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Poziom ksztatcenia

Forma i tryb prowadzenia studiow

Zakres
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Jednostka prowadzaca przedmiot

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

Dr hab. inz. Antoni Rézowicz, prof. PSk

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow

Status przedmiotu

Jezyk prowadzenia zajeé

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr

Wymagania wstepne

Programowanie komputeréw, Podsta-
wy Elektrotechniki ; Podstawy
automatyki

Egzamin (TAK/NIE)

Liczba punktéw ECTS




Forma

prowadzenia zajeé wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt Inne

Liczba godzin 30 0 30 0 0

w semestrze

EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma wiedze na temat systeméw modelowania i modeli
elementow i ukltadéw wystepujacych w uktadach stero- K_W02
W01 wania. Problem wydzielania systemu, uktadu z otocze- K_W03
nia. Cechy szczegdlne ukladow: statycznych i dyna- K_W04
micznych, zachowawczych i niezachowawczych, linio- K_W12
wych i nieliniowych.
. . . ] K_W02
Wiedza Ma wiedze dotyczacq podstaw analizy uktadéw dyna- K W03
W02 | micznych, metod prowadzenia obliczen i symulacji w K W04
systemie Matlab/Simulink. K W12
K_W02
W03 Ma podstawowg wiedze w zakresie przemystowych K_WO03
zastosowan nowoczesnych technologii obliczeniowych. K_W04
K W12
Potrafi przeanalizowac¢ prace uktadéw automatyki,
U01 | wyznaczy¢ przebiegi czasowe w uktadach, dokona¢ K_U09
stosownych obliczeri charakterystyk uktadow.
Umiejetnosci Potrafi postuzy¢ sie metodami symulacyjnymi w analizie
uo2 LT . . . K_U09
pracy i projektowaniu uktadéw automatyki
U03 Potrafi oceni¢ przydatno$¢ proponowanych rozwigzan K U15
pod katem wymagan eksploatacyjnych —
KO1 Potrafi pracowac¢ w zespole wykorzystujgc wiedze i K K04
Kompetencje praktyke. —
spoteczne Ma swiadomos¢ powigzan wiedzy i praktyki, znaczenia
K02 o " ; K_KO01
modelowania i symulacji w praktyce automatyki.
TRESCI PROGRAMOWE
Forma L
. Tresci programowe
zajeé
wyktad 1. Wprowadzenie do modelowania i symulaciji. Definicje system model, modelowanie.

Dekompozycja uktadu. Model matematyczny uktadu. Uktady zachowawcze i nieza-
chowawcze. Uklady statyczne, dynamiczne. Ukfady liniowe, nieliniowe.

2. Modele sygnatdw. Dziedzina czasu i czestotliwosci. Odpowiedzi ukfadu.
Symulacja uktadu.

3-4. Systemy, jezyki modelowania i symulacji Srodowisko Matlaba, narzedzia,
polecenia systemowe. Podstawy jezyka Matlab, organizacja ekranu srodowiska,
m-pliki, formaty danych, skrypty, funkcje, podstawy grafiki Matlaba.

4-5. Zmienne podstawowe, ztozone. Operatory i wyrazenia: arytmetyczne i logiczne
Przyktady programéw w Matlabie: aproksymacja krzywych, trajektorie fazowe ukita-
déw zachowawczych, charakterystyki czestotliwosciowe.

6-7. Modele matematyczne wiasnosci i odpowiedzi podstawowych cztonéw liniowych,
Modele prostych uktadéw dynamicznych: elektrycznych, mechanicznych,
hydraulicznych.

8. Metody tworzenia schematéw operacyjnych i zapisu macierzowego modeli:
podstawowa, zmiennej pomocniczej i kanoniczna.

9-10. Catkowanie numeryczne réwnan rézniczkowych zwyczajnych, rzedu wyzszego
od 1, zasady sterowania krokiem catkowania, rozwigzywanie rownan w Matlabie.
Problemy poczatkowe i brzegowe.
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11. Modele ztozonych ukfadéw dynamicznych. Potgczenia uktadow, modelowanie
strukturalne w Simulinku. Konfiguracja Simulinka.

12-13. Podstawowe biblioteki i parametry symulacji w Simulinku Modelowanie obwo-
déw elektrycznych, schematy w Simulinku, réwnania stanu. Sterowanie w Matlabie
eksperymentem w Simulinku.

14. Badanie uktadéw regulacji, sporzadzanie wykresu wskaznika jakosci. Podstawy
optymalizacji uktadéw regulacji w systemie Matlab.

15. Stan statyczny i quasi statyczny. Eksperyment symulacyjny. Teoria podobien-
stwa. Organizacja komputerowego eksperymentu symulacyjnego w systemie Matlab.

laboratorium

1. Wprowadzenie do programu Matlab, obstuga srodowiska, organizacja i elementy
jezyka Matlab

2. Metody wizualizacji danych — grafika 2D i 3D

3. Generacja i analiza sygnatéw

4. Rozwigzywanie rownan rézniczkowych — metody stato i zmienno krokowe

5. Symulacja uktadéw dynamicznych, organizacja pracy w Srodowisku
Matlab — Simulink,

6. Symulacja uktadéw regulacji

7. Symulacja uktadéw energetyki, energo — elektronicznych

8. Optymalizacja ukladéw automatyki

*) 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

uo3

X [ X [ X [X|X|X

KO1

K02

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

F0|_'m’:: Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wyktad ‘ ‘ Uzyskanie co najmniej 50./0 punktow z kolokwium zalicze
niowego.
laborato- ‘ ‘ Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z kolokwiow wtrakcie
rium zaje¢ i wykonanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
. L 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 0

3. | Inne (konsultacje, egzamin)* 2 0 2 0 0 h

4 Razem przy bezposrednim udziale nauczy- 64 h

* | ciela akademickiego




Liczba punktow ECTS, ktéra student uzysku-

5. | je przy bezposrednim udziale nauczyciela 2,56 ECTS
akademickiego

6. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 36 h

7 !_lczba punktow ECT_S, kt9rq student uzysku- 1.44 ECTS
je w ramach samodzielnej pracy !
Naklad pracy zwiazany z zajeciami o charak-

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

o je w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym 1788 =CTS
Sumaryczne godzinowe obciazenie praca

10. studenta 100 h

" Punkty ECTS za modut 4

1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

LITERATURA

1.
2.

3.
4.
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Wa

* wszelkie formy weryfikacji efektow, w tym egzaminy oraz nie wiecej niz 2 godziny konsultacji dla kazdej formy zaje¢

Wecislik M.: Wprowadzenie do systemu Matlab, Wyd. P.Sk. Kielce 2003

Jastriebow A., Wcislik M.: Wstep do metod numerycznych, Wyd. P.Sk. Skrypt nr 361,

Kielce, 2000
Kaczorek T. i inni : Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa 2005
Osowski S.: Modelowanie i symulacja ukladéw i proceséw dynamicznych,

Oficyna wyd. PW, Warszawa 2007

Debowski A.: Automatyka, Podstawy teorii, wydawnictwo WNT,

rszawa 2012
Uwaga: wykaz literatury winien uwzgledniac aktualne i dostepne publikacje




	Pole kombi 1: [Elektrotechnika]
	Pole kombi 2: [I stopień]
	Pole kombi 3: [Ogólnoakademicki]
	Pole kombi 4: [Studia stacjonarne]
	Pole kombi 5: [Automatyka]
	Pole kombi 6: [Katedra Elektrotechniki Przemysłowej i Automatyki]
	Pole kombi 7: [Przedmiot kierunkowy]
	Pole kombi 8: [Obowiązkowy]
	Pole kombi 9: [Polski]
	Pole kombi 10: [Semestr V]
	Pole kombi 11: [Nie]
	Pole kombi 12: [4]
	Pole kombi 13: [zaliczenie z oceną]
	Pole kombi 14: [zaliczenie z oceną]


