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Nazwa i kod przedmiotu

AUTOMATYKA NAPEDU | SERWOMECHANIZMY, PG_00038107

Kierunek studiow

Automatyka, robotyka i systemy sterowania

Data rozpoczecia studiéw  |pazdziernik 2024 r. Rok akademicki realizacji 2026/2027
przedmiotu

Poziom ksztatcenia I stopnia - inzynierskie Grupa zaje¢

Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni

Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski

Semestr studiow 5 Liczba punktow ECTS 5.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Automatyki Napedu

Elektrycznego i Konwersji Energii

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcdow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr hab. inz. Arkadiusz Lewicki

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
Liczba godzin zaje¢ |30.0 0.0 30.0 0.0 0.0 60
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Aktywnos$¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |60 8.0 57.0 125
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest: pokazanie zasad dziatania i zastosowan przemystowych zautomatyzowanych
uktadéw napedowych z maszynami elektrycznymi, tgcznie z zasadami dziatania tych maszyn, zapoznanie z
fizykg sterowania ruchem i procesami energetycznymi., poznanie metod sterowania serwomechanizmami.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_WO08] zna podstawy doboru
urzadzen i sterowania maszynami
elektrycznymi i
serwomechanizmami

student potrafi okresli¢ wymagania
dla uktadu napedowego dla
zadanej aplikacji. Wie jaka matoda
sterowania jest wiasciwa

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_U05] potrafi wykorzystac
metody analityczne, symulacyjne
do rozwigzywania zadan z
zakresu automatyki i robotyki oraz
postugiwaé sie roznymi technikami
do realizacji zadan inzynierskich
dotyczacych urzadzen, uktadow i
systemow automatyki i robotyki

student wykorzystujgc wiedze
zdobyta w ramach przedmiotu
potrafi prawidtowo wykonac¢
zadanie postugujac sie
narzedziami symulacyjnymi i
urzgdzeniami technicznymi.
student potrafi przetwarzac i
analizowa¢ wyniki pomiarow i
przedstawi¢ je w formie raportu.

[SU1] Ocena realizacji zadania
[SU2] Ocena umiejetnosci analizy
informacji

[SU4] Ocena umiejgtnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SU5] Ocena umiejetnosci
zaprezentowania wynikéw
realizacji zadania

[K6_KO05] potrafi mysle¢ i dziata¢
w sposéb przedsiebiorczy

student potrafi zaplanowac¢
sposob i kolejnos¢ czynnosci do
wykonania zadania
laboratoryjnego. Student potrafi
poradzi¢ sobie z wystepujacymi
realnie problemami technicznymi.

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemow
wystepujgcych w praktyce

[SK4] Ocena umiejetnosci
komunikacji, w tym poprawnosci
jezykowej

[SK2] Ocena postepdéw pracy
[SK1] Ocena umiejetnosci pracy
w grupie

[K6_UO05] potrafi wykorzystaé
metody analityczne, symulacyjne,
przygotowac i do formutowania i
rozwigzywania zadan z zakresu
automatyki i robotyki postugiwaé
sie r6znymi technikami do
realizacji zadan inzynierskich
dotyczacych urzadzen, uktadow i
systemow automatyki i robotyki

student wykorzystujac wiedze
zdobytg w ramach przedmiotu
potrafi prawidtowo wykona¢
zadanie postugujac sie
narzedziami symulacyjnymi i
urzadzeniami technicznymi.
student potrafi przetwarzac i
analizowac¢ wyniki pomiaréw i
przedstawic je w formie raportu.

[SU1] Ocena realizacji zadania
[SU2] Ocena umiejgtnosci analizy
informacji

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SU5] Ocena umiejetnosci
zaprezentowania wynikow
realizacji zadania

[K6_WO08] zna podstawy doboru
urzgdzen i sterowania maszynami
elektrycznymi i
serwomechanizmami

student potrafi okresli¢ wymagania
dla uktadu napedowego dla
zadanej aplikacji. Wie jaka matoda
sterowania jest wiasciwa

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_KO05] potrafi mysle¢ i dziata¢
w sposoéb przedsigbiorczy

student potrafi zaplanowac
sposaob i kolejno$¢ czynnosci do
wykonania zadania
laboratoryjnego. Student potrafi
poradzi¢ sobie z wystepujacymi
realnie problemami technicznymi.

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemow
wystepujacych w praktyce

[SK4] Ocena umiejetnosci
komunikacji, w tym poprawnosci
jezykowej

[SK3] Ocena umiejetnosci
organizacji pracy

[SK1] Ocena umiejetnosci pracy
w grupie

Tresci przedmiotu

Tresci przedmiotu - wyktad

Maszyna jako czton wykonawczy w uktadach sterowania, zasady sterowania potozeniem, predkoscia i
momentem maszyn elektrycznych, réwnania ruchu,. Rodzaje pracy maszyn elektrycznych, rodzaje
obcigzen, punkt pracy uktadu napedowego, charakterystyki statyczne. Rodzaje maszyn elektrycznych i ich
cechy szczegolne. Struktura uktadu regulacji. Dobér rodzaju i parametréw regulatoréw, realizacja techniczna
uktadu regulacji, pomiary wielkosci elektrycznych i mechanicznych. Odzyskiwanie energii hamowania.
Wplyw ograniczen na jakos$c¢ sterowania. Zasady skalarnego i wektorowego sterowania maszyng pradu
przemiennego. Serwomechanizmy: maszyny, struktury sterowania, zaktécenia, wptyw tarcia, sit
potencjalnych, momentu bezwtadnosci i obcigzenia na jako$¢ sterowania. Analiza wybranych zastosowan
przemystowych: winda, wciggarka, przewijarka, naped trakcyjny, ramie robota.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

znajomos¢ podstaw energoelektroniki, elektrotechniki, w tym stanéw nieustalonych w obwodach
elektrycznych, mechaniki i teorii sterowania

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

ocena z laboratorium

60.0%

50.0%

Egzamin

60.0%

50.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

1. Materiaty dydaktyczne do laboratorium i wyktadéw na kursie
Automatyka Napedu i Serwomechanizmy na eNauczaniu

2. Zawirski K, Deskur J.: Automatyka napedu elektrycznego, 2012.

3. praca zbiorowa: Serwonapedy Siemens w praktyce inzynierskiej,
2020, wyd. BTC, ISBN 978-83-64702-19-8
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Uzupetniajaca lista lektur 1. Krzeminski Z.: Cyfrowe sterowanie maszynami asynchronicznymi,
Gdansk, Wydawnictwo PG, 2003.

2. Ortowska-Kowalska T.: Bezczujnikowe uktady napedowe z
maszynami asynchronicznymi, Oficyna Wydawnicza politechniki
Wroctawskiej, 2005.

3. Zawirski K.: Uktady napedowe z maszynami synchronicznymi,
Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan, 2005.

Adresy eZasobdéw

Przyklfadowe zagadnienia/ 1. réwnanie dynamiki w ruchu obrotowym,
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

2. model maszyny elektrycznej
3. zasady doboru nastaw regulatoréw w napedzie elektrycznym
4. struktura uktadu regulacji serwomechanizmu

5. sterowanie maszyng asynchroniczng wg U/f

Zajecia praktyczne Nie dotyczy
w ramach przedmiotu

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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