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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Sensoryka 1010542111010553215
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i robotyka ogoblnoakademicki 1/1

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Reprogramowalne systemy sterowania polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 30  Cwiczenia: -  Laboratoria: 30  Projekty/seminaria: - 4
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

kierunkowy z danego kierunku

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

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr hab. inz. Stawomir Stepien

email: slawomir.stepien@put.poznan.pl
tel. 665 23 64

Wydziat Informatyki

ul.Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowsg wiedze z fizyki oraz
1 Wiedza: metrologii.

Powinien posiada¢ umiejgtnos¢ rozwigzywania podstawowych probleméw z zakresu doboru i

2 UmiethnOS’Ci: kalibracji urzadzen pomiarowych oraz umiejetno$¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych
zrédet.
3 Kompeten cje Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie postawy jak
spoteczne uczciwos¢, odpowiedzialnose, wytrwatose, ciekawos¢ poznawcza, kreatywnosc, kultura

osobista, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu:

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z sensoryki , w zakresie metod pomiaru wielkosci wystepujgcych w
urzgdzeniach automatyki i robotyki

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania problemoéw z zakresu pomiaréw wielkosci fizycznych oraz
interpretacji wynikéw

3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej z zakresu montazu i uruchamiania czujnikow
pomiarowych oraz interpretacji uzyskanych wartosci

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii sygnatéw i informacji oraz metod ich przetwarzania w dziedzinie czasu i
czestotliwosci; - [KW5]

2. ma uporzgdkowang wiedze w zakresie teorii obwoddw elektrycznych oraz elektrotechniki pradu statego i przemiennego; -
[KW6]

Umiejetnosci:

1. potrafi zbudowac, uruchomic oraz przetestowac prosty uktad sensoryczny oraz elektroniczny; - [KU15]

2. posiada podstawowe umiejetnosci eksploatacyjne i operatorskie przemystowych sensoréw robotéw manipulacyjnych;
potrafi rozwigza¢ podstawowe zadania zwigzane z zastosowaniem sensoréw robotéw; - [KU17]

Kompetencje spoteczne:

1. posiada $wiadomos$¢ waznosci problemu i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej w tym jej
wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje; - [KK2]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Egzamin, sprawozdania z éwiczen laboratoryjnych
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Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

Omowienie ogodlnych zagadnien zwigzanych z sensorykg. Omowienie roli sensoréw w uktadach regulacji automatycznej oraz
w systemach zrobotyzowanych. Omdéwienie budowy i zasady dziatania czujnikéw impulsowo ? obrotowych do pomiaru
predkosci i przemieszczen katowych. Elektronika oraz rodzaje sygnatéw wyjsciowych czujnikéw. Zastosowanie czujnikéw do
pomiaru przemieszczen liniowych. Omoéwienie budowy i zasady dziatania czujnikdw tensometrycznych sity oraz momentu
obrotowego. Zasady pomiaru sity oraz momentu. Elektronika oraz rodzaje sygnatéw wyjsciowych czujnikéw sity i momentu.
Omowienie budowy i zasady dziatania czujnikéw indukcyjnych do pomiaru odlegtosci. Zasada pomiaru, elektronika oraz
rodzaje sygnatdéw wyjsciowych. Omowienie budowy i zasady dziatania czujnikow zyroskopowych i akcelerometrow MEMS.
Elektronika pomiarowa i rodzaje sygnatéw wyjsciowych. Omdéwienie budowy i zasady dziatania czujnikéw
magnetostrykcyjnych. Zjawisko magnetostrykcji, zasada pomiaru odlegtosci, przeznaczenie czujnikéw oraz rodzaje.
Omowienie budowy i zasady dziatania czujnikow pojemnosciowych. Rodzaje czujnikéw pojemnosciowych i zastosowanie do
pomiaru odlegtosci. Omoéwienie budowy i zasady dziatania czujnikdéw potencjometrycznych do pomiaru przemieszczen
liniowych oraz katowych. Analiza doktadnosci i czutosci. Mozliwe obszary zastosowan oraz wspofpracujgca elektronika.
Omowienie budowy i zasady dziatania czujnikéw laserowych. Rodzaje i zastosowanie czujnikéw laserowych. Ustroje
pomiarowe oraz elektronika wspotpracujagca. Omowienie budowy i zasady dziatania czujnikéw inklinometrycznych. Obszary
zastosowan, zakres pomiarowy i przeznaczenie czujnikéw inklinometrycznych. Oméwienie budowy i zasady dziatania
czujnikoéw cisnienia. Rodzaje i zastosowanie czujnikéw cisnienia. Wspotpraca z regulatorami cisnienia. Omoéwienie budowy i
zasady dziatania czujnikéw temperatury. Rodzaje czujnikéw, ich charakterystyki oraz dobér i obszary zastosowan czujnikéw
temperatury. Zastosowanie sensoréw w robotyce. Zasady montazu i mozliwosci pomiarowe czujnikéw w manipulatorach
robotow. Oméwienie obszaréw zastosowan w robotyce.

Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie pigtnastu 2-godzinnych ¢wiczen, odbywajacych sig w laboratorium,
poprzedzonych 2-godzinng sesjg instruktazowa na poczatku semestru. Cwiczenia realizowane sg przez 2-osobowe zespoty
studentow. Program laboratorium obejmuje nastepujgce zagadnienia:

Badanie i analiza czujnikow sity.

Badanie i analiza czujnikbw momentu obrotowego.

Badanie i analiza czujnikdw inklinometrycznych

Badanie i analiza czujnikdw potencjometrycznych

Badanie i analiza czujnikéw impulsowo - obrotowych

Badanie i analiza czujnikdw indukcyjnych

Badanie i analiza czujnikdw laserowych i magnetostrykcyjnych

Badanie i analiza czujnikéw linkowych odlegtosci

Projekty systeméw sensorycznych wybranych urzgdzen automatyki i robotyki

Literatura podstawowa:
1. Wilson J., Sensor technology handbook, Elsevier 2005
2. Fraden J., Handbook of modern sensors, Springer 2010

Literatura uzupetniajaca:
1. Sinclair J., Sensors and transducers, Elsevier, 2001

Bilans nakladu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. udziat w wyktadach 30
2. udziat w laboratoriach 30
3. przygotowanie sprawozdan 20
4. przygotowanie do egzaminu 20

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 100
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60
Zajecia o charakterze praktycznym 50
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