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Miejsce przedmiotu w programie studiéw:
Przedmiot kierunkowy dla pierwszego stopnia studiow kierunku Mechanika i budowa maszyn na
Wydziale Maszyn Roboczych i Transportu.

Zalozenia i cele przedmiotu:
Zdobycie przez studentéw wiedzy z zakresu zastosowania uktadéw automatyki w regulacji i
ste-rowaniu procesami: w technice motoryzacyjnej, w przemysle spozywczym, w napedzie
pojaz-dow szynowych, w kierowaniu i hamowaniu pojazdéw drogowych i maszyn rolniczych, w
cie-ptownictwie.

Tresci programowe przedmiotu (opis przedmiotu):

Wyktady: Fizyczne modele uktadéw automatycznego sterowania o dziataniu ciggtym i
dys-kretnym. Podstawowe pojecia oraz statyczne i dynamiczne wiasciwosci liniowych oraz
nielinio-wych elementéw i uktadéw automatyki. Struktura modelu ukfadu regulacji automatycznej.
Ukta-dy pomiarowe (czujniki, interfejsy pomiarowe, przetworniki A/C i C/A). Regulatory
(dwustanowe, tréjstanowe, krokowe, ciggty i cyfrowy PID). Sterowniki PLC (budowa, dziatanie i
zastosowanie). Elektryczne, pneumatyczne oraz ptynowe elementy wykonawcze. Ukfady serwo.
Modele sygnatéw stosowanych w badaniach uktadéw sterowania oraz ich przetwarzanie w
dziedzinie czasu i czestotliwosci. Matematyczny opis ciggtych oraz dyskretnych modeli uktadéw
sterowania . Transformacje: Laplace?a, Fouriera, Z. Metoda przestrzeni stanu. Automatyka
uktadow ztozonych. Analiza pracy uktadu automatycznej regulacji (dobér regulatora, jakosc
regulacji w zakresie stabilnosci oraz przebiegu uchybu) za pomoca pakietu MATLAB. Fizyczne
modele robotéw i manipulatoréw. Struktura manipulatoréw i robotéw (cztony i potgczenia, stopien
ruchliwoéci). Podstawowe konfiguracje.  Ruchy sztywne i przeksztatcenia jednorodne.
Transformacje przesuniecia i obrotéw. Notacja Denavita-Hartenberga. Kinematyka prosta i
odwrotna ( jakobian ) .Modelowanie dynamiki manipulatora za pomocg réwnan Eulera ?
Lagrange?a. Planowanie zadanh robota (chwyt, dziatania elementarne, trajektoria). Przestrzen
robocza i doktadnos¢ dziatan manipulatora. Elektryczne, pneumatyczne, elektrohydrauliczne
napedy robotéw. Przektadnie mechaniczne. Uktady sensoryczne (potozenia i przemieszczenia,
predkosci, dotyku, wizyjne, obecnosci i zblizenia). Podstawy sterowania i programowania
robotéw (struktura uktadu pozycyjnego sterowania robota, zastosowanie sterownikéw PLC,
metody programowania robotéw przemystowych. Przyktady technologii zrobotyzowanych.

Cwiczenia: Analiza ciggtych oraz dyskretnych elementéw i uktadéw regulacji automatycznej w
dziedzinie czasu i czestotliwosci za pomocg pakietu MATLAB. Ocena jakosci procesu regula-cji .
Wybor typu, struktury i parametréw regulatora. Regulacja dwupotozeniowa. Budowa i dzia-tanie
wybranych uktadéw regulacji automatycznej. Opis struktury manipulatorow i robotéw.
Wymiarowanie schematu kinematycznego za pomocg notacji Denavita-Hartenberga. Macierze
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transformacji . Przyktady rozwigzan zadan kinematyki prostej i odwrotnej. Generowanie
trajek-torii  oraz modelowanie dynamiki manipulatora z zastosowaniem réwnan
Eulera-Lagrange?a za pomocg pakietu MATLAB. Budowa i dziatanie wybranych manipulatoréw.

Przedmioty wprowadzajace i wymagane wiadomosci wstepne:
Teoria przeksztatcen catkowych, podstawy logiki matematycznej, podstawy elektroniki.

Forma zajeé¢ i metody dydaktyczne:
Whyktad ilustrowany foliami. Laboratorium komputerowe.

Forma i warunki zaliczenia przedmiotu —wymagania i system oceniania:
Egzamin pisemny i ustny.

Bibliografia podstawowa:
1. S. Gupta, L. Hasdorff: Fundamentals of Automatic Control John Wiley & Sons New Jork
1970.
J. Kalisz : Podstawy elektroniki cyfrowej WKL 1998.
W. Majewski: Uktady logiczne WNT 1993.
W. Petczewski : Teoria sterowania WNT 1980.
Y. Takahashi, M. Rabins, A. Auslander: Sterowanie i systemy dynamiczne. WNT 1976.
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