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Wymagania wstepne

tudent musi posiada¢ kompetencije inzynierskie (tzn. tytut zawodowy inzyniera) oraz kwalifikacje, tj. wiedze,
umiejetnosci i kompetencije zdefiniowane w kierunkowych efektach uczenia sie zgodnych z PRK 6 dla
studiéw prowadzonych na kierunku Automatyka i robotyka na Politechnice Poznanskiej, ze szczegdélnym
uwzglednieniem efektéw uczenia sie z | stopnia studiow tego kierunku.

Cel przedmiotu

Poznanie budowy, zasady dziatania oraz metod i struktur typowych i zaawansowanych ukfadéw sterowania
napeddéw elektrycznych zasilanych z uktadow przeksztattnikowych stosowanych w procesach, maszynach ,
urzadzeniach i robotach.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza
[K2_W6] ma szczegdtowg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemow



sensorycznych;

[K2_W10] ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze w ramach wybranych obszaréw robotyki;

[K2_W11] ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze zwigzang z systemami sterowania i uktadami kontrolno-
pomiarowymi;

Umiejetnosci

[K2_U10 ]potrafi wyznacza¢ modele prostych systemoéw i procesow, a takze wykorzystywac je do celow
analizy i projektowania uktadow automatyki i robotyki;

[K2_U12 ]potrafi zintegrowac i zaprogramowac¢ specjalizowane systemy zrobotyzowane;

Kompetencje spoteczne

[K2_K4 Jposiada swiadomosc¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzgdzenia i ich
elementy mogg funkcjonowac;

Metody weryfikacji efektéw uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wyktad: egzamin sktada sie z testu w formie odpowiedzi pisemnej na zadane pytanie oraz rozmowy
(opcjonalna) na wybrane zagadnienie(-a) z wyjasnieniem odpowiedzi pisemnych z zakresu tresci
programowych.

Cwiczenia laboratoryjne: obecnos¢ na zajeciach i wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych w grupach oraz
ztozenia pisemnych sprawozdan.

Tre$ci programowe

Wyktad:

1. Ogdlna struktura zautomatyzowanego uktadu napedowego 2. Proste uktady regulacji predkosci w
sprzecie gospodarstwa domowego (DC drive - speed control methods ) 3. Zautomatyzowany naped
tranzystorowy i tyrystorowy pradu statego . 4 Napedy stosowane w dronach, pojazdach elektrycznych

( Brushless DC Motor Drive (BLDC), ACIM - Induction Motor Drive) 5. Napedy stosowane w robotach
(PMSM) 6. Sterowanie uktadami napedowymi o ztozonej i zmiennej strukturze dynamicznej ( zmienny
moment bezwtadnosci, sprezysto$¢ w uktadach dwu- i wielo-masowych). 7. Napedy elektryczne w
pojazdach (samochody, autobusy, kolej, pojazdy autonomiczne), ( tzw. elektromobilnos$¢, specyfika
sterowania napedow elektrycznych w pojazdach) 8. Naped z silnikiem synRM i reluktancyjnym 9. Napedy
elektryczne stosowane w przestrzeni kosmicznej (napedy bezwtadnosciowe)

Cwiczenia laboratoryjne. Program ¢wiczeh laboratoryjnych obejmuje zapoznanie sie z konstrukcja,
oprogramowanie, uruchomienie i badanie wtasciwosci statycznych i dynamicznych wybranych fizycznych
uktadéw napedowych.

Metody dydaktyczne

Wyktad

Wyktad z prezentacjg multimedialng (w tym: rysunki, zdjecia, animacje, dzwiek, filmy) uzupetniany
przyktadami podawanymi na tablicy. W trakcie wyktadu inicjowanie dyskusiji.

Laboratorium.

Praca w zespotach i programowanie zespotowe, wykonanie zadan podanych przez prowadzgcego -
¢wiczenia praktyczne.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 45 1,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




