Fundusze iN: Politechnika Unia Europejska
Euro pEJSkle Swietokrzyska Europejski Fundusz Spoteczny

Wiedza Edukacja Rozwdj

Z

Projekt ,Nowa jako$é ksztalcenia — podniesienie kompetencji studentéw i pracownikéw Politechniki Swietokrzyskiej”
nr POWR.03.05.00-00-2224/18

@F Politechnika Swietokrzyska

WYDZIAL ELEKTROTECHNIKI, AUTOMATYKI | INFORMATYKI

Zalacznik nr 9
do Zarzadzenia Rektora Nr 35/19

z dnia 12 czerwca 2019 r.

IV. Opis programu studiéw

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu E-AIiEP-09-s3

Nazwa przedmiotu Symulacja Uktadéw Dynamicznych
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Simulation of Dynamic Systems
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/20

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow Automatyka i Elektrotechnika Przemystowa
Poziom ksztatcenia | stopien
Profil studiéw Ogodlnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | Studia stacjonarne

Zakres

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Elektrotechniki Przemystowej i Automatyki

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

Dr hab. inz. Antoni Rézowicz, prof. PSk

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotéw Przedmiot kierunkowy
Status przedmiotu Obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajeé Polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr Semestr lli

Matematyka, Elektrotechnika, Progra-
mowanie komputerow

Egzamin (TAK/NIE) Nie
Liczba punktéw ECTS 4

Wymagania wstepne




E?;vrc:dzenia zajeé wyktad éwiczenia laboratorium projekt Inne
Liczba godzin
w semestrze 30 0 30 0 0

EFEKTY UCZENIA SIE

Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztatcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

WO01

Zna i rozumie podstawowe zagadnienia z teorii ukta-
déw dynamicznych, w tym wybranych metod mode-
lowania i symulacji sygnatéw i elementéw dynamicz-
nych; zna i rozumie podstawowe zasady tworzenia
modeli uktadow dynamicznych liniowych i nielinio-
wych;

potrafi stosowa¢ zmienne bezwymiarowe i podsta-
wowe metody numeryczne; ma uporzagdkowang wie-
dze w zakresie tworzenia opisu matematycznego
oraz prowadzenia symulacji dynamiki uktadéw auto-
matyki i elektrotechniki; ma elementarng wiedze w
zakresie obstugi i wykorzystania narzedzi informa-
tycznych przeznaczonych do symulaciji

AIEP1_WO07,
AIEP1_WO01,
AIEP1_WO02,
AIEP1_WO04

Uo1

Potrafi poprawnie zastosowac wiedze z matema-
tyki, fizyki i elektrotechniki do analizy zagadnien po-
wigzanych ze studiowanym kierunkiem

AIEP1_U01

Umiejetnosci

uo2

Potrafi wyznacza¢ i postugiwac sie modelami pro-
stych uktadow elektromechanicznych i wybranych
proceséw przemystowych, a takze wykorzystywac
je do celéw analizy i projektowania uktadéw auto-
matyki i elektrotechniki z wykorzystaniem symulagji

AIEP1_U02,
AIEP1_U10

uo3

potrafi obstugiwac i programowaé komputer klasy
PC, zna podstawowe metody numeryczne, potrafi
skonstruowac algorytm rozwigzania prostego zada-
nia inzynierskiego oraz zaimplementowac, przete-
stowacé i uruchomi¢ go w wybranym $rodowisku
programistycznym na komputerze PC

AIEP1_U04,
AIEP1_U10,
AIEP1_U13

K01

Jest gotéow do krytycznej oceny posiadanej wiedzy,
rozumie potrzebe ciggtego podnoszenia kompeten-
cji zawodowych, osobistych i spotecznych.

AIEP1_KO01

Kompeten-
cje spo-
teczne

K02

Posiada swiadomos$¢ koniecznosci profesjonalnego
podejscia do zagadnienh technicznych, skrupulat-
nego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warun-
kami srodowiskowymi, w ktorych urzgdzenia i ich
elementy mogg funkcjonowac

AIEP1_KO04

TRESCI PROGRAMOWE

Fo.r rr’ng Tresci programowe
zajec
1. Wprowadzenie do modelowania i symulacji. Definicje system model, mode-
lowanie. Dekompozycja uktadu. Model matematyczny ukfadu. Ukfady zacho-
wyktad _— . . S
wawcze i niezachowawcze, statyczne, dynamiczne. Uktady liniowe, nieli-
niowe.




2. Modele sygnatéw. 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 $rodowi-
ska, m-pliki, formaty danych, skrypty, funkcje, podstawy grafiki Matlaba.

5. Zmienne podstawowe, ztozone. Operatory i wyrazenia: arytmetyczne i lo-
giczne Przyktady programéw w Matlabie: aproksymacja krzywych, trajektorie
fazowe uktadédw zachowawczych, charakterystyki czestotliwo$ciowe.

6. Kolokwium

7. Modele matematyczne wtasnosci i odpowiedzi podstawowych cztonéw li-
niowych, Modele prostych uktadéw dynamicznych: elektrycznych, mechanicz-
nych, hydraulicznych.

8-9. Metody tworzenia schematéw operacyjnych i zapisu macierzowego mo-
deli: dla modelu blokowego, schematu elektrycznego. Metody catkowania
réwnan rzedu wyzszego niz 1: podstawowa, zmiennej pomocniczej i kano-
niczna.

10. Metody numerycznego rozwigzywania rownan rézniczkowych zwyczaj-
nych, stato- i zmiennokrokowe rzedu wyzszego od 1, Zasady sterowania kro-
kiem catkowania, rozwigzywanie réwnan w Matlabie.

11. Kolokwium. Modele ztozonych uktadéw dynamicznych. Potgczenia ukita-
doéw, modelowanie strukturalne w Simulinku. Konfiguracja Simulinka.

12-13. Podstawowe biblioteki i parametry symulacji w Simulinku Modelowanie
obwodéw elektrycznych, schematy w Simulinku, rownania stanu. Sterowanie
w Matlabie eksperymentem w Simulinku.

14. Badanie uktadéw regulacji, sporzgdzanie wykresu wskaznika jakosSci.
Podstawy optymalizacji uktaddéw regulacji w systemie Matlab. Kolokwium.

15. Stan statyczny i quasi statyczny, Charakterystyki uktadéw pradu prze-
miennego. Eksperyment symulacyjny. Teoria podobienstwa.

laborato-
rium

1. Wprowadzenie do programu Matlab, obstuga srodowiska, organizacja i ele-
menty jezyka Matlab

2. Metody wizualizacji danych — grafika 2D i 3D, macierze rysunkow, zagad-
nienia aproksymaciji, charakterystyk czestotliwo$ciowych

3. Generacja i analiza sygnatow, szybkie przeksztatcenie Fouriera

4. Rozwigzywanie réwnan rézniczkowych — metody stato i zmienno krokowe,
Formowanie schematdw operacyjnych

5. Symulacja uktadéw dynamicznych, organizacja pracy w srodowisku Ma-
tlab —Simulink.

6. Symulacja obwodu energetycznego i uktadu pomiaru mocy

7. Symulacja ukfadow elektrotechniki i uktadéw sterowania

8. Symulacja uktadéw regulacji, optymalizacja uktadéw automatyki

*) zostawic tylko realizowane formy zajeé

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol
efektu

Metody sprawdzania efektéw uczenia sie

Egzamin Egzamin

ustny pisemny Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne

WO01

uo01

uo2

uo3

K01

K02

X [ X | X | X [X [X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

zajec

Fo.rrr’lg Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé

. ; Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z kolokwiow w trakcie
wyktad zaliczenie z oceng

laboratorium | zaliczenie z oceng

Wykonanie poprawnie ¢wiczen laboratoryjnych i uzyskanie
€O najmniej oceny dostatecznej z kolokwium

*) zostawic tylko realizowane formy zajeé

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
. . C Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostka
w C L P
1. Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
30 0 30 0
2. Inne (konsultacje, egzamin)* 2 0 2 0 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczy- 64 h
‘ ciela akademickiego

Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzy-

4. | skuje przy bezposrednim udziale nauczyciela 2,56 ECTS
akademickiego

5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 36 h
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzy-

6. skuje w ramach samodzielnej pracy 1’44 ECTS
Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charak-

7. 30 h
terze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzy-

8. | skuje w ramach zajeé o charakterze praktycz- 1,88 ECTS
nym
Sumaryczne godzinowe obcigzenie praca

S. studenta 100 h

10 Punkty ECTS za modut 4

' 1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

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

LITERATURA

6.

Uwaga: wykaz literatury winien uwzgledniac¢ aktualne i dostepne publikacje

Kaczorek T. i inni: Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa 2005,
Kwiatkowski W.: Wprowadzenie do automatyki, Warszawa 2010

Osowski S.: Modelowanie i symulacja uktadéw i proceséw dynamicznych ,,0f. Wyd.

P.W, Warszawa 2007,

Debowski A.: Automatyka podstawy teorii, WNT, Warszawa 2018

Tunia H., Barlk R.: Teoria Przeksztattnikbw. Warszawa, Wyd. Politechniki

Warszawskiej 2003,

Wecislik M., Wprowadzenie do MATLABa, Politechnika Swietokrzyska, Kielce 2003




