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Nazwa przedmiotu
Informatyka przemystowa [S2Mech1>IP]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr

Mechatronika 2/3

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

Konstrukcje i sterowanie urzgdzen ogolnoakademicki
mechatronicznych

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiéw Wymagalnos¢

stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne (np. online)
30 15 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

3,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr hab. inz. Cezary Jedryczka prof. PP
cezary.jedryczka@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Wiedza Podstawowa wiedza zakresie matematyki, informatyki, systeméw operacyjnych, jezykdéw
programowania, maszyn i napedow elektrycznych. Umiejetnosci Umiejetnosé programowania w jezyku C+
+, formutowania i rozwigzywania modeli matematycznych elektrycznych elementow wykonawczych.
Kompetencje spoteczne Swiadomos$¢ koniecznosci poszerzenia wiedzy i umiejetnosci. Zdolnos¢ do
podporzadkowania sie regutom obowigzujgcym podczas zaje¢ wyktadowych i laboratoryjnych, umiejetnosé
komunikowania sie z najblizszym Srodowiskiem podczas zajec.

Cel przedmiotu

Nabycie umiejetnosci opracowywania prostych modeli dyskretnych zjawisk do analizy, syntezy i sterowania
wybranych elektromagnetycznych elementéw wykonawczych uktadéw mechatronicznych. Wykorzystanie
do analizy i syntezy elektromagnetycznych elementéw wykonawczych oprogramowania komercyjnego.
Zapoznanie sie z systemami i wspoétczesnymi metodami programowania przemystowych napedow
elektrycznych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza:

Ma poszerzong wiedze z informatyki o znajomos$¢ systemow operacyjnych czasu rzeczywistego,
programowanie zadan wspétbieznych, algorytmow przetwarzania sygnatow i sterowania, podstaw
przetwarzania i analizy obrazu oraz o zasady opracowywania dokumentacji i zapewnienia jakosci
oprogramowania.

Umiejetnosci:

Potrafi dobra¢ albo zaprojektowa¢ uktady dedykowane typu FPGA, ASIC oraz napisa¢ program w jezyku
HDL. Potrafi zaprojektowac algorytm sterowania obiektami w czasie rzeczywistym przy zastosowaniu
procesora sygnatowego oraz napisac jego oprogramowanie w jezyku wysokiego poziomu.

Kompetencje spoteczne:

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie; potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie
innych osob.

Potrafi ustala¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania.

Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujgc w niej rézne role.

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

Wyktad:

- Zaliczenie na podstawie kolokwium sktadajgcego sie z pytan ogdélnych i testowych. Skala ocen 51-60%
pkt. - dst, 61-70% pkt dst+, 71-80% pkt. - db, 81-90% pkt. - db+, 91-100% pkt. - bdb.

Laboratorium:

- premiowanie praktycznej wiedzy zdobytej w trakcie poprzednich ¢wiczen laboratoryjnych,

- praktyczne sprawdzenie umiejetnosci opracowywania prostych modeli symulacyjnych w przy
wykorzystaniu oprogramowania komercyjnego,

- ocena wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg indywidualnych i grupowych projektow
programistycznych

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

- umiejetnos¢ wspdtpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegdtowe w
laboratorium,

- wykorzystanie elementow i technik wykraczajgcych poza materiat z zakresu prowadzonego wyktadu i
¢wiczen laboratoryjnych,

- staranno$¢ estetyczng zrealizowanych projektow.

Tresci programowe

Modele matematyczne elektromagnetycznych elementéw wykonawczych o ruchu obrotowym i
liniowym. Metody rozwigzywania réwnan modeli. Modele dyskretne. Algorytmy symulacji stanéw pracy

i sterowania ukfadoéw z elektromagnetycznymi elementami wykonawczymi. Modele symulacyjne
uktadow napedowych z elektromagnetycznymi uktadami wykonawczymi w srodowisku Matlab Simulink.
Polowa analiza standéw pracy elementéw wykonawczych w srodowisku Ansys Maxwell. Przeksztatcenie
Park'a i transformacja Clarke. Serwonapedy przemystowe, budowa, zasada dziatania i metody
sterowania. Elementy wykonawcze - serwosilniki, aktuatory, budowa, zasada dziatania. Uktady
sprzezenia zwrotnego, przemystowe enkodery inkrementalne i absolutne, inerfejsy komunikacyjne.
Resolwery, budowa, zasada dzialania. Dedykowane mikroprocesorowe ukfady przetwarzajgce.
Sterowniki serwonapedow, budowa, struktura uktadu regulacji. Dobér nastaw regulatorow. Tryby pracy
serwonapedu przemystowego, maszyna stanéw wg. standardu PLCopen Motion Control. Praca grupowa
serwonapedow przemystowych w trybie synchronizacji . Napedowe przemienniki czestotliwosci,
parametryzacja i konfiguracja, algorytmy sterowania. Wspotczesne trendy w obszarze przemystowych
aplikacji napedowych, obiektowo zorientowane programowanie aplikacji napedowych - OOP Motion
Control, predefiniowane bloki technologiczne.

Laboratoria:

Symulacje komputerowe z wykorzystaniem srodowiska Ansys Maxwell. Uktady i stanowiska pomiarowe
do konfiguracji, parametryzaciji i badania serwonapedow przemystowych.

Tematyka zaje¢
brak



Metody dydaktyczne

Wyktad:

- wyktad z prezentacjg multimedialng uzupetniany przyktadami podawanymi na tablicy,

- wykfad prowadzony w sposob interaktywny z formutowaniem pytan do grupy studentéw,
- uwzglednienie aktywnosci studentow w czasie zajeé przy wystawianiu oceny koncowej.
Laboratoria:

- szczegobtowe recenzowanie sprawozdan przez prowadzgcego, dyskusja,

- demonstracje,

- praca w zespotach.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 30 1,00
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




