [Ogólnoakademicki]
	Pole kombi 4: [Studia stacjonarne]
	Pole kombi 5: [Przetwarzanie i Użytkowanie Energii Elektrycznej]
	Pole kombi 6: [Katedra Elektrotechniki Przemysłowej i Automatyki]
	Pole kombi 7: [Przedmiot kierunkowy]
	Pole kombi 8: [Wybieralny]
	Pole kombi 9: [Polski]
	Pole kombi 10: [Semestr VI]
	Pole kombi 11: [Tak]
	Pole kombi 12: [5]
	Pole kombi 13: [egzamin]
	Pole kombi 14: [zaliczenie z oceną]


