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% Forma studiow: Profil ksztatcenia: Specjalnosé:
ch STACJONARNE PRAKTYCZNY
& | Rok/semestr: Status przedmiotu /modutu: Jezyk przedmiotu / modutu:
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= |Forma zajgc inne
wyktad ¢wiczenia laboratorium projekt seminarium (wpisac
jakie)
Wymiar
zajec 22,5 - 22,5 - - -
Koordynator przedmiotu /
modutu dr hab. inz. Cezary Orlikowski, prof. nadzw.
Prowadzacy zajecia dr hab. inz. Cezary Orlikowski, prof. nadzw.
dr inz. Henryk Olszewski
Cel przedmiotu / modutu Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi pojgciami
i metodami z zakresu automatyki oraz robotyki.
Wymagania wstgpne Matematyka, fizyka
EFEKTY KSZTALCENIA
Odniesienie
Nr Opis efektu ksztatcenia do efektow
dla kierunku
01 Zna podstawowe pojecia dotyczace automatyki i robotyki K1P W04
K1P _W04
02 Potrafi klasyfikowa¢ uktady automatycznego sterowania oraz roboty i manipulatory K1P W13
K1P _U15
K1P _W04
03 Zna glowne cele i zastosowania oraz znaczenie automatyzacji i robotyzacji K1P W13
K1P K02
K1P W04
04 Potrafi analizowac¢ strukture i elementy typowych uktadow sterowania K1P W13
K1P _U15
K1P W04
. - . . . K1P _U06
05 Potrafi analizowac i ocenia¢ dziatanie prostych uktadow automatycznego sterowania K1P U15
K1P U19
K1P W04
06 Potrafi programowac dziatanie wybranych konstrukcji robotow K1P _U15
K1P_ K03
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TRESCI PROGRAMOWE

Wyklad

Uktad regulacji automatycznej. Uktady ciagle i dyskretne. Uktady ze sprzezeniem zwrotnym. Cztony sktadowe
uktadu automatycznej regulacji. Zastosowanie przeksztatcenia Laplace’a. Pojecie transmitancji operatorowe;.
Schematy blokowe i metody ich przeksztalcania. Sprzezenie zwrotne. Klasyfikacja i przyklady cztonow.
Charakterystyki czasowe. Wtasnosci uktadow ze sprzezeniem zwrotnym. Regulatory. Regulator PID. Dobor
nastaw regulatora. Podstawowe informacje o uktadach przetaczajacych. Algebra Boole’a. Uktady logiczne
kombinacyjne. Uklady logiczne sekwencyjne. Regulacja 2. potozeniowa. Wybrane elementy i urzadzenia
automatyki.

Podstawowe pojecia, definicje robotyki. Rodzaje robotow. Przyktady konstrukcji i ich zastosowan. Struktury
kinematyczne robotow. Cztony robotow. Elementy kinematyki i dynamiki robotoéw. Hierarchiczna struktura
sterowania robota.

Zastosowanie oraz znaczenie automatyzacji i robotyzacji.

Zajecia powiazane z praktycznym przygotowaniem zawodowym: 25%
(weryfikowane W zakresie wiedzy i umiejetnosci)

Metody projektowania prostych uktadow sterowania ze sprz¢zeniem zwrotnym (wyznaczanie modelu obiektu,
dobdr struktury i nastaw regulatora gwarantujacych zadang jakos¢ sterowania).

Laboratorium

Automatyka (11,5 godz.): Wprowadzenie do programu Simulink. Badanie wlasno$ci uktadéw dynamicznych za
szczegdlnym uwzglednieniem uktadow ze sprzezeniem zwrotnym. Badanie podstawowych czionow
automatyki. Dobor struktury i nastaw regulatorow w typowych uktadach sterowania ze sprze¢zeniem zwrotnym.
Robotyka: (11 godz.): Budowa i programowanie robotdéw stacjonarnych. Budowa

1 programowanie robotow mobilnych.

Zajecia powiazane z praktycznym przygotowaniem zawodowym: 100%
Projektowanie prostych uktadow sterowania ze sprzgzeniem zwrotnym (dobor struktury i nastaw regulatorow).
Programowanie robotéw dydaktycznych.

Perycz S.: Podstawy automatyki. Skrypt PG. Gdansk 1983.

Perycz S., Zarzycki S.: Zbidr zadan z podstaw automatyki, Skrypt PG. Gdansk
1983.

Morecki A., Knapczyk J.: Podstawy robotyki : teoria i elementy manipulatoréw
i robotow, Wydaw. Nauk.-Tech., 1993.

Literatura podstawowa

Literatura uzupelniajgca | Orlikowski C. Wittbrodt E.. Podstawy automatyki i sterowania. T. 2.
Wydawnictwo Politechniki Gdanskiej. 2008.

Kostro J.: Elementy, urzadzenia i uklady automatyki, Wydaw. Szkolne
i Pedagogiczne, 1983.

Craig J.: Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie. WNT. Warszawa,
1995

Wyktad: czeSciowo tradycyjny, czeSciowo prezentacja multimedialna
Laboratorium automatyki: zajecia na stanowiskach z modelami uktadow
sterowania i oprogramowaniem do symulacji komputerowej

Laboratorium robotyki: zajg¢cia z wykorzystaniem robotow dydaktycznych

Metody ksztatcenia

Nr
przedmiotowego

Metody weryfikacji przedmiotowych efektow ksztatcenia efektu ksztatcenia

Zaliczenie pisemne i ustne 01, 02, 03, 04

Sprawdzian praktyczny na zakonczenie zaj¢¢ laboratoryjnych z automatyki 05
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Praktyczny sprawdzian na zakonczenie zaje¢ laboratoryjnych z robotyki (praca 06

zespotowa)

Forma i warunki Wyklad: zaliczenie pisemne (teoria + minizadanie zawodowe dotyczace
zaliczenia projektowania prostego uktadu sterowania); zaliczenie ustne (dodatkowa
przedmiotu weryfikacja zatozonych efektow ksztatcenia)

zespotowa)

Laboratorium automatyki : zaliczenie wszystkich ¢wiczen laboratoryjnych i
zaliczenie sprawdzianu praktycznego (dobor nastaw regulatora)
Laboratorium robotyki : programowanie robota dydaktycznego (praca

NAKLAD PRACY STUDENTA

Liczba godzin

ogbtem zajgcia powigzane
z praktycznym przygotowaniem
zawodowym
Udzial w wyktadach 22,5 55
Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 10 2,5
Udziat w ¢wiczeniach audytoryjnych, laboratoryjnych, 22,5 22,5
projektowych i seminariach
Samodzielne przygotowywanie si¢ do ¢wiczen 15 15
Przygotowanie projektu / eseju / itp. - -
Przygotowanie si¢ do egzaminu / zaliczenia 15 -
Udziat w konsultacjach 5 3
Inne - -
LACZNY naklad pracy studenta w godz. 90 48
Liczba punktéw ECTS za przedmiot 3
Liczba p. ECTS zwigzana z zaj¢ciami 1,6
powiazanymi z praktycznym przygotowaniem
zawodowym
Liczba p. ECTS za zaj¢ciach wymagajace 1,7
bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich (45+5)/30
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