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Wymagania wstepne

Wiedza: Podstawy automatyki, wstena wiedza w zakresie typow czujnikow i napedow, sterowniki
mikroprocesorowe, programowanie komputeréw, podstawy maszyn elektrycznych. Umiejetnosci: Opis
uktadow automatyki, definiowanie funkcji cyfrowych, projektowanie uktadéw przetgczajacych,
projektowanie uktadéw elektronicznych

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentow z budowag, dziataniem oraz metodami sterowania maszyn i urzgdzen
mechatronicznych. Przedmiot obejmuje zarbwno zagadnienia teoretyczne, jak i praktyczne zwigzane z
projektowaniem oraz implementacjg uktadéw sterowania.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

1. Budowa, dziatanie i parametry sterownikow komputerowych PC, IC, PLC oraz ich systeméw
operacyjnych czasu rzeczywistego.

2. Metody transmisji sygnatéw i interfejsy komunikacyjne wykorzystywane w sterownikach
komputerowych.



3. Programowanie sterownikdw komputerowych i implementacja algorytméw sterowania.
4. Podstawowe elementy wchodzgce w sktad elektrycznych uktadow napedowych (silniki,
przektadnie, sprzegta, czujniki)

Umiejetnosci:

1. Dobdr odpowiedniego sterownika komputerowego oraz jego komponentow.

2. Projektowanie uktadow sterowania dla urzgdzen mechatronicznych.

3. Implementacja uktadéw sterowania w oparciu o sterowniki PLC i mikrokontrolery.
4. Programowanie sterownikdw komputerowych w jezykach wysokiego poziomu.

Kompetencje spoteczne:

1. Rozumie potrzebe uczenia sig przez cate zycie oraz potrafi organizowac proces uczenia si¢ innych.
2. Swiadomy roli automatyzacji w gospodarce oraz jej wptywu na rozwoj spoteczenstwa.

3. Potrafi okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego zadania.

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

Wyktad: Egzamin pisemny obejmujgcy zagadnienia teoretyczne z wyktadow.

Laboratorium: Zaliczenie na podstawie poprawnego wykonania ¢wiczenh oraz sporzgdzenia sprawozdan z
kazdego ¢éwiczenia laboratoryjnego wedtug wskazéwek prowadzgcego. Przed wybranymi ¢wiczeniami
przewidziane sg krotkie sprawdziany wejsciowe. Aby zaliczy¢ laboratoria, wszystkie ¢wiczenia muszg by¢
zaliczone.

Tre$ci programowe

Przedmiot obejmuje zagadnienia zwigzane z budowg i dziataniem systeméw sterowania maszyn i
urzadzen, w tym sterownikéw PLC i mikrokontroleréw. Omawiane sg metody transmisji sygnatéw,
sposoby potgczenia systemdw komputerowych z urzgdzeniami sterujgcymi oraz implementacja
algorytméw sterowania. Uczestnicy poznajg réwniez metody ich sterowania napeddw, takich jak silniki
DC, BLDC, krokowe, PMSM oraz serwonapedy elektrohydrauliczne. Dodatkowo, kurs obejmuje tematyke
czujnikéw inercyjnych, filtracji sygnatow oraz zaawansowanych funkcji w sterownikach PLC.

Tematyka zaje¢

Wyktad:

. Struktura systemu sterowania maszyn i urzgdzen.

. Sposoby potgczenia systemu komputerowego ze sterownikiem PLC lub mikroprocesorowym.

. Sygnaly i ich kodowanie oraz transmisja danych w systemach sterowania.

. Budowa i dziatanie sterownikéw komputerowych PC, IC oraz PLC.

. Programowanie sterownikéw komputerowych - jezyki i narzedzia.

. Przyktady algorytmow sterowania w systemach mechatronicznych.

. Sterowanie impulsowe: wprowadzenie do impulsatora idealnego oraz ekstrapolatora zerowego rzedu
. Podstawowe elementy wchodzgce w sktad elektrycznego uktadu napedowego: silniki elektryczne,
przektadnie, sprzegta, uktady pomiarowe (enkodery, rezolwery), czujniki krancowe oraz czujniki stuzgce
do bazowania napedow, opis matematyczny.

8. Budowa silnika pradu statego, model matematyczny, podstawowe charakterystyki, regulacja
potozenia, predkosci oraz momentu obrotowego, uktady sterowania, dyskretny regulator PID.

9. Budowa silnika krokowego, model matematyczny, podstawowe charakterystyki, sposoby sterowania,
potgczenie z mikrokontrolerem/PLC.

10. Budowa silnika asynchronicznego i bezszczotkowego pradu statego BLDC, sposoby sterowania,
aplikacje.

11. Budowa silnika PMSM, model matematyczny, sposoby sterowania, aplikacje.

12. Implementacja napedu elektrycznego na sterowniku PLC, zaawansowane funkcje: biblioteki
napedowe, CAM-automat, wirtualna krzywka.

Laboratorium:

1. Podstawy programowania obiektowego w sterownikach PLC.

2. Implementacja modelu obiektu na sterowniku.

3. Komunikacja szeregowa pomiedzy sterownikiem a systemem komputerowym.

4. Czujniki inercyjne oraz filtracja sygnatéw.
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5. Charakterystyki silnika prgdu statego.

6. Regulacja PID (potozeniowa) silnika DC.

7. Sterowanie silnikiem krokowym.

8. Sterowanie silnikiem BLDC (czujnikowe i bezczujnikowe).
9. Sterowanie silnikiem asynchronicznym.

10. Sterowanie napedem PMSM z poziomu PLC.

Czesc¢ ¢cwiczen wykonywana jest w systemie rotacyjnym.

Metody dydaktyczne

1. Wykifad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy,
dyskusja i analiza problemow.

2. Cwiczenia laboratoryjne: ¢wiczenia praktyczne, rozwigzywanie zadan, dyskusja, praca w zespole
3. Projekt: wykonanie wtasnego ukfadu elektronicznego

Literatura

Podstawowa:

1. Skalski, L., ,Linux. Podstawy i aplikacje dla systemow embedded”, Wydawnictwo BTC, 2012.

2. Kuzniar K., Lal L., Rak T., ,Programowanie w Linuksie. Cwiczenia”, Wydawnictwo Helion, 2012.
3. Kwiecien R., ,Komputerowe systemy automatyki przemystowej”, Wydawnictwo BTC, 2012.

Uzupetniajgca:

1. Monk S., ,Raspberry Pi. Przewodnik dla programistéw Pythona”, Wydawnictwo Helion, 2014.
2. Przepiorkowski J., ,Silniki elektryczne w praktyce elektronika”, Wyd. 2.

3. Grzesiak L., Kaszewski A., Ufnalski B., ,Sterowanie napeddéw elektrycznych”.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 62 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 38 1,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




