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WYDZIAt ELEKTRYCZNY
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w jezyku polskim: Napedy robotéw i obrabiarek
Nazwa w jezyku angielskim: Drives of robots and machine tools
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Automatyka przemystowa
Specjalnos¢ (jezeli dotyczy):
Stopien studiéw i forma: | stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy
Kod przedmiotu: APR013209
Grupa kurséw: NIE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢
zorganizowanych w Uczelni 30 15
(zzV):
Liczba godzin zaje¢
catkowitego nakfadu pracy 30 30
studenta (CNPS):
Forma zaliczenia: zaliczenie na ocene zaliczenie na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X):

Liczba punktéw ECTS: 1 1
w tym liczba punktéw
odpowiadajgca zajeciom o 1

charakterze praktycznym (P):

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajgca zajeciom
wymagajgcym 0.70 0.70
bezposredniego kontaktu
(BK):

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENC)I

Ma podstawowa wiedze w zakresie budowy, programowania i zastosowan robotéw.

Ma podstawowg wiedze w zakresie maszyn i napedu elektrycznego.

Ma podstawowa wiedze w zakresie kinematyki i dynamiki robotéw.

Potrafi poprawnie i efektywnie zastosowac¢ wiedze z budowy i dziatania maszyn i napedéw elektrycznych
Potrafi poprawnie zastosowa¢ wiedze o uktadach automatycznej regulacji

vk wne

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zapoznanie studenta z zagadnieniami budowy i dziatania nowoczesnych napeddéw stosowanych w robotach i obrabiarkach.
C2. Zapoznanie studenta z podstawami eksploatacji napeddw obrabiarek i robotéw
C3. Zdobycie umiejetnosci badania i oceny wtasciwosci napedéw obrabiarek, manipulatoréw i robotéw przemystowych.

C4. Nabycie praktycznej wiedzy dotyczacej programowania pracy serwonapeddw obrabiarek i robotéw oraz strojenia uktadéw
sterowania potozeniem.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:

PEU_WO01 Potrafi dobiera¢, rozpoznawac i charakteryzowac¢ podstawowe silniki elektryczne i napedy robotéw i obrabiarek
PEU_W02 Zna i rozumie zasady dziatania podstawowych struktur sterowania robotéw i obrabiarek

Z zakresu umiejetnosci:
PEU_UO1 Potrafi wykonywad podstawowe badania napedéw robotdw i obrabiarek oraz programowac ich dziatanie
PEU_U02 Potrafi dobiera¢ rodzaj robota i jego wyposazenie oraz okresli¢ wymagania funkcjonalne w zaleznosci od

charakteru automatyzowanego procesu.
Z zakresu kompetencji spotecznych:
PEU_KO01 Rozumie koniecznos¢ pracy w zespole oraz dbania o bezpieczehstwo pracy na zrobotyzowanych stanowiskach
pracy.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - wyktad

liczba godzin:

Klasyfikacja napedéw w obrabiarkach i robotach. Podstawowe wymagania i parametry napedéw

Wyl ) 2
pozycyjnych.
Wy?2 Charakterystyka napedéw gtdwnych i posuwu w obrabiarkach 2
Silniki elektryczne stosowane w napedach pozycyjnych: silniki pradu statego, silniki z
Wy3 magnesami trwatymi PM BLDC i PMSM, silniki indukcyjne, silniki krokowe; podstawowe 2
wymagania i parametry
Wya Sterowanie pozycyjne: podstawowe wymagania, regulatory potozenia i predkosci; dobér nastaw, 2
y wptyw na dynamike napedu - cz.1
WV5 Sterowanie pozycyjne: podstawowe wymagania, regulatory potozenia i predkosci; dobér nastaw, 2
y wptyw na dynamike napedu - cz.2
Serwonapedy z silnikami pragdu statego; kaskadowa struktura sterowania; optymalizacja
Wyé dynamiki 2
Serwonapedy z silnikami indukcyjnymi - podstawy sterowania wektorowego silnikéw
Wy7 ; : ; S 2
indukcyjnych,struktury sterowania, przyktady rozwigzan przemystowych
Wy8 Serwonapedy z silnikami BLDC: podstawowe metody i struktury sterowania. 2
Wy9 Serwonapedy z silnikami PMSM: podstawowe metody i struktury sterowania 2
Wy10 Serwonapedy z silnikami liniowymi i skokowymi - metody i struktury sterowania 2
Wyll Napedy hydrauliczne i pneumatyczne - zasada dziatania 2
Wy12 Serwonapedy cyfrowe 2
Wy1l3 Projektowanie serwonapeddéw 2
Wy1d Przeglad wybranych rozwigzan firmowych elektrycznych napeddw obrabiarek CNC i robotdéw - 2
y tendencje rozwojowe
Wy15 Zaliczenie - kolokwium 2
suma godzin: 30
Forma zajec - laboratorium liczba godzin:
Lal Wprowadzenie, regulamin BHP laboratorium. Wprowadzenie do budowy wieloosiowych napedéw 2
pozycyjnych z silnikami PMSM firmy Mitsubishi w robotach i obrabiarkach CNC
La2 Analiza i programowanie pracy napeddéw robota ramieniowego RV-3SB i RV-2A] 2
La3 Analiza i programowanie pracy napedéw robota typu SCARA na przyktadzie robota RP-1AH 2
La4 Analiza i programowanie pracy napedéw robota ramieniowego RV-3SB 2
La5 Analiza i programowanie pracy robota kartezjanskiego 2
La6 Analiza i programowanie pracy napedu wrzeciona i serwonapedu posuwu obrabiarki na 2
stanowisku CNC Control MPL
La7 Analiza dziatania i programowanie pracy frezarki CNC 2
La8 Roboty mobilne. Zaliczenie laboratorium 1
suma godzin: 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad multimedialny z elementami wyktadu tradycyjnego i problemowego
N2. Konsultacje

N3. Kolokwium zaliczeniowe

N4. Realizacja ¢wiczen laboratoryjnych oraz testy sprawdzajace i sprawozdania

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny

F - formujaca w trakcie semestru Numer efektu uczenia sie Sposodb oceny osiagniecia efektu uczenia sie

P - podsumowujgca na koniec semestru

Flw)

PEU_WO1

PEU_WO02 Uczestnictwo w wyktadach.

F2(w)

PEU_WO1

PEU_WO02 Zaliczenie - kolokwium.

P=0,1*F1+0,9*F2

PEU_UO1
PEU_U02 Aktywnos¢ na zajeciach
PEU_KO1

PEU_UO1
PEU_U02 Sprawozdanie z wykonanego ¢wiczenia
PEU_KO1

P=0,3*F1+0,7*F2
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