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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Elementy i uktady sterowania robotéw

NAZWA PRZEDMIOTU

Elements and Systems of Robot Control
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU WM AIR oIN B11 19/20
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 2.00

SEMESTRY 5

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
5 9 0 0 0 9 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie sie z budowa, dziataniem oraz uktadami sterowania robotéw. Zapoznanie sie z elementami ukta-
dow napedowych. Zdobycie umiejetnosci modelowania matematycznego i przeprowadzenia analizy dynamicz-
nej serwonapedow. Zdobycie umiejetnosci projektowania systeméw sterowania i oprogramowania dla manipu-
latoréw.

Kod archiwizacji:
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH

KOMPETENCJI

1 Podstawowa wiedza z zakresu robotyki i automatyki.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Opisuje budowe i dzialanie uktadéw sterowania robotéw.

EK2 Umiejetnosci Modeluje uklady sterowania pozycyjnego i pozycyjno-sitowego stosowane w robotach prze-

mystowych.

EK3 Umiejetnosci Modeluje matematycznie i przeprowadza analize dynamiczna serwonapedu przy wykorzysta-

niu systemoéw komputerowego wspomagania projektowania.

EK4 Kompetencje spoleczne Formutuje i przekazuje w sposéb zrozumialy zagadnienia zwiazane z ukladami

sterowania robotéw. Pracuje indywidualnie i w zespole.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W1 Liniowe i nieliniowe uktady sterowania robotéw, sterowanie osiami - uktady 9
generowania trajektorii.
W2 Dynamika robotéw. 2
W3 Systemy sterowania czasowo-optymalnego, sterowanie pozycyjno-silowe, sterowanie 5
adaptacyjne, stabilno$é¢ systemow sterowania.
W4 Elementy wykonawcze napedowe i pomiarowe jako obiekty uktadu sterowania. 2
Pomiar polozenia i predkosci czlonéw robota, przetwarzanie i ksztattowania
W5 sygnalow z czujnikéw. Czujniki stanu otoczenia robota, np. czujniki zblizeniowe 1
i czujniki sity.
PROJEKT
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
P1 Planowanie trajektorii manipulatoréw o strukturze szeregowej wykonane 3
w programie MATLAB.
Modelowanie i symulacja serwonapedu w programie MATLAB. Sterowanie PWM
P2 o 3
silnikéw BLDC.
P3 Modelowanie uktadéw sterowania pozycyjno-sitowego. 3
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7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1 Wyktady

N2 Prezentacje multimedialne

N3 Zadania tablicowe

N5 Dyskusja

N6 Praca w grupach

N7 Cwiczenia projektowe

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

SREDNIA LICZBA GODZIN
FORMA AKTYWNOSCI NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikajace z planu studiéw 18
Konsultacje przedmiotowe 4
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu pracy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 9
Opracowanie wynikow 6
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 13

SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z
CALEGO NAKELADU PRACY STUDENTA

50

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Projekt zespotowy

F2 OdpowiedZ ustna

F3 Kolokwium

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Projekt zespolowy
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OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 Projekt zespotowy

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 -

NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 3.5 61% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.0 71% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 5.0 91% z: Student potrafi wymieni¢ i opisa¢ wybrane uklady sterowania robotow.

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 -

NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 3.5 61% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.0 71% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0

91% z: Student zna pojecia impedancji i admitancji mechanicznej, potrafi
NA OCENE 5.0 przedstawi¢ struktury uktadéw sterowania z regulatorem admitancyjnym,
impedancyjnym oraz réwnolegtym regulatorem pozycyjno-sitowym.

EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 2.0 -

NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 3.5 61% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.0 71% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 5.0 91% z: Stude.)nt potraﬁ) przeprowadzac¢ analize dynami.cznq s.erwonap.egdu przy

wykorzystaniu systemoéw komputerowego wspomagania projektowania.
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0
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NA OCENE 3.5 61% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 4.0 71% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0
91% z: Student potrafi sformutowaé i przekaza¢ w sposob zrozumialy podstawowe
NA OCENE 5.0 .. . . . h
zagadnienia zwiazane z ukladami sterowania robotow.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

EFEKT
KSZTALCENIA

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-
WYCH EFEKTOW

ZDEFINIOWA-

NYCH DLA

PROGRAMU

CELE
PRZEDMIOTU

TRESCI
PROGRAMOWE

NARZEDZIA
DYDAKTYCZNE

SPOSOBY OCENY

EK1

Al W03
Al W22
Al1_U20

Cel 1

W1 W2 W3 W4
W5

N1 N2 N3 N5

F2 F3

EK2

Al_Wo03
Al_W22
Al_UO05
Al_U20
Al K03

Cel 1

W1 W2 W3 W4
W5 P1 P3

N1 N2 N3 N5 N6
N7

F1F2F3 P1

EK3

Al W03
Al_W22
Al_U05
Al_U20
Al K03

Cel 1

W1 W2 W3 W4
W5 P2

N1 N2 N3 N5 N6
N7

F1 F2F3 P1

EK4

Al_W03
Al W22
Al_U05
Al_U20
Al K03

Cel 1

W1 W2 W3 W4
W5 P1 P2 P3

N1 N2 N3 N5 N6
N7

F1 F2F3 P1

11

LITERATURA PODSTAWOWA

WYKAZ LITERATURY

[1 | Heimann B., Gerth W., Popp K. — Mechatronika. Komponenty, metody, przyktady, Warszawa, 2001,

PWN
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[2 | Mrozek B., Mrozek Z. — Matlab i Simulink: poradnik uzytkownika, Gliwice, 2004, Helion
[3 | Mitek J. — Pomiary wielkosci nieelektrycznych metodami elektrycznymi, Zielona Gora, 1998, WPZ
[4 | Zakrzewski J. — Czujniki i przetworniki pomiarowe, Gliwice, 2004, WPS

[5 | Koztowski K., Dutkiewicz P., Wroblewski W. — Modelowanie i sterowanie robotéw, Warszawa, 2003,
PWN

[6 | Edward Jezierski — Dynamika robotéw, Warszawa, 2006, WNT

LITERATURA UZUPEENIAJACA

[1 ] Brzézka J., Dorobczynski L. — Programowanie w Matlab, Warszawa, 1998, MIKOM
[2 | Krzysztof Krykowski — Sterowniki PM BLDC, Legionowo, 2015, BTC

[3 | Jacek Kabzinski, Przemystaw Mosiotek — Projektowanie nieliniowych uktadow sterowania, Warszawa,
2018, PWN

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Marta Goéra-Maniowska (kontakt: marta.gora-maniowska@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Marta Gora-Maniowska (kontakt: mgora@mech.pk.edu.pl)
2 dr inz. Adam Stota (kontakt: slota@mech.pk.edu.pl)

3 mgr inz. Adrian Kozieni (kontakt: akozien@mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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