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A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

stacjonarne

Specjalnos¢

Automatyka przemystowa

Jednostka prowadzgca modut
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Koordynator modutu

dr inz. Pawet Laski

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$é do grupy/bloku
przedmiotéw

kierunkowy

Status modutu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw
- semestr

semestr piaty

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr zimowy

Wymagania wstepne

Elektrotechnika, Podstawy Elektroniki, Naped i
Sterowanie Hydrauliczne i Pneumatyczne

prowadzenia zajec¢

Egzamin tak
Liczba punktéw ECTS 3
Forma wykitad ¢wiczenia laboratorium projekt inne

30

w semestrze




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Celem modutu jest zapoznanie studentéw z najpopularniejszymi elementami wykonawczymi
stosowanymi w automatyce miedzy innymi z maszynami elektrycznymi oraz napedami
ptynowymi. Modut na celu takze przekazanie wiedzy na temat budowy, zasady dziatania ,

ﬁil dutu wiasnosci eksploatacyjnych i mozliwosci stosowania oraz poznania zasad obliczania i
doboru elementéw wykonawczych i sterujgcych w ptynowych ukfadach automatyki. W
ramach modutu realizowane sg umiejetnosci praktyczne w zakresie projektowania uktadow
sterowania maszynami elektrycznymi oraz uktadami pneumatycznymi i hydraulicznymi.

Symbol For:‘na odniesienie do 3dni¢fes|i(enie

ymbo . prowadzenia . o efektow
efektu Efekty ksztatcenia zajoé . efettow . obszarowyc
(W/lplinne) | ETUNKOWYC h
K W01 T1A_WO01
Student ma wiedze w zakresie budowy i zasady K W02 T1A_WO02
W_01 | dziatania maszyn elektrycznych oraz przetwornikow w = T1A_WO04
e o L K_wWo07
predkosci katowej i potozenia katowego K W08 T1A_WO07
- InzA_W02
ﬁ—wgg T1A_WO1
Student ma wiedze w zakresie metod rozruchu, = T1A_W02
o ; . L K_wWo7
W 02 hamowania i sterowania predkoscig katowa silnikéw W K W08 T1A_WO03
- elektrycznych w ukfadach automatyki oraz dynamiki = T1A_WO04
. K_W17
elektrycznych uktadow napedowych K W18 T1A_WO07
KS_\7V02_ AP InzA_W02
K_W01 T1A_WO01
Student zna metody sterowania, obliczania i doboru K_W02 T1A_WO02
W 03 elementéw wykonawczych i sterujgcych w W K_W07 T1A_WO03
- ptynowych uktadach automatyki w tym — uktady K_W08 T1A_WO04
logiczne, technike proporcjonalna. K_W14 T1A_WO07
K_W16 InzA_W02
ﬁ—wgg T1A_WO1
. - T1A_WO02
Studenta zna systemy regulacji ptynowych K_W07
, . , . T1A_WO03
W_04 | elementéow automatyki — uktady regulacji potozenia, w K_W08 T1A" W04
predkosci i sity. K_W14 =
T1A_WO07
KWI6 | 1nza_wo2
KS_W02_AP -
Student potrafi pozyskiwaé informacje z literatury,
maczyn SleKITyGahych ora2 pynouych slementen KUD1 | T1A_UO1
u_01 I K_U06 T1A_UO06

automatyki wykorzystujac kart katalogowych, noty
aplikacyjne, instrukcji obstugi elementéw automatyki
i robotyki.




1. Tresci ksztatcenia w zakresie wyktadu

ptynowych.

Odniesienie
Nr - . do efektow
wykladu Tresci ksztatcenia ksztalcenia
dla modutu
Maszyny pradu statego (obcowzbudne, bocznikowe, szeregowe i o
magnesach trwatych). budowa | zasada dziatania, zaleznoéci
o . . w_01,
1,2 podstawowe, wiasnosci ruchowe pradnic pradu statego, rozruch i -
A . - wW_02,
hamowanie silnikéw pradu statego, metody sterowania predkoscig katowg -
silnikdw pradu statego, sterowanie impulsowe.
Maszyny indukcyjne (klatkowe i pierécieniowe): rozruch i hamowanie,
model matematyczny, metody sterowania predkoscig katowa, sterowanie
O . A ; . wW_o01,
3,4,5 | czestotliwosciowe predkoscig katowa silnika indukcyjnego (sterowanie -

: oo . . : W_02,
skalarne, sterowanie wektorowe). Silniki synchroniczne: rozruch i -
hamowanie, metody sterowania predkoscig katowa.

Przetworniki predkosci katowej i potozenia kgtowego: pradnice
tachometryczne, enkodery liniowe i katowe. Silniki z komutacjg

. ) w_01,

6 elektroniczng: skokowe, bezszczotkowe o magnesach trwatych (pradu —

. : : . wW_02,
statego i synchroniczne) oraz reluktancyjne przetgczalne SRM, budowa i -
zasada dziatania, sposoby sterowania.

Dynamika uktadow napedowych: réwnania dynamiki uktadéw
78 napedowych, modelowanie prostych uktadéw elektromechanicznych. wW_o1,
' Serwonapedy pradu statego i przemiennego. Zagadnienia projektowania W_02,
elektrycznych uktadéw napedowych.
Rozwoj ptynowych systemoéw sterowania. Obliczanie pneumatycznych i W 03
9,10, 11 | hydraulicznych urzadzen automatyki. Sterowanie pneumatycznych i -

: - . wW_04
hydraulicznych urzadzen automatyki. -
Ptynowe elementy w uktadach regulacji, logiczne elementy automatyki. W 03

12,13 | Wzmacniacze i serwonapedy ptynowe. Elektrohydrauliczne i o
' wW_04
elektropneumatyczne uktady sterowania. -
Sterowanie plynowe w technice proporcjonalnej. Plynowe ukiady
. . . ) W_03,
14,15 | sterowania pozycyjnego. Energooszczedne metody sterowania napedéw W 04

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

Symbol

Metody sprawdzania efektow ksztatcenia

efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

W_01 | Zestaw pytan egzaminacyjnych, pierwszy termin pisemny, drugi termin ustny.

W_02

W_03 | Ustne pytanie studentow przed rozpoczeciem kolejnych éwiczen laboratoryjnych

wW_04

U 01 Ocena na podstawie biegtosci w postugiwaniu sie notami katalogowymi, instrukcjach obstugi

elementéw napedowych i wykonawczych.




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

. L obciazenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziat w wyktadach 30h
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 5h
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie 3h
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 38
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 1,5 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 20h
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwidéw 15h
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriéw
15 | Wykonanie sprawozdan
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | Wykonanie projektu lub dokumentagii
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 35h
21 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 1,6 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obciazenie praca studenta | 3 Ects
23 Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta 3 ECTS
24 | Nakiad pracy zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym 0

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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