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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu M#1-S1-AiR-308

Nazwa przedmiotu Modelowanie dynamiki proceséw i symulacja
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Modelling and Simulation of Process Dynamics
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow AUTOMATYKA i ROBOTYKA
Poziom ksztalcenia | stopien
Profil studiow ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | studia stacjonarne

Zakres wszystkie

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu dr hab. inz. Leszek Cedro, prof. PSk

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajeé polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 3

Wymagania wstepne Mechanika ogélna

Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 3

Forma wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium

prowadzenia zajec¢

Liczba godzin
w semestrze 30 15




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatlcenia efektow
efektu :
kierunkowych
WOl Student zna i rozumie podstawowe definicje dotyczgce AiR1_Wo01
modelowania, identyfikaciji, symulacji. AIR1_W15
. Student ma wiedze w zakresie modeli matematycznych, AiR1_Wo01
Wiedza woz analizy i syntezy uktadéw regulacji. AIR1_W15
W03 Student ma uporzagdkowang wiedze w zakresie modeli AiR1_Wo01
liniowych i nieliniowych. AIR1_W15
UoL Potrafi tworzy¢ symulacyjne modele dla uktadéw linio- AiR1_U08
Umieietnosci wych. AIR1_U09
miejgtnosci uo2 Potrafi budowac¢ ztozone modele symulacyjne opisane AiR1_U08
ukfadem réwnan rézniczkowych. AIR1_U09
Kompetencie Ma swiadomos$¢ waznosci i rozumie potrzebe doksztat-
s o+epczne ] K01 |cania sie w zakresie modelowania i symulacji uktadéw AiR1_KO01
P dynamicznych.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma

.. Tresci programowe
zajec* prog

Podstawowe pojecia teorii systemow.

liniowych modeli zmiennych stanu.

wyktad Klasyfikacja liniowych elementéw dynamicznych

Lagrange’a drugiego rodzaju — zastosowanie.

modeli matematycznych uktadéw mechanicznych.

Jednowymiarowe i wielowymiarowe modele matematyczne systemow dynamicznych.
Liniowe modele matematyczne. Linearyzacja nieliniowych modeli matematycznych.
Przeksztalcenie Laplace’a. Postac regulatorowa i obserwatorowa jednowymiarowych

Podstawowe elementy proporcjonalne. Podstawowe elementy rézniczkujgce. Pod-
stawowe elementy catkujgce. Zasady tworzenia modeli matematycznych. Réwnania

Tworzenie modeli matematycznych uktadéw mechanicznych o ruchu postepowym i
obrotowym. Tworzenie modeli matematycznych uktadéw elektrycznych. Tworzenie

Wprowadzenie do jezyka MATLAB.

Modelowanie uktadow liniowych w jezyku MATLAB.
Rozwigzywanie réwnan rézniczkowych w MATLAB.
Proste modele elementarne. Symulacja w MATLAB.
Whprowadzenie do programu SIMULINK.

Symulacja prostych uktadéw dynamicznych w SIMULINK.
Symulacja ztozonych uktadéw dynamicznych.

laboratorium

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin E_gzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
w02 X
w03 X
uo1 X
uo2 X
K01 X X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rm’i\ Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wyktad zaliczenie z oceng Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z kolokwium.

laboratorium | zaliczenie z oceng

Obecnos¢ na zajeciach. Uzyskanie pozytywnych ocen ze
wszystkich sprawozdanh.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
. . . . . W C L P S
Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
30 15
2. Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. S 49 h
akademickiego
Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2,0 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 26 h
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
6. w ramach samodzielnej pracy 1.0 ECTS
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 25 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
8. Ny 1,0 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obciazenie praca studenta 75 h
10, Punkty ECTS za n'10du.% N 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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