Podstawy Automatyki i Robotyki

Harmonogram zajeé laboratoryjnych

Tematy ¢wiczen

Wprowadzenie

Projektowanie ukladow kombinacyjnych
Projektowanie uktadow sekwencyjnych
Projektowanie uktadow sekwencyjno-czasowych
Modelowanie obiektow regulacji

Synteza | parametryzacja struktur regulacyjnych
Identyfikacja obiektow regulacji

Sterowanie z uzyciem regulatora cyfrowego PID

© o N o R 0bhPRE

Modelowanie 1 symulacja uktadow regulacji
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Sterowanie serwomechanizmem
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Kinematyka prosta manipulatoréw

|
A

Kinematyka odwrotna, planowanie trajektorii

Cwiczenianr 1 -4, 7, 8 odbywaja si¢ z wykorzystaniem rzeczywistych urzadzen i uktadéw automatyki
i robotyki. Pozostate ¢wiczenia sa wykonywane w formie obliczen i symulacji z uzyciem
oprogramowania Scilab/Xcos, Matlab/Simulink lub Maxima.



