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Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

W zakresie matematyki, obejmujaca algebre i réwnania rézniczkowe. [K_WO01 (P6S_WG)]

W zakresie wybranych dziatéw fizyki ogélnej niezbedna do zrozumienia podstawowych zjawisk
fizycznych wystepujgcych w elementach i uktadach automatyki i robotyki [K_WO05 (P6S_WG)].

W zakresie analogowych i cyfrowych uktadéw elektronicznych - niezbedna do zrozumienia
analogowych modeli podstawowych obiektéw dynamicznych oraz do zrozumienia dziatania
ukfaddw regulacji automatycznej. [K_W04 (P6S_WG)]

L . . | Potrafi, w podstawowym zakresie, wykorzystywa¢ narzedzia i metody matematyczne, w tym
2 Umiejetnosci: | numeryczne do rozwiazywania probleméw inzynierskich. [K_U03 (P6S_UW)]

Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury.[K_U06 (P6S_UW)]

Potrafi opracowa¢ dokumentacje z zaje¢ laboratoryjnych. [K_U12 (P6S_UK)]

3 Kompetencje | Rozumie potrzebe ciggtego doksztatcania sie i podnoszenia kompetenciji zawodowych.
spoteczne: [K_KO1 (P6S_KK)]

Cel przedmiotu:

Poznanie zasad dziatania oraz metod analizy i projektowania uktadéw automatycznej regulacji. Poznanie elementow i
urzgdzen stosowanych w przemystowych uktadach automatyki. Zdobycie ogdélnego rozeznania w zagadnieniach robotyzacji.
Poznanie podstawowych wiadomosci dotyczgcych modelowania, sterowania i programowania robotow.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztatcenia

1 Wiedza:

Wiedza:

Ma uporzadkowang wiedze dotyczgca terminologii z zakresu wybranych zagadnien nauk technicznych. [K_W03 (P6S_WG)]
Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze z obszaru automatyki. [K_W04 (P6S_WG)]

Umiejetnosci:
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1. Potrafi budowac i analizowac proste modele matematyczne. [K_U02 (P6S_UW)]

2. Potrafi wykorzystywac¢ narzedzia i metody matematyczne, w tym numeryczne do rozwigzywania problemoéw inzynierskich.
[K_U03 (P6S_UW)]

3. Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania prostego zadania inzynierskiego oraz zaimplementowac i przetestowac go w
wybranym srodowisku programistycznym. [K_U04 (P6S_UW)]

3. Potrafi dobra¢ odpowiednie zrédta wiedzy i pozyskac z nich niezbedne informacje oraz dokona¢ krytycznej analizy i oceny
rozwigzan ztozonych i nietypowych probleméw inzynierskich. [K_U06 (P6S_UW)]

4. Potrafi zgodnie z ogélnymi wymogami i dokumentacjg techniczng eksploatowa¢ urzadzenia, narzedzia itp. Umie stosowaé
zasady bezpieczenstwa i higieny pracy. [K_U09 (P6S_UW)]

5. Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczacg realizacji éwiczenia laboratoryjnego i przygotowac¢ tekst zawierajgcy omoéwienie
wynikow realizacji tego zadania. Potrafi komunikowac sie z uzyciem specjalistycznej terminologii. [K_U12 (P6S_UK)]
Kompetencje spoteczne:

1. Ma $wiadomos¢ poziomu swojej wiedzy w odniesieniu do prowadzonych badan w naukach $cistych i technicznych.
[K_KO01 (P6S_KK)]

2. ma swiadomos¢ pogtebiania i poszerzania wiedzy do rozwigzywania nowopowstatych problemow technicznych.

[K_K02 (P6S_KK)]

3. Ma swiadomos$c¢ swej roli spotecznej jako absolwenta uczelni technicznej, jest gotow do przekazywania spoteczenstwu

tresci popularno-naukowych oraz identyfikowania i rozstrzygania podstawowych probleméw zwigzanych z kierunkiem
studiow. [K_K05 (P6S_KR)]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Wyktad: Egzamin dla sprawdzenia stopnia przyswojenia tresci przekazanych na wykfadzie i umiejetnosci rozwigzywania
przyktadowych problemow.

Cwiczenia audytoryjne: Zaliczenie na podstawie aktywnosci na zajeciach lub ewentualnie, na koricu semestru, poprzez
zaliczenie kolokwium sprawdzajgcego zdobyte umiejetnosci.

Laboratorium: Oceny ze sprawdzianow, raportéw z éwiczen laboratoryjnych i za aktywnosé¢.

Tresci programowe

Automatyka:

Podstawowe pojecia, rodzaje i przyktady uktadéw automatycznej regulacji. Transformata Laplace'a. Modelowanie obiektéw
dynamicznych Rozwigzywanie réwnan rézniczkowych z wykorzystaniem transformaty Laplace'a. Linearyzacja statyczna i
dynamiczna. Przeksztatcanie schematéw blokowych i wyznaczanie transmitancji zastepcze;j.

Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe liniowych obiektéw i ukladéw regulacji: transmitancja operatorowa i widmowa,
odpowiedz impulsowa, odpowiedz skokowa, charakterystyka amplitudowo-fazowa, logarytmiczne charakterystyki
czestotliwosciowe (amplitudowa i fazowa - wykresy Bodego). Charakterystyki podstawowych elementéw uktadéw automatyki.

Rodzaje regulatoréw i ich wtasciwosci, wskazniki jakosci regulacji. Warunki i kryteria stabilnosci liniowych uktadéw regulac;ji.

Elementy i urzadzenia automatyki. Budowa i podstawy programowania sterownikéw przemystowych PLC. Automatyczne
sterowanie silnika spalinowego.

Robotyka:

Podstawowe pojecia i zagadnienia: robot, robotyzacja, manipulator, fancuchy kinematyczne, stopnie swobody, notacja
Denavita-Hartenberga, wspéirzedne przestrzeni roboczej, orientacja, wspoétrzedne konfiguracyjne, wspotrzedne i
przeksztatcenia jednorodne. Podstawowe struktury kinematyczne manipulatoréw. Zadania proste i odwrotne kinematyki
manipulatora: dla potozenia i predkosci, jakobian. Zagadnienia dotyczace robotéw mobilnych i ich nawigacji. Systemy wizyjne.

W ramach zajec laboratoryjnych: podstawy obstugi robota przemystowego, programowanie sterownikéw przemystowych PLC,
symulacja ukfadéw regulacji automatyczne;j.

Aktualizacja: 10.2018

Literatura podstawowa:

1. Rumatowski Karol, Podstawy automatyki. Uktady liniowe o dziataniu ciggtym. WPP, 2004
2. Horla Dariusz, Podstawy automatyki - éwiczenia rachunkowe, WPP

3. Urbaniak Andrzej, Podstawy automatyki, WPP 2004

4. Markowski Andrzej, Automatyka w pytaniach i odpowiedziach, WNT, 1985

5. Spong M. W. Vidysagar M. Dynamika i sterowanie robotéw WNT Warszawa 1997

6. Craig.J.J. Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, WNT 1993
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Literatura uzupetniajaca:

. Mazurek Jerzy, Podstawy automatyki, Wyd. Politechniki Warszawskiej

. Zelazny Marek, Podstawy automatyki, PWN, Warszawa 1976

. Brzézka Jerzy, Regulatory cyfrowe w automatyce, wyd. Mikom, Warszawa 2002

. Findeisen Wtadystaw, Poradnik inzyniera - automatyka

. Bobrowski Dobiestaw, Ratajczak Zbigniew, Przeksztatcenie Laplace'a i jego zastosowania, WPP

. Mutambara A.: Design and analysis of automatic control, London, New York, 1999

. Paraskevopoulos P.N.:Modern control enginneering, Marcel Dekker Inc., New York, Basel, 2002

. McKerrow Ph. J. Introduction to Robotics, Addison-Wesley 1991

. FUK.S., Gonzalez R.C., Lee C.S.G. Robotics: Control, Sensing, Vision, and Intelligence, McGraw-Hill Book Comp.1989
10. Paul R.P. Robot Manipulators: Mathematics, Control, and Programming, Boston MIT Press 1981

11. Gerth Wilfried, Heimann Bodo, Popp Karl, Mechatronika - komponenty, metody, przyktady, PWN, Warszawa, 2001

© 00N O O WN PR

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Wyktady 30
2. Cwiczenia audytoryjne 30
3. Laboratoria 15
4. Konsultacje i egzamin 15
5. Przygotowanie do ¢éwiczen laboratoryjnych 15
6. Opracowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 15
7. Przygotowanie do egzaminu 10

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS

t3czny naktad pracy 130 5
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 75
Zajecia o charakterze praktycznym 15 1
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