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Opis kursu (cele ksztatcenia)

Celem ksztatcenia jest:

- poznanie funkcjonowania uktadéw sterowania i uktadéw automatycznej regulacji, metod
opisu matematycznego tych uktadow,

- badanie stanéw dynamicznych, elementow i uktadéw automatyki, rodzajow regulatoréw i
metod nastawiania ich parametrow,

- poznanie kryteridw stabilnosci uktaddw,

- poznanie budowy i dziatania kinematyki robotow,

- nabycie umiejetnosci programowania robotdéw i znajomosci rodzajéw robotéw.

Przedmiot prowadzony jest w jezyku polskim.

Warunki wstepne

Student ma podstawowg wiedze z zakresu matematyki i fizyki. Zna rachunek
wektorowy oraz macierzowy. Posiada wiedze dotyczacg metod
rozwigzywania rownan rézniczkowych i catek. Rozumie podstawowe zjawiska
fizyczne. Zna przeksztatcenie Fourier'a i szereg Fourier'a

Wiedza

Postuguje sie metodami rachunkowymi w praktyce obliczeniowej. Potrafi
interpretowac uzyskane wyniki dziatah matematycznych. Rozwigzuje
rownania algebraiczne, uktady réwnan w dziedzinie liczb rzeczywistych i
zespolonych. Oblicza cafki i pochodne. Komunikuje sie w stopniu
umozliwiajgcym wspotprace w grupie. Umie w stopniu podstawowym
dokonywaé¢ pomiaréw elektrycznych.

Umiejetnosci

Kursy Matematyka, Fizyka

Efekty ksztatcenia



Efekt ksztatcenia dla kursu Odnliglenle daieickiow
ierunkowych

WOL1 - zna podstawy teorii, strukture i wybrane K_W01, K_ W08
przykfady zastosowan ukfadow automatycznej regulacji
w otoczeniu cztowieka, w celu samoczynnego
sterowania, regulowania i kontrolowania roznych
proceséw, operacji, dziatan itp.

Wiedza
W02 — zna sposoby opisu obiektow automatyki, modele | K_WO01, K_W08,
matematyczne podstawowych czionéw dynamicznychi | K_W10
regulatoréw typu P, |, Pl, PD, PID, schematy blokowe i
dziatania na tych schematach.

WO03 — zna strukture manipulatoréw i robotéw, metod K_W01, K_WO06,

sterowania manipulatoréw oraz uktady K_W08, K_W14,
komunikowania sie z otoczeniem za pomoca K_W16
czujnikéw,

Odniesienie do

Efekt ksztatcenia dla kursu efektéw kierunkowych

UO1 — umie konstruowa¢ modele matematyczne K_U05, K_U08,
elementow i uktadéw automatyki, umie bada¢ wtasnosci | K_U09, K_U12,
dynamiczne tych uktadéw, dokona¢ oceny jakosci K_U19

regulacji, stabilnosci i doboru parametrow regulatora.
Umiejetnosci

UO02 — umie programowa¢ wybrane modele robotow
K_U01, K_U03,
K_U05, K_U08,
K_U11, K_U16,

UO03 — umie ocenié jakos regulacji stosujgc wybrane K_U21, K_U23

metody
K_U05, K_U08,
K_U10, K_U11

Odniesienie do efektow

Efekt ksztatcenia dla kursu )
kierunkowych

K01 — potrafi pracowa¢ w grupie, K_KO01, K_Ko04

Kompetencije

K02 — profesjonalnie realizuje swoje zadania K_KO05
spoteczne



Organizacja

Cwiczenia w grupach

Forma zaje¢ Wykiad
(W)
A K L S P E
Liczba godzin 30 20

Opis metod prowadzenia zajec

Na zajecia skiada sie wyktad i ¢wiczenia laboratoryjne. Na zajeciach studenci sg podzieleni
na zespoty. Kazdy zespot przeprowadza niezaleznie doswiadczenia. Po zakonczonych
zajeciach studenci sg obowigzani do dostarczenia prowadzgacemu sprawozdan ze wszystkich
cwiczen.

Formy sprawdzania efektow ksztatcenia
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Cwiczenia laboratoryjne
Kryteria oceny  Biezgce ocenianie, kolokwium ustne przeprowadzane na koncu semestru.

Uwagi



Tresci merytoryczne (wykaz tematéw)

1. podstawy teorii, struktura i wybrane przyktady zastosowan uktadéw automatycznej regulacji
w otoczeniu cztowieka, w celu samoczynnego sterowania, regulowania i kontrolowania
roznych procesow, operacji, dziatan itp.

2. sposoby opisu obiektow automatyki, modele matematyczne podstawowych czionéw
dynamicznych i regulatoréw typu P, |, PI, PD, PID,

3. schematy blokowe i dziatania na tych schematach.

4. struktura manipulatoréw i robotow, metod sterowania manipulatoréw oraz uktady
komunikowania sie z otoczeniem za pomocg czujnikéw.

5. Programowanie robotow

Wykaz literatury podstawowej

-Franaszek M., Jaracz K.: Wprowadzenie do automatyki, cybernetyki, informatyki cz.l. WN
WSP, Krakow, 1990.

-Jaracz K.: Rachunek operatorowy Laplace’a i jego zastosowanie. WN WSP, Krakow, 1990.

-Jaracz K., Mendrek-Kukutka E.: Zbior zadan z podstaw automatyki. WN WSP, Krakow
1990

-Szklarski L., Jaracz K.: Zastosowanie rachunku operatorowego Laplace’a do zagadnieh
napedu elektrycznego. PWN, Warszawa 1984

Wykaz literatury uzupetniajgce;j

- Jaracz K., Urbanska-Maciejewska M.: Postawy automatyki. WN WSP, Krakow 1985
- Morecki A., Knapczyk J.(red.): Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatorow i
robotow. WNT, Warszawa, 1994.

- Siemieniako F., Gawrysiak M.: Automatyka i robotyka. WSiP,Warszawa 1996.

- Ramos Arreguin J. M.: Automation and Robotics, Publisher: InTech 2008, ISBN-
13:9783902613417

- anglojezyczne instrukcje obstugi wybranych robotow

Bilans godzinowy zgodny z CNPS (Catkowity Naktad Pracy Studenta)

Wyktad 30
llo$é godzin zajeé w Konwersatorium (éwiczenia, laboratorium itd.) 20
kontakcie z prowadzgcymi
Pozostate godziny kontaktu studenta z prowadzgcym 5
Lektura w ramach przygotowania do zaje¢ 5
Przygotowanie krétkiej pracy pisemnej lub referatu po 3
llos¢ godzin pracy studenta zapoznaniu sie z niezbedna literaturg przedmiotu
bez kontaktu z
prowadzacymi Przygotowanie projektu lub prezentacji na podany temat 5

(praca w grupie)
Przygotowanie do egzaminu

Ogodtem bilans czasu pracy 65



llos¢ punktéw ECTS w zaleznosci od przyjetego przelicznika






