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Wymagania wstepne

W zakresie matematyki: wiedza obejmujgca algebre i rownania rozniczkowe. W zakresie wybranych
dziatéw fizyki ogdlnej: wiedza niezbedna do zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujgcych
w elementach i uktadach automatyki i robotyki. W zakresie analogowych i cyfrowych ukfadéw
elektronicznych: wiedza niezbedna do zrozumienia analogowych modeli podstawowych obiektow
dynamicznych oraz do zrozumienia dziatania uktadéw regulacji automatycznej. Umiejetnos¢ wykorzystania
(w podstawowym zakresie) narzedzi i metod matematycznych, w tym numerycznych, do rozwigzywania
problemoéw inzynierskich.

Cel przedmiotu

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

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza:



Ma uporzgdkowang wiedze dotyczacg terminologii z zakresu wybranych zagadnien z obszaru nauk
technicznych zwigzanych z kierunkiem studiow.

Ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze z obszaru nauk technicznych, w tym

z elektrotechniki, elektroniki oraz automatyki.

Umiejetnosci:

Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania prostego zadania inzynierskiego oraz zaimplementowac

i przetestowa¢ go w wybranym Srodowisku programistycznym.

Potrafi dobra¢ odpowiednie zrodta wiedzy i pozyskac z nich niezbedne informacje oraz dokonac
krytycznej analizy i oceny rozwigzan ztozonych i nietypowych problemow inzynierskich.

Potrafi zgodnie z ogélnymi wymogami i dokumentacjg techniczng eksploatowac roboty przemystowe;
umie stosowac zasady bezpieczenstwa i higieny pracy .

Kompetencje spoteczne:

Ma swiadomos¢ poziomu swojej wiedzy w odniesieniu do prowadzonych badah w naukach Scistych
i technicznych

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

Ma swiadomos$¢ swej roli spotecznej jako absolwenta uczelni techniczne;.

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

Wyktad: Egzamin pisemny dla sprawdzenia stopnia przyswojenia tresci przekazanych na wykfadzie

i umiejgtnosci rozwigzywania przyktadowych problemow.

Cwiczenia audytoryjne: Zaliczenie na podstawie aktywnosci na zajeciach i poprzez zaliczenie kolokwium
sprawdzajgcego zdobyte umiejetnosci.

Laboratorium: Oceny ze sprawdzianéw, raportéw z ¢wiczen laboratoryjnych i za aktywnos¢.

Studenci zawsze otrzymujg wykaz zagadnien do opanowania.

TreSci programowe

Automatyka: Podstawowe pojecia, rodzaje i przyktady uktadéw automatycznej regulacji. Transformata
Laplace"a. Modelowanie obiektow dynamicznych Rozwigzywanie réwnan rézniczkowych

z wykorzystaniem transformaty Laplace"a. Linearyzacja statyczna i dynamiczna. Przeksztatcanie
schematow blokowych i wyznaczanie transmitancji zastepczej. Charakterystyki czasowe

i czestotliwosciowe liniowych obiektow i uktadow regulacji: transmitancja operatorowa i widmowa,
odpowiedz impulsowa, odpowiedz skokowa, charakterystyka amplitudowo-fazowa, logarytmiczne
charakterystyki czestotliwosciowe (amplitudowa i fazowa - wykresy Bodego). Charakterystyki

i wlasciwosci podstawowych obiektéw dynamicznych. Rodzaje regulatorow i ich wiasciwosci, wskazniki
jakosci regulacji. Warunki i kryteria stabilno$ci liniowych uktadow regulacji. Elementy i urzgdzenia
automatyki. Budowa i podstawy programowania sterownikéw przemystowych PLC. Automatyka silnika
spalinowego.

Robotyka: Podstawowe pojecia i zagadnienia: robot, robotyzacja, manipulator, tahcuch kinematyczny,
stopnie swobody, wspotrzedne konfiguracyjne. Notacja Denavita-Hartenberga, wspotrzedne

i przeksztatcenia jednorodne. Uktady odniesienia stosowane na stanowisku zrobotyzowanym.
Podstawowe struktury kinematyczne manipulatoréw. Zadania proste i odwrotne kinematyki
manipulatora, jakobian. Zagadnienia dotyczgce robotow mobilnych i ich nawigacji. Systemy wizyjne.
Cwiczenia: Przeksztatcanie schematdéw blokowych uktadoéw regulaciji, prosta i odwrotna transformacja
Laplace"a, charakterystyki czasowe podstawowych obiektow dynamicznych, charakterystyki
czestotliwosciowe, graficzne i analityczne kryteria stabilnosci uktadéw regulacji, modelowanie obiektow
za pomocg rownan stanu, stabilnos¢, sterowalnos¢, obserwowalnos¢, transformacje modeli:
transmitancja <-> rébwnania stanu, wyznaczanie i badanie wtasciwosci modeli dyskretnych,
projektowanie kombinacyjnych uktadow przetgczajgcych, modelowanie kinematyki robota,
rozwigzywanie prostego i odwrotnego zadanie kinematyki.

Laboratoria: podstawy obstugi robota przemystowego, symulacja i badanie witasciwosci uktadéw
regulacji automatycznej (Simulink).

Metody dydaktyczne



Wyktad: prezentacja multimedialna ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy.

Cwiczenia: prowadzacy prezentuje przyktady przy pomocy projektora lub na tablicy, nastepnie studenci
rozwigzujg zadania na tablicy.

Laboratorium: w laboratorium robotéw manipulacyjnych - nauka programowania robotow;

w laboratorium komputerowym (Simulink) - symulacja i badanie wtasciwosci uktadéw regulacji
automatycznej zgodnie z tematami przerabianymi na wyktadzie i ¢wiczeniach.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 140 5,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 80 3,00
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




