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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z zakresu napedow
elektrycznych, w tym automatyki napeddéw elektrycznych, podstaw automatyki oraz metrologii w zakresie
pomiaréw réznych wielkosci mechanicznych. Powinien posiada¢ umiejetnosc¢ rozwigzywania
podstawowych problemow podczas projektowania uktadéw automatycznej regulacji w tym: dobér struktury i
nastaw regulatoréw, dobér czujnikdw pomiarowych. Powinien réwniez posiada¢ umiejetno$¢ pozyskiwania
informaciji ze wskazanych zrédet, rozumie¢ koniecznos$¢ poszerzania swoich kompetencji oraz mie¢
gotowos$¢ do podjecia wspotpracy w ramach zespotu.

Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu modelowania ztozonych uktadéw elektromechanicznych,
projektowania i zastosowania uktadéw sterowania ruchem w automatyce przemystowej. 2. Rozwijanie u
studentéw umiejetnosci rozwigzywania problemow projektowych, dotyczgcych systeméw sterowania
uktadow elektromechanicznych, zwtaszcza o ztozonej strukturze. 3. Ksztattowanie u studentow
umiejetnosci pracy zespotowej w rozwigzywaniu zaawansowanych probleméw modelowania i sterowania.

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza

1.zna i rozumie w pogtebionym stopniu wybrane dziaty matematyki; ma poszerzong i pogtebiong wiedze
niezbedng do formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan z zakresu teorii sterowania, optymalizaciji,
modelowania, identyfikacji i przetwarzania sygnatéw; [K2_W1]

2. ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze w ramach wybranych obszaréw automatyki i robotyki;[K2_W10]
3 ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu automatyki i
robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych [K2_W12]

Umiejetnosci

1. potrafi formutowac i weryfikowaé (symulacyjnie lub eksperymentalnie) hipotezy zwigzane z zadaniami
inzynierskimi i prostymi problemami badawczymi z zakresu automatyki i robotyki; [K2_U15]

2. potrafi dokona¢ wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan inzynierskich; [K2_U18]

2. potrafi dokona¢ identyfikacji elementéw i uktadéw sterowania oraz sformutowac specyfikacje projektowag
ztozonego systemu sterowania z uwzglednieniem aspektow pozatechnicznych; [K2_U21]

Kompetencje spoteczne

1. rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie — podnoszenia kompetencji zawodowych,
osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i organizowac¢ proces uczenia sie innych oséb; [K2_K1]

2. posiada Swiadomosc¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie zasadom
pracy w zespole;

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

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wiedza nabyta w ramach wyktadu jest weryfikowana przez 60-minutowe kolokwium oraz indywidualng
dyskusje zagadnien na ostatnim wyktadzie. Kolokwium sktada sie z 5-10 pytan (testowych i otwartych),
roznie punktowanych. Prog zaliczeniowy: 50% punktéw. Zagadnienia zaliczeniowe, na podstawie ktérych
opracowywane sg pytania, zostajg udostepnione studentom w trakcie semestru.

Umiejetnosci nabyte w ramach zaje¢ laboratoryjnych weryfikowane sg podstawie sporzgdzonych
sprawozdan

Tresci programowe

1. Wprowadzenie - precyzyjne sterowanie ruchem w uktadach przemystowych i aparaturze pomiarowo-
badawczej. Struktury mechaniczne uktadéw napedowych - 1-masowa, 2-masowa, elastyczna.

2. Ksztattowanie sygnatow wejsciowych dla uktadéw o charakteryce oscylacyjnej, zadawanie trajektorii
ruchu z ograniczeniem zmiennych stanu - predkosci, przyspieszenia i zrywu.

3. Modelowanie, identyfikacja i kompensacja zjawiska tarcia oraz efektu nierbwnomiernego momentu
elektromagnetycznego.

4. Synteza ukfadu regulacji potozenia, dob6r charakterystyk regulatoréw, sterowanie dla obiektow
wielomasowych.

5. Pomiar i odtwarzanie wielkosci mechanicznych - przeglagd metod pomiarowych, obserwacja potozenia,
predkosci i przyspieszenia dla zakresu ruchu z bardzo matymi predkosciami.

6. Wybrane zaawansowane algorytmy sterowania dla precyzyjnego sterowania ruchem, w tym ADRC i
sterowanie slizgowe.

7. Wybrane elementy wykonawcze dla uktadow precyzyjnego sterowania ruchem.

Tematyka zaje¢ laboratoryjnych: W trakcie zaje¢ budowane i analizowane sg modele symulacyjne,
odpowiadajgce zagadnieniom omawianym na wyktadzie.

Studenci w trakcie zaje¢ analizujg i realizujg tematy projektdw powigzanych z badaniami naukowymi
jednostki, zwtaszcza w zakresie odpornego sterowania napedami o bardzo matych predkos$ciach ruchu.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja multimedialna, ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy.
2.Cwiczenia laboratoryjne: wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych w oparciu o modele symulacyjne -



¢wiczenia praktyczne.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 20 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 30 1,00
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




