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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Serwonapedy w automatyce i robotyce 1010531161010557594
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i robotyka ogoblnoakademicki 3/6

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

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 15  Cwiczenia: -  Laboratoria: 30  Projekty/seminaria: - 3
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 %)
nauki techniczne 3 100%
nauki techniczne 3 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Piotr Sauer, doc. PP
email: piotr.sauer@put.poznan.pl
tel. 61 6652117

Wydziat Informatyki,

ul. Piotrowo 3a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z podstaw
1 Wiedza: automatyki, robotyki, elementéw wykonawczych automatyki, metrologii i elektroniki.

L .. Powinien posiada¢ umiejetnos¢ rozwigzywania podstawowych probleméw z zakresu

2 Umiejetnosci: | projektowania systeméw sterowania z elementami napedowymi oraz umiejetnosé
pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet. Powinien rowniez rozumie¢ koniecznosc
poszerzania swoich kompetencji. Student powinien wykazac si¢ umiejetnoscig pracy w

zespole.
3 Kompeten cje Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie postawy jak
spoteczne uczciwos$é, odpowiedzialno$¢, wytrwatos$e, ciekawos$é poznawcza, kreatywnosé, kultura

osobista, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu:

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu systeméw sterowania uktadoéw napedowych ze szczegdinych
uwzglednieniem serwonapeddéw w zakresie automatyki i robotyki.

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania probleméw projektowych dotyczacych sterowania uktadami
napgdowymi.

3. Ksztaltowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. ma uporzadkowang wiedze w zakresie budowy, zastosowania i sterowania uktadami napedowymi stosowanymi w
systemach automatyki i/lub robotyki - [K_W18]

2. zna i rozumie zasady doboru uktadéw napedowych, serwonapeddw, przetwornikéw czestotliwosci oraz przetwornikow
pomiarowych - [K_W20]

3. ma elementarng wiedze z zakresu cyklu zycia uktadéw napedowych oraz wybranych systeméw zabezpieczen stosowanych
w automatyce i robotyce - [K_W22]

Umiejetnosci:

1. potrafi pozyskiwa¢ informacje z dokumentaciji technicznej - [K_U1]

2. potrafi postugiwaé sie modelami napeddéw pradu statego i zmiennego oraz wykorzystywac je do celéw analizy i
projektowania uktadow automatyki i robotyki - [K_U11]

3. potrafi zintegrowa¢ uktad sterowania (sterownik programowalny) napedem pradu statego lub przemiennego korzystajgc z
odpowiednio dobranych systeméw pomiarowych, wzmacniaczy mocy i/lub przemiennikéw czestotliwosci, uktadéw
peryferyjnych, komunikacyjnych (RS-485, CAN) - [K_U22]

Kompetencje spoteczne:
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1. posiada $wiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos$¢ podporzgdkowania sie zasadom pracy w zespole i
ponoszenia odpowiedzialnosci za wspolnie realizowane zadania - [K_K3]

2. posiada $wiadomos$¢ koniecznosci profesjonalnego podej$cia do zagadnien technicznych, skrupulatnego zapoznania sig z
dokumentacjg techniczna, przestrzegania zasad etyki zawodowe;j - [K K5]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Efekty ksztatcenia przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposoéb:

Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadow:

na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach,
b) w zakresie laboratoriéw / éwiczen:

na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan,

Ocena podsumowujgca:

a) w zakresie wyktadéw weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych podczas pisemnego kolokwium, ktére sktada sie z 10 pytan ogolnych z
mozliwoscig uzyskania 20 pkt-ow. (zaliczenie w przypadku uzyskania 11 pkt 6w <11pkt. ? nast., 11-14 pkt. ? dst, 14-15 pkt. ?
dst+, 15-18 pkt. ? db, 18-19 pkt. ? db+, od 19 pkt-6w ? bdb), kolokwium zostanie przeprowadzane na koniec semestru.

ii. omowienie wynikow kolokwium,
b) w zakresie laboratoriéw / éwiczen weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene przygotowania studenta do poszczegdlnych sesji zaje¢ laboratoryjnych (sprawdzian wej$ciowy) oraz ocene
umiejetnosci zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych,

ii. ocenianie ciagte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne) ? premiowanie przyrostu umiejetnosci postugiwania sie
poznanymi zasadami i metodami,

Uzyskiwanie punktow dodatkowych za aktywnos$¢ podczas zajec, a szczegdlnie za:

i. oméwienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

ii. umiejetno$¢ wspotpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegétowe w laboratorium,
iii. uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych.

Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

1. Wiadomosci podstawowe dotyczace serwonapedoéw ? schemat blokowy i elementy sktadowe serwomechanizméw, ich
wiasciwosci oraz dobér jego elementéw. Omoéwione zostang wzmacniacze mocy stosowane w uktadach napedowych
(wzmacniacze tranzystorowe, tyrystorowe, elektrohydrauliczne).

2. Cechy charakterystyczne elementéw uktadéw napedowych stosowanych w serwonapedach ? przedstawione zostang
(powtdrzenie i ugruntowanie wiedzy) silniki prgdu przemiennego, pradu statego, silniki krokowe, pneumatyczne i
hydrauliczne. Dynamika ztozonych uktadéw elektromaszynowych. Zabezpieczenia silnikéw oraz uktady mechaniczne
(sprzegta, przektadnie mechaniczne) oraz ich dobér

3. Uktady pomiarowe stosowane w uktadach napedowych ? oméwione bedg uktady pozycjonowania: uktady pozycjonowania
z otwartg i zamknieta petlg (czujniki rezystancyjne, pojemnosciowe, indukcyjne, przetworniki optyczno-impulsowe, tgcze
selsynowe) oraz czujniki sity i momentéw sit (czujniki tensometryczne), pozycjonowanie przestrzenne. Przedstawione
zostang problemy zwigzane ze stabilizacjg obrotéw (np. z zastosowaniem systemdw mikroprocesorowych).

4. Zasady elektronicznego sterowania silnikdbw ? omoéwione zostanie zatgczanie silnikéw (elektroniczne uktady zatgczania,
uktady miekkiego rozruchu i zatrzymania) oraz uktady sterowania (np. mostek typu H, uktady z triakami, przemienniki
czestotliwosci).

5. Przyktady budowy serwomechanizméw ? serwomechanizmy z transformatorowym fagczem selsynowym do zdalnego
przekazywania potozenia, serwomechanizmy z ukladem pomiarowym o sygnale wyj$sciowym w postaci przesuniecia fazy,
serwomechanizmy cyfrowe, serwomechanizmy jako regulatory predkosci.

Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie siedmiu 2-godzinnych ¢wiczen, odbywajgcych sie w laboratorium,
poprzedzonych 2-godzinng sesjg instruktazowg na poczatku semestru. Cwiczenia realizowane sg przez 2-osobowe zespoty
studentéw. Program laboratorium obejmuje nastepujgce zagadnienia:

1. Ukiad sterowania sitownikami pneumatycznymi ? zapoznanie studentéw ze sterownikami programowalnymi firmy B&R oraz
$rodowiskiem Automation Studio. Sterowniki firmy B&R wykorzystane sg sterowania sitownikami pneumatycznymi. Studenci
muszg zaimplementowac algorytm sterowania sitownikami realizujgcymi okreslone zadanie opisane cyklogramem. Jako
wytgczniki krancowe wykorzystano czujniki hallotronowe zamontowane do obudowy sitownika.

2. Ukfad sterowania silnikiem pradu przemiennego ? przedstawienie réznych uktadéw sterowania silnikiem tréjfazowym
zrealizowanych za pomocg ukfadu stycznikowo-przekaznikowego ( z uwzglednieniem przekaznika programowalnego): praca
nawrotne silnika, sterowanie czasowe, pozycjonowanie napedu za pomocg czujnika optyczno-impulsowego. Studenci
projektujg uktady sterowania, a nastepnie je faczg na specjalnie przygotowanym stanowisku.

3. Zastosowanie przemiennika czestotliwosci do sterowania silnikiem pradu przemiennego ? oméwienie parametryzaciji
przemiennika czestotliwosci z rodziny MICROMASTER 440 firmy SIEMENS oraz jego wykorzystanie do sterowania
tréjfazowym silnikiem asynchronicznym. Testowanie réznych funkcji przemiennika.

4. Badanie serwonapedu ? skonfigurowanie oraz uruchomienie serwonapedu firmy B&R w $rodowisku Automation Studio,
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silnika krokowego. Naped sterowany jest za pomoca sterownika PLC.

Metody dydaktyczne:
1. wykfad: prezentacja multimedialna,
2. éwiczenia laboratoryjne: ¢wiczenia praktyczne, dyskusja, praca w zespole,

zapoznanie z jego funkcjami i ich wykorzystaniem w praktyce. Serwonaped umozliwia sterowanie silnikiem synchronicznym
5. Uktad pozycjonowania napedu liniowego ? zapoznanie studentdéw z budowg napedu liniowego zrealizowanego za pomocg

Literatura podstawowa:
1. J. Przepiérkowski, Silniki elektryczne w praktyce elektronika, BTC 2007
2. Wi Findeisen, Poradnik inzyniera automatyka, WNT

Literatura uzupetniajaca:
1. J. Kostro Elementy. Urzgdzenia i uktady automatyki, WSziP 2012

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢

Czas (godz.)

1. udziat w zajeciach laboratoryjnych / éwiczeniach:
2. przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych:

3. udziat w konsultacjach zwigzanych z realizacjg procesu ksztatcenia, w szczegdlnosci ¢wiczen
laboratoryjnych / projektu

4. udziat w wyktadach

godz.), 80 stron
6. przygotowanie do zaliczenia wyktadéw i udziat w kolokwium zaliczeniowym

5. zapoznanie sie ze wskazang literaturg / materiatami dydaktycznymi (10 stron tekstu naukowego = 1

30
9
3
15
8
10

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 75
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 50
Zajecia o charakterze praktycznym 39
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