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e Poziom kursu (podstawowy/zaawansewany):
e Wymagania wstepne: Podstawy robotyki, Naped elektryczny (wyktad)

e Imig, nazwisko 1 tytul/ stopien prowadzacego: Teresa Ortlowska-Kowalska, prof. dr
hab. inz., Krzysztof Pienkowski, dr hab. inz.

e Imiona i nazwiska oraz tytuty/stopnie cztonkow zespotu dydaktycznego:

Czestaw Kowalski, dr hab. inz., Krzysztof Dyrcz, dr inz., Marcin Pawlak, dr inz.,
Mateusz Dybkowski, mgr inz.

e Rok: II........... Semestr:...6......cccceeennene.

e Typ kursu (obowiazkowy/swybieralny):

o Cele zaje¢ (efekty ksztatcenia): zapoznanie si¢ z podstawowq problematykq dotyczgcg
napedow elektrycznych, hydraulicznych i pneumatycznych manipulatorow i robotow
przemystowych.

e Forma nauczania (tradycyjna/zdalna):

e Kirotki opis zawartosci catego kursu:

Klasyfikacja napedow w obrabiarkach i robotach. Podstawowe wymagania i parametry

napedow pozycyjnych. Silniki elektryczne prqdu statego i przemiennego stosowane w

napedach  pozycyjnych. Budowa ukladow  napedowych:  silniki, przektadnie,

przeksztattniki, sterowniki, i uklady pomiarowe. Sterowanie pozycyjne, regulatory

polozenia i predkosci; dobor nastaw, wphw na dynamike napedu. Serwonapedy z

silnikami prqdu statego i przemiennego. Struktury uktadow sterowania. Napedy

hydrauliczne i pneumatyczne — zasada dzialania. Elementy wykonawcze: sitowniki i

silniki. Zawory sterujqce cisnieniem i kierunkiem przeptywu. Sterowanie i regulacja

objetosciowa i dlawieniowa. Wzmacniacze i serwomechanizmy elektrohydrauliczne.

Zastosowania w napedach robotow. Firmowe rozwigzania napedow, tendencje

rozwojowe. Laboratorium prezentuje rozwiqgzania modelowe i przemystowe pozycyjnych

uktadow napedowych.
e  Wyklad (poda¢ z doktadnoscig do 2 godzin):
ZawartoS¢ tematyczna poszczegolnych godzin wyktadowych Liczba godzin
. Klasyfikacja napedow w obrabiarkach i robotach. Podstawowe
wymagania i parametry napedow pozycyjnych. 2




2. Silniki elektryczne stosowane w napedach pozycyjnych: silniki z

magnesami trwalymi prgdu statego i przemiennego, silniki krokowe; 2

podstawowe wymagania i parametry.

3. Budowa uktadow napedowych: silniki, przektadnie, przeksztattniki, 2

sterowniki, i uktady pomiarowe.

4. Sterowanie pozycyjne: podstawowe wymagania, regulatory potozenia i 2

predkosci; dobor nastaw, wplyw na dynamike napedu.

5. Serwonapedy z silnikami prqdu statego, metody i struktury sterowania; 2

regulacja w uktadach kaskadowych.
6. Serwonapedy z silnikami indukcyjnymi:
- podstawy sterowania wektorowego silnikow indukcyjnych;
- metody i struktury sterowania
7. Serwonapedy z silnikami PMSM: podstawowe metody i struktury
sterowania.
8. Serwonapedy z silnikami krokowymi, metody i uktady sterowania
9. Firmowe rozwigzania napedow, tendencje rozwojowe
10. Napedy hydrauliczne i pneumatyczne — zasada dziatania.
11. Elementy wykonawcze: sitowniki i silniki.
12. Zawory sterujqce cisnieniem i kierunkiem przeptywu.
13. Sterowanie i regulacja objetosciowa i dlawieniowa.
14.Wzmacniacze i serwomechanizmy elektrohydrauliczne. Zastosowania w
napedach robotow.
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Cwiczenia - zawarto$¢ tematyczna:

Seminarium - zawarto$¢ tematyczna:

Laboratorium - zawarto$¢ tematyczna:

1.Wprowadzenie do laboratorium, przeglgd aplikacji robotow stosowanych w
laboratorium.

2.Liniowy naped pozycjonujgcy z silnikiem prqdu statego

3.Naped pozycjonujgcy z silnikiem prqgdu statego na przyktadzie robota IRb6

4.Liniowy naped pozycjonujgcy z silnikiem krokowym

5. Wieloosiowy naped pozycjonujgcy robota kartezjanskiego

6.Liniowy naped pozycjonujgcy z silnikiem synchronicznym z magnesami trwalymi
(PMSM)

7. Wieloosiowy naped pozycjonujgcy robota typu SCARA

8. Wieloosiowy naped pozycjonujgcy robota ramieniowego

Projekt - zawarto$¢ tematyczna:

Literatura podstawowa:
1. Kaczmarek T., Naped elektryczny robotéw, Wydawnictwo Polit. Poznanskiej, 1996
2. Wrotny L.T., Robotyka i -elastycznie zautomatyzowana produkcja, T.2, Napedy robotow
przemystowych, T.5, Modelowanie zrobotyzowanych i elastycznych systemow produkcyjnych, WNT,
1991
3. Pritschow G., Technika sterowania obrabiarkami i robotami przemystowymi, Oficyna Wyd. P.Wr.
1995
Literatura uzupelniajaca:
1. P.Kazmierkowski, H.Tunia, Automatyka napedu przeksztattnikowego, PWN, 1987
2. T. Ortowska-Kowalska, Bezczujnikowe sterowanie uktadow napedowych z silnikami
indukcyjnymi, Oficyna Wyd. P.Wr. 2003
3. K. Zawirski, Sterowanie silnikiem synchronicznym o magnesach trwatych, Wyd. P. Poznanskiej,
2005

Warunki zaliczenia:




Wyktad — egzamin, Laboratorium — obecnos¢ na zajeciach, oddanie sprawozdan

* - w zalezno$ci od systemu studiow



