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Kod przedmiotu

M#1-S2-AiR-106

Nazwa przedmiotu

Serwonapedy maszyn i urzadzen automatyki

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim

Servo drives of machines and automation devices

Obowigzuje od roku akademickiego

2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

AUTOMATYKA i ROBOTYKA

Poziom ksztatcenia

Il stopien

Profil studiow

ogéblnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

studia stacjonarne

Zakres

wszystkie

Jednostka prowadzgca przedmiot

Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu

dr inz. Pawet Laski

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotéw

przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zaje¢

polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr

semestr 1

Wymagania wstepne

Podstawowa wiedza z zakresu budowy
i wykorzystania elementéw wykonaw-

czych automatyki

Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 3

Forma . " wyktad éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zaje¢

Liczba godzin

w semestrze 15 30




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektow
efektu :
kierunkowych
WOl Ma pog’reblor@. i .uporzadkowanq V\lne’dze z zakresu AIR2_ W07
programowania i uzytkowania sterownikow PLC
Wiedza Ma uporzadkowang wiedze w zakresie mechatroniki

W02 |obejmujgcg zagadnienia budowy i projektowania AiR2_WO06
uktadéw mechatronicznych.

Umiejetnosci

Potrafi skonfigurowac sie¢ przemystowg stuzgcg do ko-
U0l |ordynowania pracy sterownikéw PLC, dobra¢ i oprogra- AiR2_U06
mowac sterowniki PLC dla postawionego zadania.

Potrafi zorganizowac i przeprowadzi¢ eksperyment po-
trzebny do rozwigzania zadania zwigzanego z projekto-
waniem lub testowaniem elementéw i ukladéw automa-

oz tyki i robotyki, takze z wykorzystaniem komputerowych AIRZ_U09
systeméw pomiarowych w sposob uwzgledniajgcy zna-
jomos¢ zagadnien cyfrowego przetwarzania sygnatow.
Kompetencje Rozgmie ’poltrzeb(-;- gczenig sie przez caie. iyc.ie; _potrafi _
spoleczne K01 inspirowa¢ i organizowaé proces uczenia sie innych AiR2_KO01

0so6b

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec”

Tresci programowe

Wyktad

Przypomnienie podstawowych informacji dotyczacych uktadéw automatycznej
regulacji. Rodzaje serwonapeddéw i elementdw wykonawczych stosowanych w
serwonapedach o zastosowaniu przemystowym. Konfiguracja i podstawowe
parametry serwonapedu AC i serwonapedu BLDC firmy Servotronix. Konfiguracja i
podstawowe parametry serwonapedu AC firmy ABB. Podstawowe parametry pracy
serwonapedu skokowego firmy Easy Serwo. Protokoty komunikacyjne MODBUS i
PROFINET w sterownikach PLC Siemens S7-1200. Implementacja algorytméw
uktadéw automatycznej regulacji w sterownikach Siemens S7-1200.




Laboratorium

Wykonanie ¢éwiczen laboratoryjnych:

podtgczenie, uruchomienie i przetestowanie dziatania serwonapedu AC firmy
Servotronix przy sterowaniu recznym i z wykorzystaniem PLC,

podtgczenie, uruchomienie i przetestowanie dziatania serwonapedu BLDC
firmy Servotronix przy sterowaniu recznym i z wykorzystaniem PLC,
podtgczenie, uruchomienie i przetestowanie dziatania serwonapedu firmy
ABB, zadawanie parametréow pracy dla serwonapedu z poziomu PLC z wyko-
rzystaniem protokotu komunikacyjnego PROFINET,

podtgczenie, uruchomienie i przetestowanie dziatania serwonapedu predko-
$ci kagtowej ztozonego z silnika AC, enkodera inkrementalnego, przemiennika
czestotliwoéci i sterownika PLC. Komunikacja z przemiennikiem z wykorzy-
staniem wyjscia analogowego i wyj$¢ cyfrowych PLC. Implementacja algo-
rytméw regulatora tréjstanowego, regulatora typu P, PI, PD, PID,
podigczenie, uruchomienie i przetestowanie dziatania serwonapedu pozyciji
kagtowej ztozonego z silnika AC, enkodera inkrementalnego, przemiennika
czestotliwosci i sterownika PLC. Komunikacja z przemiennikiem z wykorzy-
staniem protokotu komunikacyjnego MODBUS RTU. Implementacja algoryt-
mow regulatora tréjstanowego, regulatora typu P, PI, PD, PID,

podtgczenie, uruchomienie i przetestowanie dziatania serwonapedu pozyciji
katowej ztozonego z silnika DC, enkodera z wyjsciem analogowym, scalone-
go sterownika silnika i sterownika PLC. Komunikacja ze sterownikiem z wy-
korzystaniem wyjscia sygnatu PWM i wyjs¢ cyfrowych PLC. Implementacja
algorytmow regulatora tréjstanowego, regulatora typu P, Pl, PD, PID,
podtgczenie, uruchomienie i przetestowanie dziatania serwonapedu firmy
Easy Serwo. Zadawanie sygnatéw z wykorzystaniem wyjs¢ PTO i wyjs¢ cy-
frowych sterownika PLC,

podtgczenie, uruchomienie i przetestowanie dziatania serwonapedu ztozone-
go z silnika krokowego, enkodera inkrementalnego, scalonego sterownika
silnika krokowego i sterownika PLC. Zadawanie sygnatéw z wykorzystaniem
wyj$¢ PTO i wyjs¢ cyfrowych sterownika PLC. Implementacja algorytmoéw re-
gulatora tréjstanowego, regulatora typu P, PI, PD, PID,

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
Wwo1 X
W02 X
uol X
uo2 X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rm’il Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
Wyktad zaliczenie z oceng Uzyskanie 50 % punktow z kolokwium zaliczeniowego.

Laboratorium

zaliczenie z oceng

Uzyskanie 50 % punktow z kolokwium zaliczeniowego.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
w C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw h
15 30
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 49 h
" | akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2,0 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 26 h
6. Liczba punktéw E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 1.0 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naklad pracy zwiagzany z zajeciami o charakte- 50 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
8. . 2,0 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 75 h
10, Punkty ECTS za n.10du.t N 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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