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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow

Wydziat Maszyn Roboczych i Transportu

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Automatyka i robotyka 1010614181010602491
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Mechanika i Budowa Maszyn (brak) 4/8

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Maszyny Spozywcze i Chtodnictwo polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopieh niestacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 14 Cwiczenia: 6 Laboratoria: -  Projekty/seminaria: - 2
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

(brak) (brak)

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Arkadiusz Barczak

email: arkadiusz.barczak@put.poznan.pl
tel. 61-665-20-11

Wydziat Maszyn Roboczych i Transportu
ul. Piotrowo 3A, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

Student ma podstawowg wiedze w zakresie analizy matematycznej, logiki matematycznej,

1 Wiedza: rownan Newton?a-Euler?a i w dziedzinie elektroniki i elektrotechniki.
L . . | Student potrafi zastosowa¢ posiadang wiedze w poznawaniu i rozwigzywaniu problemow
2 Umiejetnosci: | automatyki i robotyki.
3 Kompetencje | Student potrafi okresli¢ priorytety wazne przy rozwigzywaniu stawianych przed nim zadan.
spoteczne

Cel przedmiotu:

Zrozumienie przez studenta dziatania i funkcji, jakie petnig uktady regulacji i sterowania w pojazdach i manipulatorach
przemystowych.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Posiada wiedze w zakresie tworzenia i analizy modeli funkcjonalnych stosowanych przy projektowaniu uktadéw regulacii,
sterowania oraz robotéw przemystowych. Zna metody obliczeniowe stosowane przy doborze struktury i parametréow
regulatoréw. - [K1A_W17]

2. Posiada wiedze w zakresie modelowania uktadéw logicznych. Posiada podstawowg wiedze odno$nie charakterystyk i
dziatania urzgdzen regulacji i sterowania, w ktére wyposazone sg pojazdy i roboty przemystowe. - [K1A W21]

Umiejetnosci:

1. Potrafi postugiwa¢ sie terminologig wtasciwg dla zagadnien regulacji, sterowania i robotyki. Potrafi wspotpracowaé przy
projektowaniu i realizacji ukladéw automatyki i robotyki z zastosowaniem nowoczesnych technologii. - [K1A_U02, K1A U18]

Kompetencje spoteczne:

1. Rozumie spoteczne i ekonomiczne aspekty zastosowania automatyki i robotyki, ze szczegélnym uwzglednieniem
problematyki zréwnowazonego rozwoju. - [K1A K01, K1A K02]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Sprawdzian zaliczeniowy

Tresci programowe
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Fizyczne i matematyczne modele uktadéw automatyki o dziataniu cigglym i dyskretnym. Struktura modelu uktadu regulaciji
automatycznej. Sprzezenie zwrotne (ujemne, dodatnie). Stabilnos¢. Typy regulatoréw. Dobor typu, struktury i parametréw
regulatora. Sensory i aktuatory. Modelowanie i synteza uktadéw logicznych kombinacyjnych oraz sekwencyjnych. Fizyczne
modele robotéw i manipulatoréw. Struktura kinematyczna manipulatora. Kinematyka prosta i odwrotna. Podstawy
programowania i sterowania robotéw. Przyktady technologii zrobotyzowanych.

Literatura podstawowa:

Literatura uzupetniajaca:

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢ Czas (godz.)

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 45 2
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 0
Zajecia o charakterze praktycznym 0 0
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