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KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu studia stacjonarne: M#2-S2-AiR-208
P studia niestacjonarne: M#2-N2-AiR-208
Nazwa przedmiotu Modelowanie obiektéw automatyki

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Modelling for automation

Obowigzuje od roku akademickiego 2024/2025

USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia Il stopien

Profil studiow Ogodlnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | Studia stacjonarne i niestacjonarne
Zakres Wszystkie

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i RobotyKi

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

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu

Zatwierdzi Mechatroniki i Budowy Maszyn

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$é¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu Obowiazkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne Semestr Il

studidéw - semestr

studia niestacjonarne | Semestr Il

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Nie
Liczba punktow ECTS 2
Forma prowadzenia zajeé wyktad éwiczenia | laboratorium | projekt inne
studia
i i . 15 30
Liczba godzin stacjonarne:
W semestrze studia o 18
niestacjonarne:
. Politechnika Swietokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki
ﬁ Kielce Universil\fm Technology Swietokrzyskief do potrzeb wspdfczesnej gospodarki” WMiBM | Byudowy Maszyn
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EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztalcenia efektow
efektu .
kierunkowych
WOL Ma pog’r(?blonq [ ’uporzadkowgna wiedze w zakresie AIR2 W02
metod opisu obiektow sterowania. -
Wiedza W02 Ma po.g’retl)]oné.q i ’uporzqdkovyana wiedze w zakresie AIR2 W03
identyfikacji obiektéw sterowania.
W03 Ma pogtebiong i upg.rzadkowana W|-edz¢ w zakr.cla3|e AIR2 W04
metod numerycznych i ich zastosowania do symulac;ji. -
Umisjetnosci Uo1 Po’Erafl ’zailstosowac_:l odpovslnednle metod.y. numeryF:zne do AR2 UO8
obliczen i symulacji uktadéw automatyki i robotyki. -
Kompetencje Ma swiadomos$¢ potrzeby samodzielnego uzupetniania i .
K01 e . . AiR2_KO01
spoteczne poszerzania wiedzy z zakresu automatyki i robotyki. -

TRESCI PROGRAMOWE

Forma L
. . Tresci programowe

zajeé
Wprowadzenie do modelowania obiektéw automatyki. Zasady modelowania
matematycznego obiektow automatyki. Modele matematyczne systemoéw liniowych.
Réwnania rézniczkowe i ich zastosowania. Modele w dziedzinie czasu i czestotliwosci.
Modele przestrzeni stanéw. Metody analizy i linearyzacji. Przykiady obiektéw

wykiad nieliniowych w automatyce. Eksperymentalne metody wyznaczania parametrow

modeli. Symulacja i weryfikacja modeli. Narzedzia programistyczne do modelowania i
symulacji. Systemy wielowymiarowe i sprzezone. Modele MIMO (Multiple Input, Multiple
Output). Dynamika interakcji miedzy podsystemami. Zaawansowane modele
nieliniowe. Implementacja algorytméw identyfikacji adaptacyjnej. Systemy hybrydowe.
tgczenie modeli dyskretnych i ciggtych. Metody weryfikacji i walidacji modeli.

laboratorium

Modelowanie uktadéw — analiza czasowa i czestotliwosciowa. Modele przestrzeni
standw — symulacje i analiza. Linearyzacja systeméw nieliniowych. ldentyfikacja
parametréw modeli na podstawie eksperymentéw. Testowanie i weryfikacja modeli.
Symulacja modeli dynamicznych dla wybranych obiektow automatyki. Weryfikacja
modelu na podstawie danych pomiarowych. Implementacja modeli MIMO. Analiza
systemow nieliniowych.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczy¢ X)
Egzamin Egzamin . . .
efektu ?Jstny pigsemny Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
W01 X
W02 X
W03 X
uo1 X
K01 X
- ‘ ; Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
Politechnik tokrzyska .
ﬁ KioeI‘cZCUnlivgrgrr\,‘Fo?Tecyhsnology Swietokrzyskief do potrzeb wspdfczesnej gospodarki” WMiM Wydziat Mechatroniki

i Budowy Maszyn
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x %

* %
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*

najmniej 50 % punktow.

Forma . . S .
. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. : Pozytywne zaliczenie kohcowego kolokwium. Uzyskanie co
wyktad zaliczenie z oceng

laboratorium

zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie sprawozdan z zaje¢. Ocena koncowa
jest Srednig arytmetyczng ocen czgstkowych.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Obciazenie studenta Jetdkr;xoS
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem WiCJLIPISIWICIL|P|S h
’ studiow 15 30 9 18

2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale

& nauczyciela akademickiego 49 31 0
Liczba punktow ECTS, ktéra student

4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,6 1,0 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy

> studenta 11 29 h
Liczba punktéw ECTS, ktérg student

6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,4 1,0 ECTS
pracy
Naktad pracy zwigzany z zajeciami

£ o charakterze praktycznym 40 40 L
Liczba punktow ECTS, ktéra student

8. | uzyskuje w ramach zaje¢ o 1,3 1,3 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca

9. studenta 60 60 h
Punkty ECTS za modut

10. | 1 punkt ECTS od 25 do 30 godzin obcigzenia 2 ECTS
studenta
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