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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu

M#1-N1-AiR-AMiP-806

Nazwa przedmiotu Dynamika i sterowanie maszyn i proceséw |

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Dynamics and control of machines and processes |

Obowigzuje od roku akademickiego 2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

AUTOMATYKA i ROBOTYKA

Poziom ksztalcenia | stopien

Profil studiow

ogéblnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studidéw | studia niestacjonarne

Zakres

automatyka maszyn i proceséw

Jednostka prowadzgca przedmiot | Katedra Technik Komputerowych i Uzbrojenia

Koordynator przedmiotu prof. dr hab. inz. Zbigniew Koruba

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotéw przedmiot podstawowy
Status przedmiotu obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajeé polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 8

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) NIE
Liczba punktéw ECTS 4
Forma wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium

prowadzenia zajec¢

Liczba godzin
w semestrze

9 9 9 9




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu :
kierunkowych
Definiuje podstawowe pojecia i okreslenia najwazniej-
szych poje¢ z zakresu mechatroniki i ukladéw drgaja- AiR1 W01
cych. Definiuje oraz wymienia elementy budowy uktadu AiR1 W08
WO01 | mechatronicznego. Wymienia i wyjasnia dziatanie czto- AiR1_W15
now skfadowych ukfadéw mechatronicznych, m. in.:
Wiedza elektrycznych, pneumatycznych, hydraulicznych oraz
termodynamicznych.
Wyjasnia rodzaje metod sterowania dla wybranych ukta- .
. . A ) S AIR1 W14
déw mechatronicznych. Definiuje proces identyfikaciji i
w02 L . L X AIR1_W17
oraz opisuje metody identyfikacji parametréw ukfadu -
sterowania maszyn.
Potrafi wyprowadzi¢ réwnania ruchu oraz przeanalizo- AiR1_U13
uo1 ; . ) .
wac dynamike ruchu uktadéw mechatronicznych.
Umiejetnosci Potrafi zaprojektowac¢ system sterowania dla uktadu .
) ' : , o AiR1_U20
UO02 | mechatronicznego: okresla kryteria stabilnosci, przepro- -
wadza proces identyfikacji parametryczne;.
Kompetencje K01 | Potrafi pracowac w zespole. AiR1_KO04
spoteczne

TRESCI PROGRAMOWE

Forma Tresci programowe
zajec”

1. Wprowadzenie. Maszyna jako uktad mechatroniczny — czujnik, sterownik i uktad
wykonawczy. Wybrane przyktady uktadéw mechatronicznych.
2. Opis sterowanych uktadéw mechatronicznych — dyskretnych, ciggtych i dyskretno-
ciggtych. Podstawowe modele reologiczne. Cztony o jednym, dwéch i wielu stopniach
swobody.

wyktad 3. Czlony elektryczne, elektromagnetyczne, pneumatyczne, hydrauliczne, termody-
namiczne. Analogie mechaniczno-elektryczno-pneumatyczne.
4. Sterowany uktad mechaniczny jako model dynamiki obiektu rzeczywistego. Naj-
prostszy model dynamiki opisujgcy drgania.
5. Przyktady réwnan drgan uktadéw wyprowadzanych za pomocg rownan Lagrange’a
Il rodzaju.
6. Analiza i rodzaje sterowanych uktadéw mechanicznych.
1. Analiza dynamiki wybranych uktadéw dynamicznych — ukfad oscylacyjny, uktad
oscylacyjny z ttumieniem, wahadto proste.
2. Wyprowadzenie rownan ruchu dla wybranego uktadu dynamicznego — szeregowe i
réwnolegte potgczenia cztondw oscylacyjnych z ttumieniem na przyktadzie zawiesze-
nia samochodu.
3. Analiza réwnan ruchu oraz sterowania dla uktadu w postaci zawieszenia samo-

¢wiczenia chodu.

4. Wyprowadzenie réwnan ruchu dla wybranego uktadu dynamicznego — wahadto
odwrécone na przesuwnym woézku.

5. Analiza dynamiki oraz sterowania wahadta odwréconego na przesuwnym wozku.
6. Wyprowadzenie rownan ruchu dla wybranego uktadu mechatronicznego-
dwuwirnikowiec. Analiza réwnan ruchu dla wybranego uktadu mechatronicznego —
dwuwirnikowiec.

laboratorium

1. Analiza dynamiki podstawowych elementéw (sprezyna, masa, ttumik) uktadow
dynamicznych oraz ich potgczen — symulacje komputerowe.




2. Budowa prostego ukfadu fizycznego (masa ze sprezyng, wahadto fizyczne) i po-
miar wybranych parametréw ruchu.

3. Analiza i porownanie wynikéw symulacyjnych i doswiadczalnych wybranych ukta-
déw dynamicznych (masa ze sprezyng, wahadto fizyczne).

4. ldentyfikacja wybranych parametréw uktadu dynamicznego (masa ze sprezyna,

wahadlo fizyczne).

5. Sterowanie potozeniem uktadu dynamicznego (wézkiem na liniowej prowadnicy).

6. Sterowanie i stabilizacja wahadta odwréconego.

7. Dobor sterowan dla ruchu maszyny wirnikowe;.

projekt

Tematyka projektow z zakresu objetego wyktadem i éwiczeniami.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc Xx)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
wo1 X
w02 X
uo1 X X
uo2 X X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo-rm'il Forma zaliczenia Warunki zaliczenia

zajeé
wykfad zaliczenie z oceng Uzyskanie 50 pkt na 100 mozliwych.
- . . . Obecnosé na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt
¢wiczenia zaliczenie z oceng

z kolokwium w trakcie zajeé.

laboratorium

zaliczenie z oceng

Obecnos¢ na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt
Z kolokwium przeprowadzanych na komputerze w trakcie
zajed.

projekt

zaliczenie z oceng

Dostarczenie projektu w terminie, w formie i o tresci zgod-
nym z tematem projektu.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
w C L P S
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
9 9 9 9
2. Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. L 44 h
akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 1,8 ECTS
demickiego




5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 56 h
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje
6. w ramach samodzielnej pracy 2,2 ECTS
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 75 h
" | rze praktycznym
8 Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje 30 ECTS
" | wramach zaje¢ o charakterze praktycznym ’
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 100 h
10, Punkty ECTS za rrllodu'% o 4 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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