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Wymagania wstepne

Wiedza: K1_W6 ma uporzadkowang, podbudowang teoretycznie wiedze ogdlng w zakresie teorii oowodow
elektrycznych oraz elektrotechniki prgdu statego i przemiennego (w tym tréjfazowego); K1_W16 ma
uporzgdkowang wiedze w zakresie struktur i zasad dziatania analogowych i dyskretnych systemow
sterowania (w uktadzie otwartym i w uktadzie ze sprzezeniem zwrotnym) oraz liniowych i prostych K1_W17
zna i rozumie w zaawansowanym stopniu podstawowe kryteria syntezy i metody strojenia regulatoréw,
narzedzia i techniki automatycznego doboru nastaw regulatorow oraz identyfikacji obiektéw Umiejetnosci:
K1_U2 potrafi odczytywac ze zrozumieniem projektowg dokumentacje techniczng oraz proste schematy
technologiczne systemdw automatyki i robotyki; K1_U8 potrafi postugiwac sie technikami informacyjno-
komunikacyjnymi; Kompetencje spoteczne: K1_K2 posiada swiadomos¢ waznosci i rozumie
pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptyw na srodowisko i zwigzang z tym
odpowiedzialnos¢ za podejmowane decyzje;jest gotdow do dbatosci o dorobek i tradycje zawodu;



Cel przedmiotu

Poznanie budowy, zasady dziatania oraz metod i struktur zaawansowanych uktadéw sterowania
elektrycznych uktadéw napedowych stosowanych w przemysle ciezkim, robotach przemystowych,
pojazdach elektrycznych, statkach powietrznych, sprzecie gospodarstwa domowego.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

K1_W18 ma uporzgdkowang w zaawansowanym stopniu wiedze w zakresie budowy, zastosowania i
sterowania uktadami wykonawczymi automatyki i robotyki;

K1_W20 zna i rozumie typowe technologie inzynierskie, zasady oraz techniki konstruowania prostych
systeméw automatyki i robotyki; zna i rozumie zasady doboru uktadéw wykonawczych, jednostek
obliczeniowych

K1_W22 zna i rozumie podstawowe procesy zachodzgce w cyklu zycia urzgdzen oraz wybranych
systemoéw zabezpieczen stosowanych w automatyce i robotyce;

Umiejetnosci:

K1_U1 potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zroédet takze w wybranym jezyku
obcym;

K1_U11 potrafi wyznaczac i postugiwac sie modelami prostych uktadoéw elektromechanicznych i wybranych
procesow przemystowych, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i projektowania uktadow automatyki i
robotyki

K1_U22 potrafi dobra¢ rodzaj i parametry uktadu pomiarowego, jednostki sterujgcej oraz modutéw
peryferyjnych i komunikacyjnych dla wybranego zastosowania oraz dokonac ich integracji w postaci
wynikowego

Kompetencje spoteczne:

K1_K3 posiada swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi
kierowac

K1_K5 posiada swiadomosc¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i ich
elementy

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

Wyktad: zaliczenie, 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
ztfozenia pisemnych sprawozdan.

Tresci programowe

Poznanie budowy, zasady dziatania oraz metod i struktur zaawansowanych uktadéw sterowania
elektrycznych uktadéw napedowych stosowanych w przemysle ciezkim, robotach przemystowych,
pojazdach elektrycznych, statkach powietrznych, sprzecie gospodarstwa domowego.

Tematyka zaje¢

Wyktad.

Ogodlna struktura zautomatyzowanego uktadu napedowego. Uktady sterowania napeddéw stosowanych w
przemysle ciezkim (napedy z silnikami pradu statego i przemiennego (ACIM - silniki klatkowe)). Uktady
strowania napeddw elektrycznych w robotach przemystowych (napedy z silnikami PMSM), dronach
(napedy z silnikami BLDC) , sprzecie gospodarstwa domowego (napedy z silnikami uniwersalnymi,
indukcyjne 1- fazowe, prgdu statego). Sterowanie uktadami napedowymi o ztozonej i zmiennej strukturze
dynamicznej ( tarcie, zmienny moment bezwtadnosci, luzy, sprezystos¢ w uktadach dwu- i wielo-
masowych); Problemy sterowania serwonapedoéw pozycjonujgcych.Sterowanie napedami elektrycznymi
stosowanymi w samochodach, autobusach, pociggach, pojazdach autonomicznych, ( tzw.



elektromobilnos¢, specyfika sterowania napeddw elektrycznych w pojazdach, sterowanie w |l strefie z
ostabionym strumieniem magnetycznym); (napedy z silnikami ACIM, synRM (silniki synchroniczne
reluktancyjne ), SRM (silniki z przetgczalng reluktancjg ). Napedy elektryczne stosowane w statkach
powietrznych - naped bezwtadnosciowy, napedy wysokoobrotowe.

Cwiczenia laboratoryjne. Program éwiczen laboratoryjnych obejmuje zapoznanie sie z konstrukcja,
oprogramowanie, uruchomienie i badanie wtasciwosci statycznych i dynamicznych wybranych fizycznych
uktadow napedowych omawianych na wyktadach.

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 100 4,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 32 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 68 3,00

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




