Karta (sylabus) modutu/przedmiotu
Robotyzacja proceséw wytworczych
Studia pierwszego stopnia

Przedmiot: Sterowanie robotoéw przemystowych
Rodzaj przedmiotu: Obieralny

Kod przedmiotu: RPW-1-5-0-7-MK58-1 0

Rok: v

Semestr: 7

Forma studiow:

Studia stacjonarne

Rodzaj zajec i liczba godzin w semestrze:

Wyktad: 15
Projekt: 15
Liczba punktéw ECTS: 2
Sposéb zaliczenia: zaliczenie
Jezyk wykladowy: polski
Cel przedmiotu
C1 [Przekazanie wiedzy z zakresu technik sterowania ruchem robotéw przemystowych

C2

Nabycie umiejetnosci, syntezy uktadow dynamicznych w oparciu o wspoélczesne techniki

sterowania ruchem robotow przemystowych

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1 |Ma podstawowa wiedz¢ z zakresu teorii sterowania oraz robotyki
2 |Ma podstawowa umiejetnos¢ pracy w srodowisku symulacyjnym uktadéw dynamicznych
Efekty ksztalcenia
W zakresie wiedzy:
EK1 |Ma podstawowa wiedze¢ o nowoczesnych technikach sterowania robotow przemystowych
oraz o metodach ich implementacji w sterownikach przemystowych
W zakresie umiejetnosci:
EK2 |Potrafi dokona¢ identyfikacji wtasciwos$ci obiektu sterowania i na tej podstawie
zaprojektowac uktad sterowania odporny na typowe zaktdcenia.
EK3 |Ma umiejetno$é¢ projektowania algorytmow i ich implementacji w postaci modelu w

srodowisku symulacyjnym Matlab/Simulink lub Scilab




Tresci programowe przedmiotu

Forma zaje¢: wyklady
Tresci programowe:
W1 |Sterowanie w przestrzeni stanu: modelowanie cztonu napgdowego kotowego robota
mobilnego
W2 | Sterowanie w przestrzeni stanu: sterowalno$c¢ i obserwowalno$¢ uktadu
W3 | Sterowanie w przestrzeni stanu: projektowanie regulatorow
W4 [ Sterowanie w przestrzeni stanu: projektowanie obserwatora stanu
W5 |Sterowanie w przestrzeni stanu: obserwator zakldcenia
W6 [Sterowanie w przestrzeni stanu: kompensacja
W7 [Sterowanie w uktadach nieliniowych: model cztonu napgdowego robota szeregowego
W8 |Sterowanie w uktadach nieliniowych: regulatory
W9 |Sterowanie w uktadach nieliniowych: obserwatory
W10 |Metody kompensacji sity grawitacji w robocie szeregowym
W11 [Metody kompensacji sit tarcia
W12 |Sterowanie odporne (robust) - wprowadzenie
W13 |Sterowanie odporne (robust) - synteza regulatora
W14 [Sterowanie odporne (robust) - ksztaltowanie sygnatu wejsciowego
W15 |Sterowanie odporne (robust) - przyktad
Forma zajec: projekt
Tresci programowe:
P1 |Prezentacja tematow projektu, wybor projektu, oméwienie gtéwnych zatozen i wymagan.
P2 | Sformulowanie zatozen, ustalenie szczegdtowego zakresu projektu oraz zakresu wymaganej
dokumentacji
P3  |Prezentacja proponowanych rozwiazan, prezentacja efektow badan literaturowych, dyskusja.
P4 |Raport z prac wstepnych, prezentacja przyjetej metody realizacji projektu.
P5 | Prezentacja postepdw w realizacji projektu, dyskusja.
P6 |Prezentacja wynikow realizacji projektu, krytyczna ocena projektu (seminarium).
Metody dydaktyczne
1 |Wyklad z prezentacja multimedialna
2 [Konsultacje indywidualne, dyskusja w matych grupach
Prezentacja wynikéw realizacji projektu, seminarium
Obcigzenie pracg studenta
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
Godziny kontaktowe z wykladowca: 30
W tym: Udziat w wyktadach: 15
Udziat w zajgciach projektowych: 15
Praca wlasna studenta: 25




W tym: Samodzielne studiowanie 10
tematyki wyktadow, przygotowanie i udziat

w kolokwium zaliczajacym wyktad:

Przygotowanie projektu: 15
Laczny czas pracy studenta: 55
Sumaryczna liczba punktow ECTS dla 2
przedmiotu:

Liczba punktow ECTS w ramach zajec¢ 1

o charakterze praktycznym (¢wiczenia,
laboratoria, projekty):

Literatura podstawowa
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Macierz efektow ksztalcenia

Odniesienie danego
efektu ksztalcenia do
Efekt efektow Cele Tresci Metody Metody ocen
ksztalcenia | zdefiniowanychdla | przedmiotu | programowe dydaktyczne Y Y
catego programu
(PEK)
RPWI1A W09 +
EK1 RPWIA W11 + Cl WI1.WI5 1 01
RPWI1A W09 +
RPWI1A_U06 + WI1..W15
EK2 RPWI1A U10 + 1,2 P1..P6 12,3 01,02
RPWIA UlI +
RPWI1A_U06 +
EK3 RPWI1A U10 + C1,C2 P1..P6 2,3 02
RPWI1A U1l +
Metody i kryteria oceny
Symbol metody oceny Opis metody oceny Prog zaliczeniowy
o1 Kolokwium 51%
02 Ocena wynikow realizacji projektu 51%
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