Sylabus modułu kształcenia/przedmiotu

	Nr pola
	Nazwa pola
	Opis

	1
	Jednostka
	Instytut Politechniczny

	2
	Kierunek studiów
	Informatyka (studia stacjonarne)

	3
	Nazwa modułu kształcenia/ przedmiotu
	Modelowanie systemów dynamicznych

	4
	Kod modułu kształcenia/ przedmiotu
	

	5
	Kod Erasmusa
	06.0

	6
	Punkty ECTS
	5

	7
	Rodzaj modułu
	Obowiązkowy

	8
	Rok studiów
	2

	9
	Semestr
	4

	10
	Typ zajęć
	stacjonarne

	11
	Liczba godzin
	W/30, LO/30, E

	12
	Koordynator 
	
	prof. dr hab. inż. Witold Byrski

	13
	Prowadzący
	

	14
	Język wykładowy
	polski

	15
	Zakres nauk podstawowych 
	Nie

	16
	Zajęcia ogólnouczelniane/ na innym kierunku
	Nie

	17
	Wymagania wstępne
	Znajomość fizycznych praw zachowania, znajomość rozwiązywania równań różniczkowych, znajomość algebry macierzowej.

	18
	Efekty kształcenia
	1. Zna i rozumie pojęcia związane z dynamiką procesów.

2. Rozumie potrzebę modelowania i możliwości jakie daje wykorzystanie modeli matematycznych.

3. Zna różne metody rozwiązywania równań różniczkowych liniowych z dostosowaniem do wymogów modelowania.

4. Zna sposób budowy modeli i symulacji ich zachowania w odpowiedzi na różne sterowania oraz zna obsługę pakietu Matlab/Simulink.

5. Umie dobrać równania różniczkowe dla modelu konkretnego procesu.

6. Umie wprowadzić założenia upraszczające (linearyzacja modeli) dla konkretnych potrzeb projektowania.

7. Umie przeprowadzić analizę kształtu rozwiązania analitycznie lub symulacyjnie z wykorzystaniem Matlab’a.

8. Zna rolę pakietów symulacyjnych we współczesnej nauce i technice i rolę zastosowań informatyki

	19
	Stosowane metody dydaktyczne
	Wykład:

Konwencjonalny (multimedialny).

Laboratorium:

ćwiczenia metod na fizycznych modelach wahadła odwróconego, zestawu zbiorników hydraulicznych, serwomotorów jak również symulacje komputerowe z wykorzystaniem pakietu Matlab/Simulink.

	20
	Metody sprawdzania i kryteria oceny efektów kształcenia
	1. Egzamin

2. Kolokwia

	21
	Forma i warunki zaliczenia
	Semestr 4: Wykład: egzamin, Laboratorium: Oceny z kolokwiów.

Do otrzymania zaliczenia ocena musi być pozytywna. Prowadzenie listy obecności na wykładach. Jeżeli jest obecność na wszystkich wykładach – ocena końcowa podnoszona jest o pół stopnia w stosunku do średniej oceny z egzaminu i z zaliczenia z laboratorium.

	22
	Treści kształcenia (skrócony opis)
	Treścią przedmiotu jest wiedza na temat zachowań elementarnych i złożonych systemów dynamicznych w odpowiedzi na różne sygnały sterujące. Umiejętność modelowania tych zachowań i ich upraszczanie (linearyzacja) jest niezbędna przy projektowaniu komputerowych systemów sterowania jak również przy programowaniu symulatorów dynamicznego zachowania obiektów wirtualnych (gry komputerowe).
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	Treści kształcenia (pełny opis)
	WYKŁAD:

1. Cel i zakres przedmiotu na tle nauk inżynierskich (2 godz.)

2. Platforma programowania i symulacji Matlab (2 godz.)

3. Modele sygnałów standardowych w dziedzinie czasu (1 godz.)

4. Modele statyczne  i ich rola w systemach sterowania (1 godz.) Punkt pracy instalacji, charakterystyki statyczne podsystemów, optymalizacja punktu pracy.

5. Modele dynamiczne i ich rola w systemach sterowania (2 godz.) Procesy przejściowe, Rola rachunku całkowego i różniczkowego, podstawowe prawa fizyki. zasada najmniejszego działania. Historyczne wykorzystanie maszyn analogowych do rozwiązywania równań różniczkowych.

6. Opis modeli w dziedzinie czasu (6 godz.)

Typy równań różniczkowych, równania różniczkowe liniowe n-tego rzędu dla modeli SISO, macierzowe równania różniczkowe liniowe pierwszego rzędu dla modeli MIMO, postacie rozwiązań w dziedzinie czasu. Pojęcie przestrzeni stanu i równania stanu. Fundamentalna rola splotu, pojęcie impulsowej funkcji przejścia, Zastosowanie rachunku operatorowego do rozwiązywania równań liniowych.

7. Modelowanie i symulacja odpowiedzi modeli na sygnały standardowe. (4 godz.)

Wzory analityczne na odpowiedzi modeli liniowych I, II, III rzędu na sygnały standardowe. Wpływ warunków początkowych.

8. Opis modeli w dziedzinie częstotliwości (4 godz.)

Transmitancja operatorowa i algebra schematów blokowych. Odpowiedzi modeli na sygnał sinusoidalny i transmitancja widmowa. Charakterystyki częstotliwościowe.

9. Modele nieliniowe i ich linearyzacja (2 godz.)

Podstawowe typy nieliniowości spotykanych w technice. Linearyzacja, szereg Taylora, macierz Jackobiego.

10. Modele dyskretne  (2 godz.)

Rola dyskretyzacji w dziedzinie czasu i przestrzeni. Dyskretyzacja modeli ciągłych. Równania różnicowe i transformata Z. Transformata „z”, równanie różnicowe i transmitancja dyskretna. Przejście od transmitancji ciągłej do dyskretnej. Warunki i kryteria stabilności systemów dyskretnych. Zasady doboru okresu próbkowania.

11. Modele wybranych obiektów i procesów technologicznych (8 godz.)

Modele wybranych układów technicznych i procesów technologicznych:  układy mechaniczne, układy zbiorników, silniki prądu stałego, reaktory mieszalnikowe, przepływowe, procesy cieplne, kolumna destylacyjna, wahadło odwrócone na wózku, dynamika samolotu, dynamika samochodu.

LABORATORIUM:

1. Symulacja prostych i złożonych obiektów dynamicznych

2. Charakterystyki czasowe

3. Charakterystyki częstotliwościowe 

4. Wpływ czasu dyskretyzacji na dokładność rozwiązania 

5. Modele zbiorników

6. Modele wahadła odwróconego

7. Model lądowania samolotu

8. Model helikoptera

9. Matlab czasu rzeczywistego

10. 3 kolokwium
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	Literatura podstawowa  i uzupełniająca
	1. W.Byrski, Obserwacja i sterowanie w systemach dynamicznych, wyd.PAN-AGH, Kraków, 2007

2. W.Luyben, Modelowanie, symulacja i sterowanie procesów, WNT, W-wa,1976
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	Przyporządkowanie modułu kształcenia/przedmiotu  do obszaru/ obszarów kształcenia
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	Sposób określenia liczby punktów ECTS
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	Liczba punktów ECTS – zajęcia wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela akademickiego
	

	28
	Liczba punktów ECTS – zajęcia o charakterze praktycznym
	


