Harmonogram ¢wiczen w Laboratorium LPAS 2

Warszawa 3.10.2023 r.

Numery ¢wiczen wykonywanych przez zespoty laboratoryjne

Terminy zajec A wt. 12-14 Terminy zajec B pt. 8-10 C pt. 14-16
ZAJECIA
3.10.2023 6.10.2023 ZAJECIA WSTEPNE
WSTEPNE E E
10.10.2023 1a 13.10.2023 1la 1la
17.10.2023 1b 20.10.2023 1b 1b
24.10.2023 2a 27.10.2023 2a 2a
7.11.2023 2b 3.11.2023 2b 2b
14.11.2023 3a 17.11.2023 3a 3a
21.11.2023 3b 24.11.2023 3b 3b
28.11.2023 4a 1.12.2023 4a 4a
5.12.2023 4b 8.12.2023 4b 4b
12.12.2023 5a 15.12.2023 5a 5a
19.12.2023 5b 22.12.2023 5b 5b
16.01.2023 Zaliczanie 12.01.2023 Zaliczanie
23.01.2023 Zaliczanie 19.01.2023 Zaliczanie
Nr Tytut éwiczenia Sala Prowadzac
éwicz. y acy
1 }Nykorzystgnie modely kinematycznego mechanizmu robota w tworzeniu 236 Pawet Maciag
i sterowaniu trajektorig robota.
5 Zastosowanie przemystowych sterownikéw w procesie sterowania silnikiem na 228 Tomasz
poziomie przemieszczen, predkosci i momentu. Barczak
3 Dobdr parametréw uktadu regulacji w zaleznosci od typu regulatora 236 Marek
przemystowego przy réznych obcigzeniach uktadu napedowego. Surowiec
4 Sterowanie uktadem automatycznym z wykorzystaniem zintegrowanego 236 Marek
uktadu sterowania (PLC+HMI). Surowiec
Techniki pozyskiwania, przetwarzania i analizy sygnatow z wykorzystaniem
5 LabView. Wykorzystanie wirtualnych przyrzadéw w procesie sterowania 228 Marcin Pekal
rzeczywistym obiektem.
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