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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z podstaw automatyki,
elementéw wykonawczych automatyki, metrologii i elektroniki. Powinien posiada¢ umiejetno$¢
rozwigzywania podstawowych problemoéw z zakresu projektowania systemoéw sterowania z elementami
napedowymi oraz umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet. Powinien rowniez rozumie¢
koniecznos$¢ poszerzania swoich kompetencji. Student powinien wykazac sie umiejetnoscig pracy w
zespole. Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie postawy jak
uczciwos¢, odpowiedzialnosc, wytrwatosc, ciekawosc¢ poznawcza, kreatywnosc, kultura osobista, szacunek
dla innych ludzi.

Cel przedmiotu

Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu systemow sterowania uktadéw napedowych ze
szczegolnych uwzglednieniem serwonapeddw w zakresie automatyki. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci
rozwigzywania problemow projektowych dotyczgcych sterowania uktadami napedowymi. Ksztattowanie u
studentéw umiejetnosci pracy zespotowe;j



Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. ma uporzgdkowang wiedze w zakresie budowy, zastosowania i sterowania uktadami napedowymi
stosowanymi w systemach automatyki - [K1_W18]

2. zna i rozumie zasady doboru uktadéw napedowych, serwonapedow, przetwornikéw czestotliwosci oraz
przetwornikow pomiarowych - [K1_W20]

3. ma elementarng wiedze z zakresu cyklu zycia uktadéw napedowych oraz wybranych systeméw
zabezpieczen stosowanych w automatyce - [K1_W22]

Umiejetnosci

1. potrafi pozyskiwac¢ informacje z dokumentacji technicznej - [K1_U1]

2. potrafi postugiwac sie modelami napeddw pradu statego i przemiennego oraz wykorzystywac je do celow
analizy i projektowania uktadéw automatyki - [K1_U11]

3. potrafi zintegrowac¢ uktad sterowania (sterownik programowalny) napedem prgdu statego lub
przemiennego korzystajgc z odpowiednio dobranych systeméw pomiarowych, wzmacniaczy mocy i/lub
przemiennikow czestotliwosci, uktadéw peryferyjnych, komunikacyjnych (RS-485, CAN) - [K1_U22]
Kompetencje spoteczne

1. posiada swiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie zasadom
pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania - [K1_K3]

2. posiada swiadomosc¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg techniczng, przestrzegania zasad etyki zawodowej - [K1_K5]

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

Wiedza nabyta w ramach wyktadow jest weryfikowana przez egzamin pisemny. Egzamin sktada sie z
10-15 pytan (testowych i otwartych), roznie punktowanych z mozliwoscig uzyskania 20 pkt-éw. Prog
zaliczeniowy: 50% punktéw. Zagadnienie zaliczeniowe, na podstawie ktérych opracowywane sg pytania
zostang przestane studentom drogg mailowa.

Umiejetnosci nabyte w ramach zaje¢ laboratoryjnych weryfikowane sg na podstawie kolokwium
zaliczeniowego, sktadajgcego sie z 7-10 zadan réznie punktowanych w zaleznosci od stopnia ich trudnosci
oraz na podstawie oceny sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych. Prog zaliczeniowy: 50% punktow.
Podczas realizacji ¢wiczen laboratoryjnych istnieje mozliwos¢ uzyskania dodatkowych punktow za
przygotowanie do zaje¢ (odpowiedz ustna) i/lub aktywnos¢ podczas zajec.

Tre$ci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

1. Wiadomosci podstawowe dotyczgce serwonapedow takie jak schemat blokowy, elementy sktadowe
serwomechanizmoéw, ich wiasciwosci oraz dobér jego elementéw. Omowione zostang wzmacniacze mocy
stosowane w uktadach napedowych (wzmacniacze tranzystorowe, tyrystorowe, elektrohydrauliczne).

2. Ukfady napedowe z silnikami indukcyjnymi: silnik indukcyjny (modelowanie), metody rozruchu i
sterowania napedami z silnikiem indukcyjnym, metody hamowania silnika indukcyjnego.

3. Uktady napedowe z silnikami prgdu statego: model matematyczny i parametry silnika prgdu statego,
struktura uktadu regulacji.

4. Uktady napedowe z silnikami synchronicznymi: rodzaje silnika synchronicznego, metody modelowania
uktadu napedowego, zaawansowane metody sterowania.

5. Bezpieczenstwo maszyn (wymagania, poziomy bezpieczenstwa, definiowanie i okreslania ryzyka),
sposoby zabezpieczenia uktadow napedowych

6. Sprzezenie zwrotne w serwonapedach: uktady pozycjonowania z otwartg i zamknietg petlg (czujniki
rezystancyjne, pojemnosciowe, indukcyjne, przetworniki optyczno-impulsowe, tgcze selsynowe), uktady
pozycjonowania przestrzennego (synchronizacja osi) oraz uktady sterowania sitowego (czujniki sity i
momentow sit), pozycjonowanie przestrzenne.

7. Pneumatyczne ukfady napedowe: elementy i budowa uktadéw pneumatycznych, metody analizy i
projektowania uktadéw penumatycznych, przyktady uktadéw pneumatycznych.

8. Nadrzedne uktady sterowania serwonapedami, metody strojenia regulatorow, przyktady
serwomechanizméw (serwomechanizmy z transformatorowym tgczem selsynowym do zdalnego
przekazywania potozenia, serwomechanizmy z ukladem pomiarowym o sygnale wyjsciowym w postaci
przesuniecia fazy, serwomechanizmy cyfrowe, sterowniki CNC), nowoczesne systemy transportowe
TRACK

Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie 2-godzinnych ¢wiczen, odbywajgcych sie w laboratorium,



poprzedzonych 2-godzinng sesjg instruktazowg na poczatku semestru. Cwiczenia realizowane sg przez
2,3-osobowe zespoty studentéw (w zaleznosci od liczebnosci grup studenckich). Program laboratorium
obejmuje nastepujgce zagadnienia:

1. Uktad sterowania sitownikami pneumatycznymi z wykorzystaniem sterownikédw programowalnych firmy
B&R oraz srodowiska Automation Studio: zaimplementowanie algorytmow sterowania sitownikami
realizujgcych okre$lone zadania opisane cyklogramem.

2. Ukfad sterowania silnikiem pradu przemiennego: przedstawienie réznych uktadow sterowania silnikiem
trojfazowym zrealizowanych za pomocg uktadu stycznikowo-przekaznikowego lub z uwzglednieniem
przekaznika programowalnego, praca nawrotne silnika, sterowanie czasowe, pozycjonowanie napedu za
pomocg czujnika optyczno-impulsowego, projektowanie uktaddéw sterowania, a nastepnie tgczg ich na
specjalnie przygotowanym stanowisku.

3. Zastosowanie przemiennika czestotliwo$ci do sterowania silnikiem prgdu przemiennego: omowienie
parametryzacji przemiennika czestotliwosci firmy SIEMENS oraz jego wykorzystanie do sterowania
trojfazowym silnikiem asynchronicznym, testowanie réznych funkcji przemiennika,zapoznanie sie z
charakterystykg i strukturg sterowania napedu, wykorzystanie przemiennika czetotliwosci do budowy
prostego uktadu serwonapedu.

4. Badanie serwonapedu ACOPOS: konfiguracja oraz uruchomienie serwonapedu ACOPOS w $rodowisku
Automation Studio, zapoznanie z jego funkcjami i ich wykorzystaniem w praktyce, sterowanie silnikiem
synchronicznym poprzez program napisany w srodowisku Automation Studio, badanie wptywu nastaw
regulatoréw (predkosci i potozenia) na jakosc regulacji

5. Uktad pozycjonowania napedu liniowego: budowa napedu liniowego zrealizowanego za pomocg silnika
krokowego, sterowanie napedu za pomocg programu PLC napisanego w srodowisku Automation Studio.
6. Serwomechanizm z regulatorem tréjpotozeniowym i silnikiem asynchronicznym: zaprojektowanie
regulatora trojpotozeniowego (programowalny licznik impulséw), przeprowadzenie konfiguracji regulatora
tréjpotozeniowego, zapoznanie z réznymi rodzajami hamowania silnika asynchronicznego.

7. Uktad napedowy z silnikiem pradu statego: wyznaczanie podstawowych parametréw silnika pradu
statego, zaprojektowanie uktadu z serwonapedem, zaimplementowanie i uruchomienie sterowania za
pomocg sterownika miControl.

8. Symulator napedu Acopos Track, konfiguracja i implementacja napedu za pomocg srodowiska
Automation Studio.

Metody dydaktyczne

1. wyktad: prezentacja multimedialna,
2. éwiczenia laboratoryjne: ¢wiczenia praktyczne, dyskusja, praca w zespole,
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 76 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 26 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 50 2,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




