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Cel ksztalcenia

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi pojeciami
i metodami z zakresu automatyki oraz robotyki.

Wymagania wstepne

Podstawowe zagadnienia z zakresu matematyki i fizyki

EFEKTY UCZENIA SIE
Nr efektu Kod
uczenia . . kierunkowego
sie/ grupy Opis efektu uczenia sie ofekiu
efektow uczenia si¢
01 Zna i opisuje podstawowe pojecia dotyczace automatyki i robotyki K1M W04
Potrafi klasyfikowa¢ uktady automatycznego sterowania oraz roboty i K1M _W04
02 .
manipulatory K1iM U15
K1M _W04
03 Zna gtowne cele i zastosowania oraz znaczenie automatyzacji i robotyzacji K1iM _W13
K1M_KO02
K1M _W04
04 Potrafi analizowa¢ strukturg i elementy typowych uktadow sterowania K1iM _W13
K1M _U15
K1M _W04
05 Potrafi analizowac¢ i ocenia¢ dziatanie prostych uktadéw automatycznego K1M _U06
sterowania K1M _U15
K1M _U19
K1M _W04
06 Potrafi programowac dziatanie wybranych konstrukcji robotow K1iM _U15
K1M_U23
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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 przyktady cztonow.
Charakterystyki czasowe. Wtasnosci uktadow ze sprzezeniem zwrotnym. Regulatory. Regulator PID. Dobor
nastaw regulatora. Podstawowe informacje o uktadach przetaczajacych. 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 robotéw. Hierarchiczna struktura
sterowania robota.

Zastosowanie oraz znaczenie automatyzacji i robotyzacji.

Laboratorium

Automatyka (15 godz.): Wprowadzenie do programu Simulink. Badanie wlasnosci uktadow dynamicznych za
szczegdlnym uwzglednieniem uktadow ze sprzezeniem zwrotnym. Badanie podstawowych czlonow
automatyki. Dobor struktury i nastaw regulatorow w typowych uktadach sterowania ze sprzgzeniem zwrotnym.
Robotyka: (15 godz.): Budowa i programowanie robotéw stacjonarnych. Budowa

i programowanie robotoéw mobilnych.

Perycz S.: Podstawy automatyki. Skrypt PG.

Orlikowski C. Wittbrodt E.: Podstawy automatyki i sterowania. T. 2.

Literatura podstawowa Wydawnictwo Politechniki Gdanskiej.

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

Perycz S., Zarzycki S.: Zbioér zadan z podstaw automatyki, Skrypt PG.
Orlikowski C. Wittbrodt E.: Podstawy automatyki i sterowania. T. 2.
Wydawnictwo Politechniki Gdanskiej.

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

Craig J.: Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie. WNT.

Literatura uzupetniajaca

Wykltad: czegsciowo tradycyjny, czesciowo prezentacja multimedialna.

Metody ksztaicenia Laboratorium automatyki: zajecia na stanowiskach z modelami uktadow
sterowania i oprogramowaniem do symulacji komputerowe;j.
Laboratorium robotyki: zajgcia z wykorzystaniem robotéw dydaktycznych.
Metod fikacii efektd . Nr efektu uczenia
etody weryfikacji efektow uczenia si¢ sic/grupy efekiow
Zaliczenie pisemne i ustne 01, 02, 03, 04
Sprawdzian praktyczny na zakonczenie zajec laboratoryjnych z automatyki 05
Praktyczny sprawdzian na zakonczenie zaje¢ laboratoryjnych z robotyki (praca 06
zespotowa)

Formy i warunki zaliczenia | wyklad: zaliczenie pisemne (teoria + minizadanie zawodowe dotyczace

projektowania prostego uktadu sterowania); zaliczenie ustne (dodatkowa
weryfikacja zatozonych efektow ksztatcenia)

Laboratorium automatyki : zaliczenie wszystkich ¢wiczen laboratoryjnych i
zaliczenie sprawdzianu praktycznego (dobor nastaw regulatora)

Laboratorium robotyki : programowanie robota dydaktycznego (praca
zespotowa)
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NAKLAD PRACY STUDENTA

Liczba godzin

Rodzaj dziatan/zajec¢ Ogotem W tym zajecia powigzane
z praktycznym przygotowaniem
zawodowym
Udziat w wyktadach 15 -
Samodzielne studiowanie 10 -
Udziat w ¢wiczeniach laboratoryjnych 30 30
Samodzielne przygotowywanie si¢ do ¢wiczen 30 30

Przygotowanie projektu / eseju / itp. - -

Przygotowanie si¢ do egzaminu / zaliczenia 10 -

Udzial w konsultacjach 5 3

Inne - -

LACZNY naklad pracy studenta w godz. 100 63

Liczba punktéw ECTS za przedmiot 4

Liczba punktow ECTS zwigzana z zajgciami
praktycznymi

Liczba punktow ECTS za zajgciach wymagajace
bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich
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