Zalacznik nr 7
do Zarzadzenia Rektora nr 10/12
z dnia 21 lutego 2012r.

KARTA MODUtU / KARTA PRZEDMIOTU

Kod modutu

Nazwa modutu

Komputerowa Symulacja Ukladéw
Dynamicznych + MATLAB?2

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Computer Simulation of Dynamic Systems +
MATLAB?2

Obowigzuje od roku akademickiego

2012/2013 (aktualizacja 2017/2018)

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Elektrotechnika

Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

Ogélno akademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

Stacjonarne

Specjalnos¢

Elektronika Przemystowa i Energoelektronika -
Przedmiot kierunkowy

Jednostka prowadzaca modut

Zaklad Urzadzen i Systemow Automatyki

Koordynator modutu

Prof. dr hab. inz. Wcislik Mirostaw, prof. zw.

Zatwierdzit:

Dziekan WEAIl )
Dr hab. inz. Antoni R6zowicz, prof. PSk

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

Przedmiot kierunkowy

Status modutu Obieralny
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie modutu w planie studiéw VI

- semestr

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr zimowy

Wymagania wstepne

Programowanie komputeréw; Podstawy
Elektrotechniki ; Podstawy Elektroniki;
Komputerowa Symulacja Ukladéw
Dynamicznych + MATLAB1

Egzamin

nie

Liczba punktéw ECTS

4




Forma . L. wyklad ¢wiczenia laboratorium projekt inne
prowadzenia zaje¢
w semestrze 30 30

C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Celem modutu jest zapoznanie studentéw z zasadami tworzenia ztozonych modeli uktadéw

Cel dynamicznych spotykanych w energetyce, automatyce i energoelektronice, realizacjg ich w
modutu | systemie MATLAB-Simulink i prowadzenie badan symulacyjnych tych modeli.
(3-4 linijki)
Symbol ) pro';voe:(Tzznia odniesier)ie do odniesierllie do
efektu Efekty ksztalcenia zajoé _ efektow efektow
(W/c/fplinne) kierunkowych | obszarowych

Ma wiedze na temat modeli ztozonych uktadow W K_W02
wystepujgcych w uktadach energoelektronicznych i K_W03
mechatronicznych. K_W04

w_01 K W12 T1A W04
Ma wiedze dotyczgcg metod prowadzenia obliczeh | w K_W02
i symulacji ztozonych ukfadéw K_W03
energoelektronicznych w systemie Matlab/Simulink. K_Wo04

W_02 K W12 T1A_ W04
Ma podstawowg wiedze w zakresie przemystowych |w K_W02
zastosowan biblioteki modeli mechatronicznych K_W03
systemu MATLAB-Simulink. K_W04

W_03 K W12 T1A W04
Potrafi przeanalizowa¢ prace uktadéw wil K_U09
mechatronicznych, wyznaczy¢ przebiegi czasowe w
ukfadach, dokona¢ stosownych obliczen

U 01 | charakterystyk uktadow T1A UQ09
Potrafi postuzy¢ sie metodami symulacyjnymi w w/l K_U09
analizie pracy i projektowaniu uktadéw

U_02 | mechatronicznych T1A_U09
Potrafi oceni¢ przydatnos$¢ proponowanych w/l K_U15

U 03 |rozwigzan pod kgtem wymagan eksploatacyjnych T1A U13
Potrafi pracowaé w zespole wykorzystujgc wiedze i | w/l K_K02

K 01 |praktyke. T1A-K02
Ma swiadomos¢ powigzan wiedzy i praktyki wptywu | wi/l K_KO01
rozwigzan przemystowych ukfadéw napedowych na
jakosc¢ sterowania napedami, koniecznosé

K 02 |zastosowan ukfadoéw regulujgcych i korygujacych. T1A-K02




Tresci ksztatcenia:

1. Tresci ksztatcenia w zakresie wykfadu
Odniesienie
Nr Tresci ksztatcenia do efektéyv
wyktadu ksztalcenia
dla modutu

1 Wprowadzenie do modelowania i symulacji ztozonych uktadéw dynamicznych.
Dekompozycja uktadu, modele elementéw elektromagnetycznych, ich zapis 3’—(?11
matematyczny. -

2,3 Podstawowe biblioteki modelowania uktadow energoelektronicznych. W_01
organizacja eksperymentu symulacyjnego w Simulinku, sterowanie w Matlabie 31_822
eksperymentem w Simulinku. K 02

4 Modelowanie indukcyjnosci, dtawika, transformatora. Identyfikacja parametrow | W_01
transformatora. Pomiary parametréw. Pomiary mocy i energii w ukfadzie v_02

5,6 Modelowanie elementéw zasilania w uktadach napedowych, modele kluczy w_01
tranzystorowych, tyrystorowych, modulatory PWM u_02

6,7 Podstawy dynamiki uktadéw elektromechanicznych, funkcja Lagrange'a,
rownania d'Alamberta-Lagrange'a, rownania ruchu, uktady holonomiczne i w—gg’
nieholonomiczne, uktady zachowawcze i dyssypacyjne. U_—03’

8 Modelowanie przetwornic pradu statego \L/JV_(?Zl

9,10 Modelowanie silnika reluktancyjnego, parametry i ich identyfikacja, funkcja W_02
Lagrange'a, rownania ruchu, model silnika, model uktadu zasilania, badanie LK’—gé’
charakterystyk -

10,11 Modelowanie silnika pradu statego, uktad serwomechanizmu, charakterystyki wW_01
stabilizacji i nadgzania, korektory i regulatory E—g;

11,12 | Modelowanie silnika synchronicznego, macierze indukcyjnosci stojana. w_01
Modelowanie wirnika silnika synchronicznego. Identyfikacja parametrow 3—8%
silnika synchronicznego. Uktad sterowania silnikiem synchronicznym -

13,14 | Modelowanie silnika indukcyjnego, macierze indukcyjnosci stojana. w_01
Modelowanie wirnika silnika indukcyjnego. Identyfikacja parametréw silnika \L’Jv—glz
indukcyjnego. Przejscie z uktadu tréjfazowego do ukfadu d-q. -

15 Uktad sterowania silnikiem indukcyjnym w_gé

2. Tresci ksztalcenia w zakresie ¢wiczen
Odniesienie
N(Er;iacjze-c Tresci ksztalcenia :;’zgf:;z;';
dla modutu
3. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
Odniesienie
er Zajec Tresci ksztatcenia do efektoyv
ab. ksztatcenia
dla modutu
1. Podstawy systemu Matlab-Simulink, obstuga srodowiska.Modelowanie W_01,
obwoddw energoelektronicznych wprowadzenie do biblioteki ‘}2’—&2*“—02
SimPowerSystem. -
2. | Modelowanie transformatora z réznymi typami obcigzenia , \}2\/_5)12, u_02
3. | Modelowanie przetwornic DC-DC \}2\/_(;)111U_01
4. | Modelowanie silnika reluktancyjnego, W_01,K_01




5. | Modelowanie silnika pradu statego , serwomechanizmy, zadanie stabilizacjii | W_02,U_02
nadazania, regulatory korektory. K_01
6. | Symulacja uktadéw regulacji W_01,W_02
U_02,K_01
7. | Modelowanie silnika synchronicznego W_03,U_02
U_03,K_01
K_02
8. | Modelowanie silnika sindukcyjnego W_01,w_02
U_02,U_03
K_02

4.

Charakterystyka zadan w ramach innych typéw zajeé¢ dydaktycznych

Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia

Symbol Metody sprawdzania efektéow ksztalcenia

efektu

(sposob sprawdzenia, w tym dla umiejetno$ci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

Kolokwium zaliczajgce wyktad

w_01

W:OZ Kolokwium zaliczajgce wyktad

W 02 Kolokwium zaliczajgce wyktad

U 01 Kolokwium zaliczajgce ¢wiczenia
u 02 | Kolokwium zaliczajgce Cwiczenia
U 03 Kolokwium zaliczajgce ¢wiczenia

K_01K | Kolokwium zaliczajgce ¢wiczenia, Dyskusja wynikéw cwiczen i sprawozdan

02

D. NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Rodzaj aktywnosci gttl),l (:j'gfﬁ;"e

1 | Udziat w wyktadach 30

2 | Udziat w ¢wiczeniach

3 | Udziat w laboratoriach 30

4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 1

5 | Udziat w zajeciach projektowych

6 | Konsultacje projektowe

7 | Udziat w egzaminie

8

9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 61
akademickiego (suma)

10 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 2,44
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)

11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 8

12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen

13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 8

14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow 8

15 | Wykonanie sprawozdan 8

15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium 7

17 | Wykonanie projektu lub dokumentaciji

18 | Przygotowanie do egzaminu




19

20

Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 39

(suma)

21 | Liczba punktow ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach samodzielnej

pracy

(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)

1,56

22 Sumaryczne obcigzenie pracg studenta | 100
23 Punkty ECTS za modut 4

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 30

Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi

25 | Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje w ramach zaje¢ o

charakterze praktycznym 1,2
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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