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Cel przedmiotu

Celem jest zdobywanie przez studenta umiejetnosci i kompetenciji w zakresie: analizy stabilnosci uktadéw liniowych, wyznaczania wartosci podstawowych wskaznikéw jakosci
regulacji,projektowania ciggtych regulatoréw PID oraz cztonéw korekcyjnych, kreslenia i analizowania wykreséw Nyquista i Bodego oraz wykresu linii pierwiastkowych,
zastosowania Srodowisk MATLAB i SIMULINK w analizie i syntezie uktadéw liniowych. Umiejetno$¢ analizy prostych robotéw manipulacyjnych sktadanych ze standardowych
podzespotéw.

Wymagania wstepne
Wiedza i umiejetnosci z zakresu jezykéw programowania, metod numerycznych oraz podstawy elektrotechniki i elektroniki

Zakres tematyczny

Przeksztatcenie Laplace'a. Liniowe réwnania rozniczkowe. Przeksztatcenie Laplace'a i jego wtasnosci. Zastosowanie do rozwigzywania liniowych réwnarn rézniczkowych.
Odwrotne przeksztatcenie Laplace'a. Transmitancja operatorowa. Wprowadzenie podstawowych poje¢ : system dynamiczny, wejscie uktadu, wyjscie uktadu, stan wewnetrzny,
sterowanie. Podstawowe wtasnosci systeméw.

Stabilno$¢ uktadéw dynamicznych. Kryteria stabilnosci liniowych uktadéw ciagtych: kryterium Hurwitza, kryterium Routha, kryterium Nyquista.

Transmitancja widmowa.Reprezentacja uktadu z postaci transmitancji widmowej. Charakterystyki czestotliwosciowe: amplitudowo-fazowa, charakterystyka amplitudowa i
charakterystyka fazowa, charakterystyki czasowe: odpowiedZ skokowa i impulsowa. Zwigzek charakterystyk czasowych z transmitancja widmowa. Opisy wybranych elementéw
dynamicznych.Czton proporcjonalny, cztony inercyjne | i Il rzedu, czton catkujacy, czton rézniczkujacy, czton oscylacyjny i czton opdZniajacy.

Regulacja uktadéw ciagtych: Sprzezenie zwrotne: wskazniki jakosci regulacji, czuto$¢ i odporno$é na zaktdcenia, uchyb w stanie ustalonym, odpowiedzZ uktadu zamknietego.
Regulator PID:podstawowe wtasnosci, projektowanie metoda analityczng oraz Zieglera-Nicholsa. Uktady statyczne i astatyczne. Badanie odpornosci uktadu zamknietego na
zaktdcenia i niepewnosci.Cyfrowa implementacja regulatoréw.

Metoda lokowania biegundw: Przyktady wykresow linii pierwiastkowych wybranych obiektéw. Kreslenie wykreséw linii pierwiastkowych dowolnych uktadéw, dobér parametréw
regulatora na podstawie wykreslonego wykresu. Synteza regulatoréw liniowych metoda taczenia cztonéw korekcyjnych pierwszego rzedu, dobdr parametréw cztonéw
korekcyjnych.

Wprowadzenie do robotyki.Rys historyczny. Zadania realizowane przez roboty. Systematyzacja manipulatoréw i robotéw. Podstawowe zespoly i uktady robotéw przemystowych.
Robot jako uktad automatyki. Struktura manipulatoréw i robotéw. Metody opisu potozenia i orientacji bryt sztywnych. Stopnie swobody i rodzaje przetozen. Chwytaki. Opisy i
transformacje przestrzenne.

Kinematyka.Zalezno$ci kinematyczne. Kinematyka prosta manipulatora. reprezentacja Denavita Hartenberga. Zadanie odwrotne kinematyki manipulatora. Kinematyka predkosci
i jakobiany.

Generowanie trajektorii.Planowanie trajektorii w przestrzeni wspétrzednych konfiguracyjnych.Planowanie trajektorii w przestrzeni kartezjaiskiej. Problemy geometryczne.
Generowanie trajektorii w czasie rzeczywistym. Planowanie trajektorii przy wykorzystaniu modelu dynamicznego. Planowanie trajektorii bezkolizyjnej.

Napedy robotéw przemystowych.Napedy pneumatyczne, hydrauliczne, elektryczne. Czujniki i sensory na potrzeby robotyki. Metody przetwarzania informacji z czujnikdéw.
Czujniki i uktady wizyjne.
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Przyktady zastosowan robotéw w przemysle. Zgrzewanie. Spawanie i ciecie laserowe. Paletyzacja. Zrobotyzowane stanowiska obrébkowe. Montaz. Stanowiska malarskie.

Metody ksztatcenia

Wyktad konwencjonalny przy uzyciu multimediéw

Laboratorium: czes$¢ praktyczna (¢wiczenia laboratoryjne i obliczeniowe)

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zajeé
Student potrafi oceni¢ jako$¢ uktadu regulacji automatyczne;j. * K_W09 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium
® KU24 ® sprawdzian
® K.U26 ® wykonanie sprawozdar laboratoryjnych
Student potrafi dokona¢ syntezy regulatora z zastosowaniem ® K U02 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium
oprogramowania narzedziowego. ® KU1l
® K24
Ma podstawowa wiedze o trendach rozwojowych w zakresie ® K_W09 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Wyktad
robotyzacji ® K_W23 ® egzamin - ustny, opisowy, testowy i inne

Warunki zaliczenia

Wyktad: warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnej oceny z egzaminu przeprowadzone w formie pisemnej i ustnej;

Laboratorium: warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen ze sprawdziandw przeprowadzonych z wybranego materiatu oraz zaliczenie sprawozdan ze wszystkich
zajec laboratoryjnych.
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