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EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma podstawowg i uporzagdkowang wiedze w zakresie
WO01 | modelowania, analizy i regulacji uktadéw dynamicznych IB1_WO05
oraz zna strukture uktadu automatycznej regulacji.
W02 Zna budowe, zasade dziatania i podstawowe metody IB1_WO05
Wiedza programowania robota przemystowego 6-0siowego. IB1 W03
Zna podstawowe czujniki i elementy wykonawcze
Wo3 stosowane w systemach automatyki oraz ich IB1_WO03
zastosowanie w systemach technicznych i IB1_WO07
biomedycznych.
Potrafi zbudowa¢ model prostego uktadu dynamicznego IB1_U04
uol P . .
oraz przeprowadzi¢ jego analize symulacyjng IB1 UO1
Potrafi zaprogramowac¢ podstawowe operacje robota IB1_UOQ7
uo2
przemystowego. IB1 Ul4

Potrafi przeanalizowa¢ dziatanie prostego ukfadu

Umiejgtnosci U03 | sterowania Iut? ;tanowiska zr_obc_)tyzowanego oraz :gi—gg?
zaproponowac jego usprawnienie. -
Potrafi bezpiecznie pracowacé ze stanowiskiem
U04 | laboratoryjnym zrobotyzowanym, przestrzegajgc zasad IB1_U14
BHP.
KO1 Rozumie odpowiedzialno$¢ inzyniera za bezpieczenstwo IB1_KO3
Kompetencije uzytkownikdéw systemow zrobotyzowanych. IB1 KO5
spoteczne K02 Jest gotéw do pracy w zespole przy realizacji zadania IB1 KO1

inzynierskiego z zakresu automatyki i robotyki.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajeé

Tresci programowe

wyktad

Wprowadzenie do automatyki i robotyki. Podstawowe pojecia: sterowanie, regulacja,
ukfad otwarty i zamkniety, sprzezenie zwrotne. Struktura uktadu automatycznej
regulacji. Klasyfikacja uktadow sterowania. Rola automatyki i robotyki w inzynierii
biomedycznej — przyktady zastosowan w aparaturze medycznej (respiratory, pompy
infuzyjne, inkubatory, protezy aktywne).

Modelowanie uktadéw dynamicznych. Opis matematyczny obiektéw — réwnania
rézniczkowe, transmitancja operatorowa, schematy blokowe. Charakterystyki
czasowe i czestotliwosciowe. Podstawowe cztony dynamiczne: inercyjny | rzedu, Il
rzedu, catkujgcy, rézniczkujgcy, opdzniajgcy. Analiza odpowiedzi skokowej.
Podstawy regulacji automatycznej. Stabilnos¢ ukiadu regulacji. Kryteria jakosci
regulacji (czas regulacji, przeregulowanie, uchyb ustalony). Regulator PID —
struktura, znaczenie cztonéw P, I, D, metody doboru nastaw. Wptyw parametrow
regulatora na przebieg odpowiedzi uktadu. Przyktady regulacji parametréw
fizjologicznych (temperatura, ciSnienie, przeptyw).

Czujniki i elementy wykonawcze w systemach automatyki. Czujniki temperatury,
cisnienia, przemieszczenia, sity i przeptywu. Podstawy biosensoréw. Przetwarzanie i
kondycjonowanie sygnatéw pomiarowych. Elementy wykonawcze: silniki pradu
statego, silniki krokowe, serwonapedy, sitowniki elektryczne i pneumatyczne.
Podstawy doboru elementéw w uktadach biomedycznych.

Wprowadzenie do robotyki. Budowa i klasyfikacja robotéw. Manipulator — struktura
kinematyczna, stopnie swobody, przestrzen robocza. Podstawowe pojecia
kinematyki prostej i odwrotnej. Napedy i uktady sterowania robotéw.

Robotyka w inzynierii biomedycznej. Roboty chirurgiczne, roboty rehabilitacyjne,
egzoszkielety i protezy aktywne. Systemy wspomagania ruchu i telemanipulacja.
Wspdétczesne trendy rozwoju: roboty wspotpracujgce (coboty), elementy sztucznej
inteligencji w robotyce medycznej, bezpieczenstwo uzytkowania systemow
robotycznych.

laboratorium

Modelowanie i symulacja prostego uktadu dynamicznego. Wyznaczanie odpowiedzi
skokowej i identyfikacja parametréw modelu.

Implementacja regulatora P/PI/PID w srodowisku symulacyjnym. Analiza wptywu
parametréw na stabilno$¢ i jakosc¢ regulacii.

Badanie uktadu ze sprzezeniem zwrotnym. Wplyw zaktécen i zmiany parametréw
obiektu na prace uktadu regulacji.

Pomiary z wykorzystaniem czujnikdéw oraz akwizycja danych. Kalibracja czujnika i
analiza sygnatu pomiarowego.

Podstawy programowania robota przemystowego 6-osiowego. Tworzenie punktéw
roboczych, realizacja ruchéw PTP i liniowych, uruchomienie prostego programu
manipulacyjnego (np. pick & place) na stanowisku rzeczywistym lub w symulatorze.
Analiza trajektorii i czasu cyklu w srodowisku symulacyjnym. Weryfikacja
poprawnosci programu oraz podstawowe zasady bezpiecznej pracy ze stanowiskiem
zrobotyzowanym.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia
Symbol ) _ Inne
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie | (obserwacja,
ustny pisemny dyskusja)

Wwo1l X

w02 X

W03 X

uo1 X

uo2 X




uo3 X

uo4 X
K01 X
K02 X X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

pisemnego.

For_m’a Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec

. . Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwium
wyktad zaliczenie z oceng

laboratorium

Uzyskanie co najmniej 50% punktéw ze sprawozdan z
¢wiczen laboratoryjnych.

Realizacja zadan przewidzianych w ramach zaje¢
zaliczenie z oceng laboratoryjnych.
Aktywnos$¢ w trakcie zaje¢ oraz prawidtowe wykonywanie
powierzonych czynnosci przy stanowisku laboratoryjnym z
zachowaniem zasad bezpieczenstwa.

NAKLAD PRACY STUDENTA
Bilans punktéw ECTS
Obciazenie studenta Jetdkgos
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem Wic|L|P WiCc|L|P|S h
) studiow 15 15 9 9

2. | Inne (konsultacje, egzamin) 1 1 1 1 h
Razem przy bezposrednim udziale

3. nauczyciela akademickiego 32 20 0
Liczba punktéw ECTS, ktéora
student uzyskuje przy

4 bezposrednim udziale nauczyciela 13 0.8 eI
akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy

5. studenta 18 30 h
Liczba punktéw ECTS, ktoéra

6. | student uzyskuje w ramach 0,7 1,2 ECTS
samodzielnej pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami

£ o charakterze praktycznym 25,0 25,0 L
Liczba punktéw ECTS, ktéra

8. | student uzyskuje w ramach zaje¢ o 1,0 1,0 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca

9. studenta S0 50 h

10. Punkty ECTS za n.10du.t N ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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