Actuators - course description

General information

Course name Actuators

Course ID 06.0-WE-AiRP-EWA

Faculty Eaculty of Computer Science, Electrical Engineering and Automatics
Field of study Automatic Control and Robotics

Education profile academic

Level of studies First-cycle studies leading to Engineer's degree

Beginning semester winter term 2021/2022

Course information

Semester 5

ECTS credits to win 5

Course type obligatory

Teaching language polish

Author of syllabus ® drhab. inz. Jacek Kaniewski

Classes forms

The class form Hours per semester (full-time)  Hours per week (full-time) Hours per semester (part-time)  Hours per week (part-time) Form of assignment
Lecture 30 2 18 1,2 Exam
Laboratory 30 2 18 1,2 Credit with grade

Aim of the course
Zapoznanie studentow z podstawowymi elementami wykonawczymi automatyki: elektromechanicznymi, pneumatycznymi i hydraulicznymi oraz warunkami ich bezpiecznej
implementaciji i eksploatacji

Uksztattowanie umiejetnosci w zakresie praktycznych zastosowan elementéw wykonawczych automatyki
Prerequisites

analiza matematyczna, Algebra liniowa z geometrig analityczng, Fizyka dla inzynieréw, Podstawy elektrotechniki, Podstawy elektroniki, Podstawy energoelektroniki, Technika
regulacji automatycznej

Scope
Charakterystyka ogdlna. Funkcje elementéw i urzadzeri wykonawczych w systemach automatyki. Klasyfikacja elementéw wykonawczych ze wzgledu na charakter sygnatéw
wejsciowych i wyjsciowych oraz nosniki energii wykorzystywane w elementach wykonawczych.

Urzadzenia wykonawcze elektryczne. Systemy napedowe w automatyce. Systemy napedowe z przeksztattnikami energoelektronicznymi. Urzagdzenia wykonawcze w
elektrotermii. Urzadzenia wykonawcze w systemach regulacji warunkéw srodowiskowych. Przyktady stosowanych rozwigzan.

Urzadzenia wykonawcze pneumatyczne i hydrauliczne. Uktady przygotowanie powietrza, sterowanie strumieniem energii pneumatycznej lub hydraulicznej. Podstawowe
elementy urzadzen wykonawczych pneumatycznych i hydraulicznych. Przyktady stosowanych rozwigzarn.

Napedy robotéw. Napedy pneumatyczne, elektrohydrauliczne i elektryczne. Przektadnie mechaniczne przekazujgce ruch obrotowy i zmieniajace ruch obrotowy na postepowy.
Przyktady stosowanych rozwiazan.

Urzadzenia chwytajace robotéw i ich zastosowania. Zadania urzadzen chwytajacych. Klasyfikacja i charakterystyka urzadzen chwytajacych. Wybér typu chwytaka dla danej
klasy obiektéw manipulacji. Budowa chwytakéw mechanicznych, uktady napedowe chwytakéw, uktady przeniesienia napedu, uktady wykonawcze chwytakéw.

Problemy i trendy rozwojowe. Zagadnienia bezpieczeristwa uzytkowania i oddziatywania urzadzen wykonawczych na otoczenie. Nowe kierunki rozwoju.

Teaching methods
wyktad: wyktad problemowy, wyktad konwencjonalny

laboratorium: ¢wiczenia laboratoryjne

Learning outcomes and methods of theirs verification

Outcome description Outcome symbols  Methods of verification The class form
Potrafi sklasyfikowac¢ elementy wykonawcze automatyki. Zna funkcje elementéw ® K_W18 ® anexam - oral, ® Lecture
wykonawczych w systemach automatyki. Ma podstawowa wiedze z zakresu pneumatycznych, ® KU18 descriptive, test and

hydraulicznych i elektromechanicznych elementéw wykonawczych uktadéw automatyki other


https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/

Outcome description Outcome symbols  Methods of verification The class form

Zna zasady bezpieczenstwa zwigzane z uzytkowaniem urzadzen wykonawczych automatyki i ® K U18 ® aquiz ¢ Laboratory
jest $wiadomy ich oddziatywania na otoczenie ® KU19 ® an ongoing monitoring
® K_K06 during classes

Assignment conditions
Wyktad - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnej oceny z egzaminu przeprowadzonego w formie pisemnej lub ustnej

Laboratorium - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich ¢wiczen laboratoryjnych, przewidzianych do realizacji w ramach programu laboratorium

Sktadowe oceny koricowej = wyktad: 60% + laboratorium: 40%

Recommended reading
1. Hering M.: Podstawy elektrotermii. Cze$¢ | i I, Warszawa, WNT 1992, 1998

2. Praca zbiorowa. Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatoréw i robotéw, Warszawa, WNT, 1999.
3. Osiecki A.: Hydrostatyczny naped maszyn. Warszawa, WNT, 2004.

4. Praca zbiorowa: Konstrukcja przyrzadéw i urzadzen precyzyjnych. Warszawa, WNT, 2006.

Further reading

1. Koczara W.: Wprowadzenie do napedu elektrycznego, Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2012
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