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C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Celem modutu jest nauczenie metod modelowania i symulacji uktadéw mechatronicznych,
przy pomocy programu Matlab — Simulink. Omawiane sg: podstawy filozoficzne
modelowania i symulacji, uktady wspoétrzednych, transformacje ukladéw wspotrzednych;

Cel Opis kinematyki manipulatora, notacja Denavita-Hartenberga; Metody rozwigzywania
modutu | zadania odwrotnego kinematyki; Metody planowania trajektorii; Opis dynamiki manipulatora;
Whtasciwosci modelu matematycznego manipulatora, uwzglednienie napedow i przektadni w
modelu matematycznym manipulatora; Modelowanie i symulacja algorytméw sterowania
pozycyjnego i nadgznego manipulatora.
Symbol ) pro:gdrz:nia odniesierjie do odniesierjie do
ofektu Efekty ksztatcenia zajeé ) efektow efektow
W/Elpfinne) kierunkowych obszarowych
Ma pogtebiong i uporzadkowana wiedze w zakresie | wykiad K_W01 T2A_WO01
zaawansowanego modelowania systemow K_KO01 T2A_KO01
W_01 K_KO07 T2A_KO07
Ma pogtebiong i uporzadkowang wiedze w zakresie | wykiad K_W04
metod numerycznych i ich zastosowania do
w_02 | symulacji T2A_WO01
Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie wyktad K_W12
programowania aplikacji wizualizacji, monitorowania, K_KO06 T2A_W02
w_03 | diagnostyki proceséw przemystowych T2A_KO06
Ma elementarng wiedze w zakresie planowania wyktad K_W16 T2A_WO07
W_04 | eksperymentow K_K04 T2A_K04
Potrafi rozwigzywaé¢ zadania dynamiki w programie | laboratorium | K UQ7 T2A_UO01
Matlab K_U10 T2A_UO03
T2A_U05
T2A_U10
T2A_U13
T2A_U15
T2A_U16
T2A_U19
T2A_UO07
T2A_UO08
T2A_U09
T2A_U11
u_o1
Potrafi przeprowadzi¢ analize stabilnosci uktadu laboratorium | K_UQ7 T2A_UO01
dynamicznego K_U10 T2A_UO03
T2A_U05
T2A_U10
T2A_U13
T2A_U15
T2A_U16
T2A_U19
T2A_U07
T2A_U08
T2A_U09
T2A_U11
u_02
Potrafi modelowa¢ regulatory w srodowisku Matlab- | laboratorium | K_UQ7 T2A_UO01
Simulink. K_U10 T2A_UO03
T2A_UO05
T2A_U10
u_o3 T2A _U13




T2A_U15

T2A_U16
T2A_U19
T2A_UO7
T2A_U08
T2A_U09
T2A_U11
Potrafi rozwigzywa¢ zadanie proste i odwrotne laboratorium | K_UQ7 T2A_UO01
kinematyki dla manipulatorow. K_U10 T2A_U03
T2A_U05
T2A_U10
T2A_U13
T2A_U15
T2A_U16
T2A_U19
T2A_UO7
T2A_U08
T2A_U09
T2A_U11
U_04
Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie, wyktad K_KO01
K_01 szczegolnie w dziedzinie modelowania uktadéw T2A_KO1
Ma swiadomosc¢ waznosci i rozumie potrzebe wyktad K_K02
K 02 | stosowania modeli komputerowych laboratorium T2A K02
k 03 | Potrafi wspotdziatac i pracowac w grupie laboratorium | K_K03 T2A K03
Tresci ksztatcenia:
1. TreSci ksztatcenia w zakresie wyktadu
Odniesienie
wylr(‘ll; du Tresci ksztatcenia I?;)z(taaf?cketg‘ina:
dla modutu
1 Przeglad metod symulacyjnych, etymologia symulacji, aspekty W_01
symulacji, cele symulacji, typy modeli symulacyjnych, warunki
stosowania symulacji, zalety i wady symulacji, definicje symulacji
2 Zrédta filozoficzne w symulacji, poczatki symulacji, etapy budowy i W_01
wykorzystania modelu symulacyjnego
3 Problem walidacji i weryfikacji modeli symulacyjnych, planowanie W—gi
eksperymentu symulacyjnego, wnioskowanie z symulacji
4 Symulacja ciggta Podstawy formalne symulacji ciaglej, metoda W—gg
modelowania dynamiki systemoéw, zatozenia metody, podstawowe
elementy metody, schematy przyczynowo skutkowe, zagadnienia
obliczen numerycznych symulacji ciagglej
S Struktura systemu a jego zachowanie si¢, metoda badania dominacji i W—gg
polaryzacji sprzezen, metoda analizy behawioralnej, przyktady modeli -
ciggtych
6 Podstawy symulacji dyskretnej, modelowanie sieciowe, metody \\//Vv_%12
symulacji dyskretnej, jezyki i systemy symulacji, przyklady programow -
symulacyjnych




7 Historia gier symulacyjnych, procedura rozgrywki gry symulacyjnej, W—gg
cechy gier -
8 Symulacja a sztuczna inteligencja, szeregowy i rownolegty uklad W—gg
funkcjonalny, zastosowania symulacji, etyka symulacji B
9 Metody analizy systemu, kiedy symulowa¢, cele symulacji, zalety i W—gg
wady symulacji komputerowej, modelowanie a symulacja W_04
komputerowa, definicja systemu
10 Rodzaje modeli. Cele modelowania, algorytmizacja i implementacja W—gl
modelu, weryfikacja modelu, analiza wrazliwosci, przygotowanie -
dokumentacji
11 Rola doswiadczenia (eksperymentu), teorii i sformutowan W—gl
numerycznych w naukowym poznaniu rzeczywistosci
12 Komputerowa symulacja proceséw a swiadome projektowanie W—gg
eksperymentow W_03
13 Modelowanie i analiza danych w transporcie W—gi
14 Modelowanie wytrzymato$ci materiatéw W-gi
15 Modelowanie silnikéw spalinowych W-gi
2. Tredci ksztatcenia w zakresie ¢wiczen
Odniesienie
Nr zaje¢ . . do efektow
éwicz. Tresci ksztatcenia ksztatcenia
dla modutu
3. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
Odniesienie
Nr zaje¢ L . do efektow
1ab. TreSci ksztatcenia ksztatcenia
dla modutu
1 Analiza wtasno$ci dynamicznych. H_g;
2 Modelowanie dynamiki manipulatora z napedem elektrycznym. 323;
K_02
3 Réwnania dynamiki wahadta podwojnego z regulatorami PID. H_g;
4 Model manipulatora o trzech stopniach swobody z regulatorami PD. H:g;
5 Wyznaczanie réwnan kinematyki prostej uktadu manipulacyjnego SCARA. u_o4
6 Wyznaczanie réwnan kinematyki odwrotnej uktadu manipulacyjnego SCARA. u_o4
7 Wyznaczanie zaleznosci predkosciowych uktadu manipulacyjnego. E_g;
8 Zaliczenie ~

4. Charakterystyka zadan projektowych
5. Charakterystyka zadan w ramach innych typow zaje¢ dydaktycznych

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia




Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadar projektowych, laboratoryjnych, itp.)

W_01 | Egzamin
W_04

U_01 | Kontrolowana praca domowa
u_o4

K_01 | Obserwacja postawy studenta podczas zaje¢ dydaktycznych, dyskusja
K_03




D. 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) 2h
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie 3h
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 7h
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 3h
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriéw 6h
15 | Wykonanie sprawozdan 6h
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | Wykonanie projektu lub dokumentagii
18 | Przygotowanie do egzaminu 3h
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta (zsfnt;)
21 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 1 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obcigzenie praca studenta | 75h
23 Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta 3’0 ECTS
24 | Nakiad pracy zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 45
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym 1,8

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta

E. LITERATURA

Wykaz literatury

2006r.(nr 422)
Warszawa 1993, 1995.

Warszawa 1997.

1. Btasiak M., Cedro L., Chrzaszcz B., Rozwigzywanie wybranych zadan z
mechaniki analitycznej z uzyciem metod numerycznych, wydawnictwo PSk

2. Craig J.J.. Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, WNT,

3. Spong M.W., Vidyasagar M., Dynamika i sterowanie robotéw, WNT,

AOW EXIT, Warszawa 2003
5. Tyszer J., Symulacja cyfrowa, WNT, Warszawa 1990

4. Gutenbaum J., Modelowanie matematyczne systemow,




6. Witt R., Metody programowania nielinowego, WNT,
Warszawa 1986

7. Guzzella L., Onder Ch., Intoduction to modeling and control of internal
combustion engine systems, Springer 2010

Witryna WWW

modutu/przedmiotu http://www.cltm.tu.kielce.pl/~lcedro/symulacja_modelowanie_2/




