AUTOMATYKA TROBOTYKA - laboratorium
Tematyka ¢wiczen

Cwiczenie 1.
Wiasciwosci statyczne wzmacniacza typu dysza-przystona.

Zakres wymaganej wiedzy teoretyczne;j:
Podstawowa budowa i1 dzialanie wzmacniacza typu dysza-przystona.
Charakter przetwarzanych we wzmacniaczu sygnatow.
Zasada wyznaczania charakterystyk (teoretycznej i rzeczywistej) wzmacniacza.
Przyczyny réznic w charakterystykach (teoretycznej 1 rzeczywistej).

Cwiczenie 2.
Przetwornik elektro-pneumatyczny, badanie wlasciwosci statycznych.

Zakres wymaganej wiedzy teoretycznej:
Podstawowa budowa, dziatanie 1 zastosowanie przetwornika elektro-pneumatycznego.
Rodzaje sygnatow wejscia/wejscia w przetworniku EP.
Zasada wyznaczania charakterystyki statycznej przetwornika.
Okreslanie klasy przyrzadu na podstawie przeprowadzonych pomiardw.

Cwiczenie 3.
Badanie wlasciwosci statycznych pneumatycznego przyrzadu pierwiastkujacego.

Zakres wymaganej wiedzy teoretyczne;j:
Podstawowa budowa i1 dzialanie pneumatycznego przyrzadu pierwiastkujacego .
Sygnaly wejscia/wyjscia pneumatycznego przyrzadu pierwiastkujacego .
Dos$wiadczalne wyznaczanie charakterystyki statycznej przyrzadu.
Okreslanie klasy przyrzadu na podstawie przeprowadzonych pomiarow.

Cwiczenie 4.
Badanie wlasciwosci statycznych elementow logicznych systemu MERALOG.

Zakres wymaganej wiedzy teoretycznej:
Elementy logiczne 1 funkcje logiczne przez nie realizowane .
Podstawy algebry logiki. Sygnaty w uktadach logicznych.
Podstawowe funkcje logiczne dwuargumentowe (alternatywa, koniunkcja, negacja, negacja
alternatywy, negacja koniunkcji)
Charakterystyka statyczna elementu logicznego 1 sposob jej wyznaczania.
Histereza, obszary sygnatu jednoznacznego i niejednoznacznego.

Cwiczenie 5-6.
Budowa kombinacyjnych ukladéw logicznych z elementéow elektrycznych typu NOR / NAND.

Zakres wymaganej wiedzy teoretycznej:

Podstawowe lementy logiczne i funkcje logiczne przez nie realizowane .

Podstawy algebry logiki. Sygnaty w uktadach logicznych.

Podstawowe funkcje logiczne dwu i trojargumentowe (alternatywa, koniunkcja, negacja,
negacja alternatywy, negacja koniunkcji).

Minimalizacja funkcji logicznych metoda tablic Karnaugha.

Budowa uktadoéw logicznych z elementéw logicznych typu NOR /NAND(negacja alternatywy /
negacja koniunkcji).



Cwiczenie 7.
Badanie wlasciwosci statycznych pneumatycznych wzmacniaczy mocy oraz ich identyfikacja.

Zakres wymaganej wiedzy teoretycznej:
Wzmacniacze mocy w uktadach pneumatycznych: dziatanie, zadania.
Moc w uktadach pneumatycznych.
Analogowy 1 binarny charakter pracy elementow pneumatyki.
Dos$wiadczalne wyznaczanie charakterystyki statycznej pneumatycznego wzmacniacza mocy.

Cwiczenie 8.
Synteza pneumatycznych ukladéw automatyki.

Zakres wymaganej wiedzy teoretyczne;j:
Pneumatyczne elementy automatyki:
e wykonawcze
e sterujace
e pomocnicze.
Zasady laczenia pneumatycznych elementéw automatyki.
Zasady budowy pneumatycznych uktadow automatyki

Cwiczenie 9.
Analiza ukladow kinematycznych robotow i manipulatorow.

Zakres wymaganej wiedzy teoretycznej:
Podstawy budowy robotow 1 manipulatorow:
e para kinematyczna
e rodzaje potaczen w parach kinematycznych (realizowane ruchy)
Schematy kinematyki robotéw 1 manipulatoréw, schematyczne oznaczanie ré6znych rodzajow
polaczen w parach kinematycznych.
Wyznaczanie podstawowych parametréw kinematyki robotow i manipulatorow:
e liczba stopni swobody,
e ruchliwos¢,
e manewrowosc.

Cwiczenie 10.
Przerzutniki.

Zakres wymaganej wiedzy teoretycznej:
Rodzaje i zadania przerzutnikow stosowanych w uktadach automatyki,
Zasada pracy przerzutnikow typu RS oraz D,
Synchroniczna 1 asynchroniczna praca przerzutnikow,
Zasady budowy uktadow przerzutnikoéw z podstawowych pneumatycznych elementow
logicznych.



Zagadnienia obowiazujace do wszystkich ¢wiczen:

Pojgcie sygnatu, rodzaje sygnatow w automatyce.
Pomiar oraz jednostki wybranych wielkos$ci fizycznych:

e cisnienie, natezenie przeptywu, napigcie 1 nat¢zenie pradu elektrycznego.
Zamiana jednostek, wielokrotnosci i podwielokrotnos$ci jednostek.

Pomiar, doktadno$¢ pomiaru.
Klasa przyrzadu/urzadzenia.

Charakterystyki: statyczna i dynamiczna.

Literatura:

Bohdan Chorowski, Mirostaw Werszko.:
Krzysztof Lasinski.:

Jerzy Honczarenko.:

Jerzy Honczarenko.:

Jerzy Honczarenko.:

Henryk Mroczek.:

Szenajch, Wiestaw.:

Kostro, Jerzy.:

Mechaniczne urzqdzenia automatyki

Elementy automatyki dla mechanikow

Elementy i zastosowanie robotow przemystowych
Roboty przemystowe : budowa i zastosowanie
Wprowadzenie do robotyki

Cyfrowe uktady automatyki

Automatyka, elementy i uktady przelqczajqce

Elementy urzqdzenia i uktady automatyki

1 inne.



