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C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Rozumienie praw i zasad dotyczacych budowy modeli. Budowa modeli matematycznych.

Cel Analiza problemoéw i umiejetnosci z zakresu budowy modeli symulacyjnych. Budowa modeli
modutu . . N o . .
komputerowych i ich wizualizacja. Modelowanie i symulacja komputerowa uktadéw
mechanicznych i elektronicznych.
Forma ._ | odniesienie do | odniesienie do
i‘;g‘k':ﬁ' Efekty ksztatcenia "’°";’:j:zée"'a efektow efektow
(wiéplinne) kierunkowych | obszarowych
Student zna i rozumie podstawowe definicje wyktad K_Wo1 T1A_WO01
dotyczgce modelowania, identyfikacji, symulaciji K_Wo02 T1A_WO07
wW_01 InzA_W02
Student ma wiedze w zakresie modeli wyktad K_Wo1 T1A_WO01
matematycznych, analizy i syntezy uktadéw regulacji K_W14 T1A_W02
T1A_W03
T1A_W07
W_02 InzZA_W02
Student ma uporzadkowang wiedze w zakresie wykiad K_wWo1 T1A_W01
modeli liniowych i nieliniowych K_Wo02 T1A_WO07
Ww_03 InzZA_W02
Student zna i rozumie sposoby tworzenia modeli wyktad K_Wo01 T1A_Wo01
dynamicznych K_W15 T1A_W02
T1A_WO03
T1A_WO07
W_04 InzA_W02
Potrafi tworzy¢ symulacyjne modele dla uktadow laboratorium | K_U08 T1A_UO08
u_o1 liniowych InzA_U01
Potrafi modelowac proste uktady opisane laboratorium | K_U09 T1A_UO09
U_02 |réwnaniem rézniczkowym InzA_U02
Potrafi budowac¢ blokowe uktady symulacyjne laboratorium | K_U13 T1A_UO07
T1A_U038
T1A_U09
InzA_U01
u_03 InzZA_U02
Potrafi budowa¢ ztozone modele symulacyjne laboratorium | K_U14 T1A_U07
opisane uktadem réwnan rézniczkowych T1A_UO8
T1A_U09
InzA_U01
U_o4 InzA_U02
Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie, wyktad K_K01
szczegolnie w dziedzinie modelowania uktadow
K_01 | dynamicznych T1A_KO01
Ma swiadomos$¢ waznosci i rozumie potrzebe wyktad K_K02 T1A_KO02
K 02 | modelowania i budowania uktadéw symulacyjnych | 'aporatorium InzA_K01
Potrafi wspotdziata¢ i pracowac w grupie wyktad K_Ko04 T1A_KO03
K_03 laboratorium T1 A_K04
Tresci ksztalcenia:
1. Treéci ksztatcenia w zakresie wykfadu
Odniesienie
wylr(‘ll; du Tresci ksztatcenia I?:zgf:etz‘i’;
dla modutu
1 Podstawowe pojecia teorii systeméw. Podobienstwo, modelowanie, w_o1
identyfikacja, symulacja, rodzaje modeli. K_01
2 Analiza, synteza, problem ,czarnej skrzynki‘. Modele matematyczne. Warunek w_o1




przyczynowo$ci.

K_03

3 Jednowymiarowe i wielowymiarowe modele matematyczne systeméw W_02
dynamicznych. Liniowe modele matematyczne.

4 Przeksztatcenie Laplace’a. Liniowe réwnania rozniczkowe, transmitancje W_02
operatorowe i widmowe, odpowiedzi impulsowe i skokowe, liniowe modele
zmiennych stanu.

5 Postac regulatorowa i obserwatorowa jednowymiarowych liniowych modeli W_02
zmiennych stanu. Zaleznosci miedzy poszczegdolnymi modelami W_o03
matematycznymi. Charakterystyki statyczne liniowych systeméow
dynamicznych i ich wyznaczanie.

6 Transmitancje macierzowe i wielowymiarowe liniowe modele zmiennych W_03
stanu. Podstawowe pofgczenia (szeregowe, rownolegte i ze sprzezeniem
zwrotnym) jednowymiarowych i wielowymiarowych liniowych systemow
dynamicznych.

7 Klasyfikacja liniowych elementoéw dynamicznych. Podstawowe elementy w_03
proporcjonalne - wtasciwosci. Elementy proporcjonalne bezinercyjne, z inercjg
pierwszego i drugiego rzedu, element opozniajacy, przesuwnik fazowy.

8 Podstawowe elementy rézniczkujace - wiasciwosci. Elementy rézniczkujgce Ww_03
bezinercyjne i z inercjg pierwszego rzedu. Elementy catkujgce - wtasciwosci.

Elementy catkujgce bezinercyjne i z inercjg pierwszego rzedu.

9 Zasady tworzenia modeli matematycznych. Réwnania réwnowagi sit, W_04
momentdw, mas i energii.

10 Réwnania Lagrenge’a drugiego rodzaju — zastosowanie. W_04

11 Tworzenie modeli matematycznych uktadéw mechanicznych o ruchu W_04
postepowym i obrotowym.

12 Modele matematyczne prostych robotéw. W_04

13 Tworzenie modeli matematycznych uktaddw elektrycznych. Analogia W_04
napieciowa miedzy systemami mechanicznymi i elektrycznymi.

14 Modele matematyczne czwérnikow pasywnych, wzmacniaczy operacyjnych i W_04
silnika pradu statego.

15 Tworzenie modeli matematycznych uktadéw hydraulicznych i W_04
pneumatycznych.

2. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
) Odniesiepie

NrI:abj.ec Tresci ksztatcenia I?:z:af?cketz‘in;

dla modutu

1 Wprowadzenie do jezyka MATLAB u_o1

2 Modelowanie uktadéw liniowych w jezyku MATLAB u_o1

3 Rozwigzywanie réwnan rézniczkowych w MATLAB u_02

4 Proste modele elementarne. Symulacja w MATLAB u_02

5 Wprowadzenie do programu SIMULINK u_o3

6 Symulacja prostych uktadéw dynamicznych w SIMULINK g_gg

7 Symulacja ztozonych ukfadéw dynamicznych E_gg

8 Zaliczenie -

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia
Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)
W_01 | Kolokwium
do
W_04
3601 Kontrolowana praca domowa, projekt
u_o4
5501 Obserwacja postawy studenta podczas zaje¢ dydaktycznych, dyskusja




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

. L obciazenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziat w wyktadach 30h
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach 15h
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 5h
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 50h
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udzialu nauczyciela akademickiego 2,0 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 20h
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 5h
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriéw 5h
15 | Wykonanie sprawozdan 10h
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | Wykonanie projektu lub dokumentagii 10h
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 29,72)
21 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 2,0 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obciazenie praca studenta | 100h
23 Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta 4’0 ECTS
24 | Nakiad pracy zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 40
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym 1,6 ECTS
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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