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Wymagania wstepne

Student ma podstawowg wiedze w zakresie fizyki, obejmujgcg elektrycznosé, magnetyzm, w tym wiedze
niezbedng do zrozumienia zjawisk fizycznych wystepujgcych w uktadach elektrycznych i elektronicznych,
ma wiedze w zakresie teorii obwodow elektrycznych oraz elektrotechniki prgdu statego i przemiennego (w
tym tréjfazowego). Potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i innych Zrodet; posiada
umiejetnosci samoksztatcenia w celu podnoszenia i aktualizacji kompetencji zawodowych.

Cel przedmiotu

Zapoznanie sie z budowg, zasadg dziatania i charakterystykami wybranych napedow przeksztattnikowych
w uktadach petli sterowania otwartego stosowanych w maszynach, urzadzeniach, robotach, pojazdach
ladowych i wodnych, statkach powietrznych. Nabycie umiejetnosci ich analizy elektrycznych ukladéw
napedowych.

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 oraz elementow i urzgdzen pomiarowo-kontrolnych;

Umiejetnosci:

K1_U11 potrafi wyznacza¢ i postugiwac sie modelami prostych uktadoéw elektromechanicznych i wybranych
procesow przemystowych, a takze wykorzystywac je do celdéw analizy i projektowania uktadéw automatyki i
robotyki;

K1_U15 potrafi zbudowac, uruchomic oraz przetestowac prosty uktad elektroniczny oraz
elektromechaniczny;

K1_U21 potrafi zaprojektowac¢ i praktycznie wykorzystaé proste uktady diagnostyczno-decyzyjne
dedykowane systemom automatyki i robotyki;

Kompetencje spoteczne:

K1_K1 jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej wiedzy;rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego
doksztatcania sie - podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i
organizowac proces uczenia sie innych osob;

K1_K5 posiada swiadomosc¢ koniecznosci profesjonalnego podej$cia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzgdzenia i ich
elementy mogg funkcjonowac;jest gotdéw do przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania

tego od innych, poszanowania réznorodnosci poglgdow i kultur;

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

Wyktad: egzamin 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: obecno$é na zajeciach i wykonanie éwiczen laboratoryjnych w grupach oraz
ztozenia pisemnych sprawozdan.

Tresci programowe

Zapoznanie sie z budowg, zasadg dziatania i charakterystykami wybranych napedéw
przeksztattnikowych w uktadach petli sterowania otwartego stosowanych w maszynach, urzadzeniach,
robotach, pojazdach ladowych i wodnych, statkach powietrznych. Nabycie umiejetnosci ich analizy
elektycznych uktadow napedowych.

Tematyka zaje¢

Wyktad:

1. Budowa i zasada dziatana wybranych maszyn elektrycznych:

Silniki komutatorowe pradu statego: charakterystyki mechaniczne i sterowanie predkoscig obrotowg w I i Il
strefie. Silniki komutatorowe prgdu zmiennego (silnik uniwersalny). Bezszczotkowe silniki pradu statego
(BLDC). Silniki indukcyjne prgdu przemiennego (maszyna 1-fazowa, 3-fazowa). Silniki

synchroniczne z magnesami trwatymi (PMSM). Silniki synchroniczne reluktancyjne (synRM). Silniki
przetgczalne reluktancyjne (SRM). Silniki krokowe.

2. Budowa i zasada dziatania uktadow przeksztattnikowych - tyrystorowych i tranzystorowych stosowanych
w prostych urzgdzeniach gospodarstwa domowego oraz w przemysle.

3. Elektryczne ukfady napedowe:

Réwnanie dynamiki napedu, pojecie charakterystyki mechanicznej, praca w poszczegoélnych ¢wiartkach
uktadu wspotrzednych, charakterystyki urzgdzeh napedzanych, sprowadzanie momentu i momentu
bezwladnosci do watu silnika z uwzglednieniem strat w elementach przeniesienia napedu. Dobor

maszyny do obcigzenia. Nagrzewanie maszyn elektrycznych. Réwnanie bilansu cieplnego maszyny
elektrycznej. Znormalizowane rodzaje pracy maszyny elektryczne;.

Napedy z silnikiem prgdu statego (baza wyjsciowa): réwnania i charakterystyki maszyny pradu statego,
tyrystorowy naped pradu statego jednokierunkowy i nawrotny, tranzystorowy naped pradu statego z
przeksztaitnikiem impulsowym: jedno-kwadrantowym, dwu-kwadrantowym i cztero-kwadrantowym, |l strefa
regulaciji.

Napedy z silnikami indukcyjnymi: stany pracy silnika indukcyjnego klatkowego, charakterystyki



mechaniczne silnikdw klatkowych zwyktych, gteboko-ztobkowych i dwu-klatkowych, rozruch silnikéw
indukcyjnych: bezposredni, przez obnizenie napiecia stojana (soft-start), za pomocg przetgcznika gwiazda-
trojkat, sterowanie predkoscig obrotowg silnikow indukcyjnych: czestotliwosciowe (dwie strefy i
ograniczenia sterowania).

Napedy z silnikami krokowymi: charakterystyka kgtowa momentu, zalezno$s¢ momentu od czestotliwosci
impulséw, praca petno-krokowa i ulamkowo-krokowa, przeliczanie predkosci kgtowej na czestotliwosc
impulséw, zasady doboru silnika krokowego.

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 40 1,50
Praca wiasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zaje¢ 60 2,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




