http:// www .put.poznan.pl/

Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow

Wydziat Elektryczny

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Automatyka uktadéw mechatronicznych 1010321271010326006
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Elektrotechnika (brak) 4]7

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Elektryczne uktady mechatroniki polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: - Cwiczenia: - Laboratoria: 2  Projekty/seminaria: - 3
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

(brak) (brak)
Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 3 100%
nauki techniczne 3 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wykltadowca: Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

Dr hab. inz. Wiestaw tyskawinski Dr inz. Cezary Jedryczka

email: Wieslaw.Lyskawinski@put.poznan.pl email: Cezary.Jedryczka@put.poznan.pl
tel. 61 665 2781 tel. 61 647 5803

Elektryczny Elektryczny

ul. Piotrowo 3A, 60-965 Poznan ul. Piotrowo 3a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Podstawowe wiadomosci z zakresu teorii sterowania, maszyn elektrycznych i energoelektroniki
1 Wiedza:
L . . | Zasady programowania na poziomie ogélnym. Umiejetnos¢ efektywnego samoksztatcenia w
2 Umiejetnosci: | dziedzinie zwigzanej z wybranym kierunkiem studiéw
3 Kompetencje | Ma swiadomosé koniecznosci poszerzania swoich kompetenciji, gotowo$é do podjecia
spoteczne wspotpracy w ramach zespotu

Cel przedmiotu:

Praktyczne opanowanie umiejetnosci uruchamiania i konfiguracji zaawansowanych przemiennikéw czestotliwosci oraz
uktadéw wykonawczych automatyki. Nauka tworzenia algorytméw oraz programowania uktadéw sterowania wybranymi
procesami z wykorzystaniem programowanych sterownikéw logicznych. Utrwalenie umiejetnosci algorytmizacji proceséw
sterowania w mechatronice.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. rozréznia struktury i metody sterowania uktadéw mechatronicznych oraz potrafi scharakteryzowaé zasady dziatania
uktadéw automatycznej regulacji predkosci obrotowej, momentu i przesuniecia. - [K_ W22 +++]

Umiejetnosci:

1. potrafi formutowac¢ zasady regulacji kaskadowej, kryteria optymalizacji modutowej i symetrycznej oraz zastosowac
posrednie i bezposrednie sterowanie strumienia i momentu oraz sterowanie wektorowe. - [K_U10++]

Kompetencje spoteczne:

1. potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposéb przedsiebiorczy w obszarze automatyzacji ukladéw mechatronicznych - [K K04 ++]

Sposoby sprawdzenia efektéw ksztatcenia
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Cwiczenia laboratoryjne:

- sprawdzian i premiowanie wiedzy niezbednej do realizacji postawionych probleméw w danym obszarze zadan
laboratoryjnych,

- ocenianie ciggte, na kazdych zajeciach - premiowanie przyrostu umiejetnosci postugiwania sie poznanymi zasadami i
metodami,

- ocena wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg zadania ¢wiczeniowego, ocena sprawozdania z wykonanego
¢wiczenia.

Uzyskiwanie punktow dodatkowych za aktywnos$¢ podczas zajeé, a szczegdlnie za:

- proponowanie omowienia dodatkowych aspektéw zagadnienia;

- efektywno$¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu;

- umiejetnos$é wspotpracy w ramach zespotu praktycznie realizujacego zadanie szczegétowe w laboratorium;

- uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatow dydaktycznych;

- starannos¢ estetyczng opracowywanych sprawozdan i zadan ? w ramach nauki wtasnej.

Tresci programowe

Ogdlna struktura uktadu mechatronicznego, wymagania i problemy. Konfiguracja zaawansowanych przemiennikéw
czestotliwosci. Uktady sterowania predkosci silnikéw indukcyjnych klatkowych. Jezyki programowania sterownikéw PLC.
Posrednie i bezposrednie sterowanie strumienia i momentu, sterowanie wektorowe z otwarta i zamknieta petlg sprzezenia
zwrotnego. Uktady regulacji predkosci silnikéw synchronicznych: modele matematyczne, struktury sterowania strumienia i
momentu. Bezczujnikowe sterowanie magnetoelektrycznymi silnikami synchronicznymi. Uktady regulacji potozenia,
serwonapedy elektryczne realizowane w oparciu maszyny asynchroniczne i synchroniczneoraz silniki skokowe.

Literatura podstawowa:

1. Deskur J., Kaczmarek T., Zawirski K., Automatyka napedu elektrycznego, Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan
2012.

2. Naped elektryczny robotéw, Wyd.2, Kaczmarek T., Wyd. Politechniki Poznanskiej, Poznan, 1998
3. Uktady napedowe z silnikami synchronicznymi , Kaczmarek T., Zawirski K., Wyd. PP, Poznan, 2000

4. Drive solutions, Mechatronics for production and logistics, pod redakcjg Dr. Edwin Kiel, wyd. Springer, ISBN 978-3-540-
76704-6

Literatura uzupetniajaca:
1. Automatyka napedu przeksztattnikowego, Tunia H., Kazmierkowski M.P., PWN, Warszawa, 1988

2. Dokumentacje techniczne wykorzystywanych przemiennikéw czestotliwosci oraz uktadéw sterowania (dostepne w
laboratorium).

3. Control of Electrical Drives, Leonhard W., Springer-Verlag, Berlin-Heidelberg-NewY ork-Tokyo, 1985

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. udziat w zajeciach laboratoryjnych 30
2. udziat w konsultacjach 10
3. przygotowanie do éwiczen laboratoryjnych i opracowanie sprawozdan 30

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
t3czny naktad pracy 70
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 40
Zajecia o charakterze praktycznym 60
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