Zal. nr 4 do ZW

WYDZIAL ELEKTRYCZNY

KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jezyku polskim Projektowanie serwonapedow obrabiarek i robotow
Nazwa w jezyku angielskim Servodrives designing for machine tools and robots
Kierunek studiéow : Automatyka i Robotyka
Specjalnos¢: AUTOMATYZACJA MASZYN, POJAZDOW I URZADZEN

Stopien studiow i forma: 1l stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: wybieralny
Kod przedmiotu ARRO023233
Grupa kurséow NIE
Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium | Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢ 15 15
zorganizowanych w Uczelni
(zzV)
Liczba godzin catkowitego 30 30
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia zaliczenie zaliczenie
na ocene na ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 1 1
w tym liczba punktow 1

odpowiadajaca zajeciom
o charakterze praktycznym (P)

w tym liczba punktéw ECTS 1 1
odpowiadajaca zajeciom
wymagajacym bezposredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

WIEDZA:

1. Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie budowy, programowania i zastosowan robotow.

2. Ma podstawowa wiedze w zakresie automatyzacji procesOw przemystowych.

3. Ma podstawowa wiedze w zakresie kinematyki i dynamiki robotow.

UMIEJETNOSCI:

1. Potrafi poprawnie i efektywnie zastosowaé wiedzg¢ z budowy i dziatania napedow
elektrycznych robotow.

2. Potrafi poprawnie zastosowa¢ wiedze o sterowaniu rozproszonym i automatyzacji
proceséw przemystowych przy wykorzystaniu sterownikow PLC.

\CELE PRZEDMIOTU
C1. Zapoznanie studenta z rozwigzaniami nap¢du posuwu obrabiarek oraz zagadnieniami
projektowania uktadow regulacji potozenia w obrabiarkach i robotach.
C2. Zapoznanie studenta z zasadami doboru i ksztalttowania wlasciwosci serwonapedow
obrabiarek i robotow.




C3. Zdobycie umiejetnosci projektowania podstawowych rozwigzan serwonapgdow
obrabiarek i robotow.

C4. Nabycie praktycznej wiedzy odno$nie doboru serwonapedow oraz ksztattowania ich
wlasciwosci statycznych i dynamicznych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 - Ma wiedz¢ o podstawowych sposobach projektowania serwonapedoéw obrabiarek i
robotow (doboru podstawowych elementow uktadu regulacji potozeniem).
PEK_WO02 - Posiada uporzadkowang wiedzg¢ dotyczaca zasad doboru i ksztattowania wlasciwosci
statycznych i dynamicznych serwonapeddow.

Z. zakresu umiejetnosci:

PEK_UO1 - Ma podstawowe umiejetnosci zwigzane z projektowaniem serwonapedow.

PEK_UO2 - Potrafi dobiera¢ rodzaj i wielko$¢ elementow sktadowych uktadow regulacji potozenia
oraz okresli¢ (obliczy¢) optymalne parametry.

Z zakresu kompetencji spolecznych: Nabywanie i utrwalanie kompetencji w zakresie:

PEK_KO1 - odpowiedzialno$ci za prace wlasng oraz gotowo$¢ podporzadkowania si¢ zasadom pracy
w zespole.

PEK_KO02 — myslenia niezaleznego i tworczego.

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zajeé¢ - wyklad Liczba godzin
Charakterystyka napedow elektrycznych stosowanych w obrabiarkach
Wyl |. . . 2
1 robotach. Wymagania stawiane serwonapedom.
Podstawy tworzenia warto$ci zadanej potozenia w obrabiarkach i
Wy?2 S o 2
robotach. Sposoby nastawiania potozenia
Rozwigzania konstrukcyjne napedow posuwu w obrabiarkach. Zasady
Wy3 I . ; . : 2
doboru silnika (obliczenia statyczne i dynamiczne)
Wy4 | Algorytm projektowania serwonapedoéw z przektadnig Srubowsg toczng 2
WYy5 | Problemy regulacji potozenia w robotach przemystowych 2
Wiasciwosci statyczne 1 dynamiczne obwodow regulacji polozenia w
Wy6 L P 2
serwonapedach — metody badania i strojenia
WYy7 | Programy do projektowania serwonapedow 2
Wy8 | Badanie doktadnos$ci i powtarzalnos$ci pozycjonowania 1
Suma godzin 15
Forma zajeé - projekt Liczba godzin
Prl Whprowadzenie do projektow. Zapoznanie si¢ z oprogramowaniem 3
do badania wlasciwosci serwonapedow (firmy Mitsubishi i Lenze)
Pr2-3 Opracowanie projektu serwonapedu posuwu obrabiarki sterowanej 4
numerycznie
Pr4-5 Opracowanie projektu napedu pojazdu gasienicowego z silnikami 4
indukcyjnymi
Pr6-7 Opracowanie projektu napedu kot robota mobilnego z silnikami 4
PMSM
Suma godzin 15




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 - Wyktad multimedialny z elementami wyktadu tradycyjnego i problemowego
N2 - Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowanie do zaliczenia

N3 - Konsultacje

N4 - Praca wlasna — przygotowanie do projektow

N5 — Zajecia projektowe — dyskusja otrzymanych wynikoéw zawartych w projektach.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujaca Numer efektu ksztalcenia Sposob oceny osiagnigcia efektu

(w trakcie semestru), P ksztatcenia

— podsumowujaca (na

koniec semestru)

Wyktad

P1 PEK_WO01 -+ PEK W02 Zaliczenie pisemne

P=P1

F1 PEK_WO01 + PEK W02 Ocena przygotowania do projektu
PEK_UO01 +~ PEK U02

F2 PEK_UO01 + PEK U02 Aktywno$¢ na zajgciach projektowych
PEK_KO01 +~ PEK K02

F3 PEK_UO01 + PEK U02 Ocena projektow

P=0,2*F1+0,3*F2+0,5*F3

LITERATURA PODSTAWOWA 1 UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] Kosmol J., Serwonapedy obrabiarek sterowanych numerycznie, WNT Warszawa 1998

[2] Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT Warszawa 2010
[3] Tomaszewski K., Roboty przemystowe. Projektowanie uktadow mechanicznych, WNT
Warszawa 1993

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Pritschow G., Technika sterowania obrabiarkami i robotami przemystowymi, Oficyna
wydawnicza PWr, Wroctaw 1995

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Czestaw Kowalski, czestaw.t.kowalski@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTAELCENIA DLA PRZEDMIOTU
Projektowanie serwonapedow obrabiarek i robotow
7 EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

I SPECJALNOSCI Automatyzacja Maszyn, Pojazdéw i Urzadzen

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do | Cele przedmiotu Tresci Numer

efekt efektow ksztalcenia zdefiniowanych dla programowe narzedzia

ksztalcenia kierunku studiéw i specjalnosci (o ile dydaktycznego

dotyczy)**

PEK_WO01 |S2 AMPU B_WO06 Cl+C2 Wyl = Wy8 NI+ N3

PEK_W02 |52 AMPU_B_WO06 Cl+C2 Wyl = Wy8 NI+ N3

PEK_U0L |S2_AMPU_B_U06 C3+Cé PrL=Pr7 N4 + N5

PEK_U02 |52 AMPU B _U06 C3-C4 Pri=pr7 N4 = N5

PEK_KO01 |K2AiR_K06, S2AMPU_KO01, C3+C4 Prl +Pr7 N1+ N5

S2AMPU_K02
PEK_KO02 |K2AiR_K06, S2AMPU_KO01, C3+C4 Prl +Pr7 N1+ N5

S2AMPU_KO02




