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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu M#1-S2-AiR-202

Nazwa przedmiotu Modelowanie i symulacja ll
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Modelling and Simulation Il
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow AUTOMATYKA i ROBOTYKA
Poziom ksztalcenia Il 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 2

Wymagania wstepne Matematyka, Informatyka

Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 2

Forma . L. wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zajeé¢

e B 15




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektow
efektu :
kierunkowych
Ma pogtebiong i uporzgdkowang wiedze w zakresie za- AiR2_W01
wo1l ; X :
awansowanego modelowania systemoéw. AiR2_WO06
. W02 Ma pogtebiong i up.o.rzqdkowanq wu.adze w zakreg!e me- AIR2 W04
Wiedza tod numerycznych i ich zastosowania do symulaciji. -
Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie programowania .
A o . S ) AiIR2_WO02
W03 | aplikacji wizualizacji, monitorowania, diagnostyki proce- e
- AIR2_W10
sOw przemystowych. -
Uo1 Potrafi rozwigzywa¢ zadania dynamiki w programie Ma- AiR2_UO05
tlab. AiR2_U08
Umiejetnosci uo2 gﬁ;{]rj\;h?odelowac regulatory w srodowisku Matlab- AIR2_U08
uo3 Potrafi rozwigzywa¢ zadanie proste i odwrotne kinema- AiR2_U08
tyki dla manipulatorow. AiR2 U10
Kompetencje KO1 RE)ZL_Jmle pqtrze_bg uczenia sig przez ca!e zycie, szcze- AIR2_KO1
spoteczne golnie w dziedzinie modelowania uktaddéw.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma

.. Tresci programowe
zajec* prog

Przeglad metod symulacyjnych, etymologia symulacji, aspekty symulacji, cele symu-
lacji, typy modeli symulacyjnych, warunki stosowania symulacji, zalety i wady symu-
lacji, definicje symulaciji.

Planowanie eksperymentu symulacyjnego, wnioskowanie z symulacji.

Metoda modelowania dynamiki systeméw, zatozenia metody, podstawowe elementy
metody, schematy przyczynowo skutkowe, zagadnienia obliczer numerycznych sy-
mulaciji ciggtej.

Struktura systemu a jego zachowanie sie, metoda badania dominaciji i polaryzaciji
wyktad sprzezen, metoda analizy behawioralnej, przyktady modeli ciggtych.

Podstawy symulacji dyskretnej, modelowanie sieciowe, metody symulacji dyskretnej.
Jezyki i systemy symulacji -przyktady programoéw symulacyjnych.

Metody analizy systemu.

Modelowanie kinematyki i dynamiki manipulatoréw.

Metody numeryczne w symulacji komputerowej.

Metody modelowania i symulacji uktadéw mechatronicznych.

Analiza wtasnosci dynamicznych.

Modelowanie dynamiki manipulatora z napedem elektrycznym.

Réwnania dynamiki wahadta podwdjnego z regulatorami PID.

laboratorium | Model manipulatora o trzech stopniach swobody z regulatorami PD.
Wyznaczanie rownan kinematyki prostej uktadu manipulacyjnego SCARA.
Wyznaczanie rownan kinematyki odwrotnej uktadu manipulacyjnego SCARA.
Wyznaczanie zaleznosci predkosciowych ukfadu manipulacyjnego.

*) 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
wo1 X
w02 X




w03 X

uo1 X
uo2 X
uo3 X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

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

laboratorium | zaliczenie z oceng

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

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
. . . . . W C L P
1. | 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 punktéw ECTS, ktora student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2,0 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 1 h
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
6. w ramach samodzielnej pracy 0.0 ECTS
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 17 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
8. e 0,7 ECTS
w ramach zajeé o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 50 h
10, Punkty ECTS za nl'nodu't o 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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