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IV. Opis programu studiéw

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu

Komputerowa Symulacja Uktadéw Dynamicznych +
MATLAB2

Computer Simulation of Dynamic Systems +
MATLAB2

Obowiagzuje od roku akademickiego 2019/20

Nazwa przedmiotu

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Poziom ksztatcenia

Profil studiow

Zakres

|
|
|
Forma i tryb prowadzenia studiow ‘ ‘
|
Jednostka prowadzaca przedmiot ‘

Koordynator przedmiotu Prof. dr hab. inz. Wcislik Mirostaw
Dziekan Wydziatu Elektrotechniki
Zatwierdzit Automatyki i Informatyki

Dr hab. inz. Antoni Rézowicz, prof. PSk

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow

Status przedmiotu

Jezyk prowadzenia zajec

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr

Programowanie komputeréw; Podsta-
wy Elektrotechniki ; Podstawy Elektro-
niki; Komputerowa Symulacja Ukta-
doéw Dynamicznych + MATLAB1

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE)




Liczba punktéw ECTS H

E:’;‘T: dzenia zajeé wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt Inne
Liczba godzin
w semestrze 30 0 30 0 0

EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do
Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych

Symbol

Kategoria ofektu

Ma wiedze na temat modeli ztozonych uktadow K_WO02

W01 | wystepujgcych w uktadach energoelektronicznych i ﬁ—wgi
mechatronicznych. K W12
Ma wiedze dotyczacg metod prowadzenia obliczen K_W02
. ; S ) ; K_W03
Wiedza W02 |isymulacji ztozonych uktadéw energoelektronicznych w K W04
systemie Matlab/Simulink. K:W12
Ma podstawowg wiedze w zakresie przemystowych K_W02
C p ! ; : K_W03
W03 | zastosowan biblioteki modeli mechatronicznych -
o K_Wo04
systemu MATLAB-Simulink. K W12

Potrafi przeanalizowa¢ prace uktadéw mechatronicz-
uo1 nych, wyznaczy¢ przebiegi czasowe w uktadach, doko- K_U09
nac stosownych obliczen charakterystyk uktadow

Umiejetnosci U02 Potrafi postuzyé sie metodami symulacyjnymi w analizie

T . . : K_U09
pracy i projektowaniu uktadéw mechatronicznych —
Potrafi oceni¢ przydatno$¢ proponowanych rozwigzan
uo3 . ; K_U15
pod katem wymagan eksploatacyjnych -
KO1 Potrafi pracowac w zespole wykorzystujac wiedze i K K02
praktyke. —
Kompetencije Ma swiadomos¢ powigzan wiedzy i praktyki wptywu
spoteczne rozwigzan przemystowych uktadéw napedowych na
KO2 |.-0 .. . . : o . K_KO01
jakos¢ sterowania napedami, konieczno$¢ zastosowan -
ukfadéw regulujgcych i korygujacych.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma ‘L
sk Tresci programowe
zajec
wykfad 1. Wprowadzenie do modelowania i symulacji ztozonych uktadéw dynamicznych.
Dekompozycja uktadu, modele elementéw elektromagnetycznych, ich zapis

matematyczny.

2-3. Podstawowe biblioteki modelowania uktadéw energoelektronicznych.
organizacja eksperymentu symulacyjnego w Simulinku, sterowanie w Matlabie
eksperymentem w Simulinku.

4. Modelowanie indukcyjnosci, dtawika, transformatora. Identyfikacja parametréw
transformatora. Pomiary parametréw. Pomiary mocy i energii w uktadzie

5-6. Modelowanie elementow zasilania w uktadach napedowych, modele kluczy
tranzystorowych, tyrystorowych, modulatory PWM

6-7. Podstawy dynamiki uktadéw elektromechanicznych, funkcja Lagrange'a,
réwnania d'Alemberta-Lagrange'a, rownania ruchu, uktady holonomiczne i
nieholonomiczne, ukfady zachowawcze i dyssypacyjne.

8. Modelowanie przetwornic pradu statego




9-10. Modelowanie silnika reluktancyjnego, parametry i ich identyfikacja, funkcja
Lagrange'a, rownania ruchu, model silnika, model uktadu zasilania, badanie
charakterystyk

10-11. Modelowanie silnika pradu statego, uktad serwomechanizmu, charakterystyki
stabilizacji i nadgzania, korektory i regulatory

11-12. Modelowanie silnika synchronicznego, macierze indukcyjnosci stojana.
Modelowanie wirnika silnika synchronicznego. Identyfikacja parametrow
silnika synchronicznego. Uktad sterowania silnikiem synchronicznym

13-14. Modelowanie silnika indukcyjnego, macierze indukcyjnosci stojana.
Modelowanie wirnika silnika indukcyjnego. Identyfikacja parametrow silnika
indukcyjnego. Przejscie z uktadu tréjfazowego do uktadu d-q.

15. Ukfad sterowania silnikiem indukcyjnym

laboratorium

1. Podstawy systemu Matlab-Simulink, obstuga srodowiska. Modelowanie
obwoddéw energoelektronicznych wprowadzenie do biblioteki SimPowerSystem.

2. Modelowanie transformatora z réznymi typami obcigzenia

3. Modelowanie przetwornic DC-DC

4. Modelowanie silnika reluktancyjnego

5. Modelowanie silnika pradu statego , serwomechanizmy, zadanie stabilizacji i
nadazania, regulatory korektory.

6. Symulacja uktadéw regulacji

7. Modelowanie silnika synchronicznego

8. Modelowanie silnika sindukcyjnego

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol

Metody sprawdzania efektow uczenia sie

efektu

Egzamin

Egzamin

pisemny Inne

Kolokwium Projekt Sprawozdanie

ustny

W01

W02

W03

uo1

uo2

uo2

K01

K02

XX XX |X|X|X|X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

F0|_'m’:: Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wyklad ‘ ‘ Uzyskanie co najmnie;j 50/) punktéw z kolokwium zalicze
niowego.
laborato- ‘ ‘ Uzyskanie co najmniej 50% punktdw z kolokwidéw wtrakcie
rium zaje¢ i wykonanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
. o c s Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostka
w C L P
1. Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
30 0 30 0
3. | Inne (konsultacje, egzamin)* 2 0 2 0 0 h




Razem przy bezposrednim udziale nauczy- 64 h
ciela akademickiego

Liczba punktow ECTS, ktorg student uzysku-
5. | je przy bezposrednim udziale nauczyciela 2,56 ECTS
akademickiego

6. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 36 h

7 !_lczba punktéow ECT_S, kt9rq student uzysku- 1.44 ECTS
je w ramach samodzielnej pracy !
Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charak-

8. 30 h
terze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzysku-

% je w ramach zajeé o charakterze praktycznym 1,88 BT
Sumaryczne godzinowe obciazenie praca

10. studenta 100 h

1. Punkty ECTS za modut 4

1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

* wszelkie formy weryfikacji efektow, w tym egzaminy oraz nie wiecej niz 2 godziny konsultacji dla kazdej formy zaje¢
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Uwaga: wykaz literatury winien uwzgledniac aktualne i dostepne publikacje
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