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WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | KOMPETENCJI
SPOLECZNYCH

1. Znajomos$¢ zagadnien z analizy matematycznej i algebry liniowej.

\

CELE PRZEDMIOTU
C1 Nabycie wiedzy 0 metodach modelowania proceséw dynamicznych.
C2 Nabycie umiejetnosci opracowywania komputerowych modeli systeméw dynamicznych z
wykorzystaniem §rodowiska obliczen inzynierskich.




PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 Znajomos$¢ podstawowych poje¢ zwigzanych z modelowaniem cigglych i

dyskretnych obiektow dynamicznych

Z zakresu umiejetnosci:
PEK UO1 Umie przeprowadzi¢ analiz¢ cigglych i1 dyskretnych proceséw dynamicznych
PEK_UO02 Umie wykorzysta¢ srodowisko obliczeniowe MATLAB i pakiet SIMULINK do

symulacji komputerowej i analizy procesow dynamicznych

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - wyklad

Liczba godzin

Wyl | Modele systemow dynamicznych. Wstep, pojecia podstawowe 1
WYy2 | Sygnaly ciggle — Transformata Laplace’a. 2
Wy3 | Sygnaty dyskretne — Transformata Z. 1
Wy4 | Rozwigzywanie liniowych réwnan rézniczkowych i roznicowych,. 1
Typowe opisy ciagltych i dyskretnych obiektow dynamicznych -
WYy5 | réwnia stanu, rownania rézniczkowe i réznicowe, transmitancja, 2
charakterystyki czestotliwosciowe.
WYy6 | Podstawowe liniowe cztony dynamiczne. 2
Sterowalno$¢ 1 obserwowalno$¢ systemu - powigzania pomigdzy
Wy7 o 2
opisami.
Wy8 | Stabilno$¢ liniowych obiektéw dynamicznych. 1
W9 Dyskretyzacja sygnatow ciaggtych. Opis obiektu ciggltego sterowanego 9
y sygnatem dyskretnym w czasie
Wy10 | Systemy ztozone. Schematy blokowe systemow 1 ich przeksztatcanie 1
Suma godzin 15h
Forma zaje€ - éwiczenia Liczba godzin
Cwl Powtorzenie wybranych wiadomo$ci z analizy matematycznej i algebry: 2
pojecie pochodnej, macierzy, uktady rownan liniowych.
Cw2 Przyktady proceséw dynamicznych i ich modele w postaci réwnan 2
rézniczkowych.
Cw3 Transformata Laplace’a i analityczne rozwigzania liniowych rownan 2
rozniczkowych.
Cw4 Opis w postaci wektora stanu i transmitancja. 2
Cw5 Zwigzki miedzy rownaniem rézniczkowym, opisem w postaci wektora 2
stanu i transmitancja.
Cw6 | Linearyzacja uktadow nieliniowych. 2
Cw7 | Analiza procesow dynamicznych. Stabilno$¢. 2
Cw8 | Numeryczne metody rozwigzywania rownan rozniczkowych. Schemat 2
Eulera. Zwiazki pomiedzy opisami ciggltymi i dyskretnymi.
Cw9 | Przyktady procesow dyskretnych i ich modele w postaci rownan 2
réznicowych. Transformata Z.
Cw10 | Rozwigzywanie rownan roznicowych. 4




Cwl1 | Obserwowalno$¢ i sterowalno$é. 4
Cw12 | Kolokwium I 2
Cw13 | Kolokwium Il 2
Suma godzin 30h
Forma zajeé - laboratorium Liczba godzin
Lal Szkolenie BHP. Organizacja zajec. 2
La2 Wprowadzenie do pakietu obliczen inzynierskich MATLAB. Podstawy 4
pracy w oknie polecen. Tworzenie skryptow. Wykresy.
La3 Zaawansowane funkcje pakietu MATLAB. Przetwarzanie danych. 4
Tworzenie funkcji, proste programy. Sprawdzian.
La4 Rozwigzywanie rownan rozniczkowych w srodowisku MATLAB. Schemat 4
Eulera.
La5 Modelowanie procesow dynamicznych w srodowisku MATLAB z 6
wykorzystaniem wbudowanych funkcji (ocde45, ode23, dde23 itp.).
Sprawdzian.
La6 Wprowadzenie do pakietu SIMULINK. 2
La7 Modelowanie proceséw dynamicznych w srodowisku SIMULINK. 4
La8 Implementacja komputerowego systemu symulacji i analiza wybranego 4
rzeczywistego procesu dynamicznego. Sprawdzian.
Suma godzin 30h
Forma zajeé - projekt Liczba godzin

Prl

Pr2

Pr3

Pr4

Suma godzin
Forma zajec¢ - seminarium Liczba godzin
Sel
Se?
Se3
Suma godzin

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyklad tradycyjny. Prezentacje multimedialne.

N2. Praca wspolna — rozmowa indywidualna studenta z prowadzacym.
N3. Praca wtasna studenta — studia literaturowe.

N4. Praca wlasna studenta — programowanie.

NS5. Praca wlasna studenta — badania symulacyjne.

N6. Praca wtasna studenta — prezentacja wynikow.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca Numer efektu Sposdb oceny osiagnigcia efektu uczenia sie

(w trakcie semestru), P | uczenia sig
— podsumowujaca (na




koniec semestru)

F1 PEK_U02 Obserwacja dziatan studenta. Krotka rozmowa nt.
biezacego ¢wiczenia laboratoryjnego. Ocena na
podstawie sprawdzianu weryfikujacego
umiejetnos¢ korzystania ze srodowiska

MATLAB.
F2 PEK_WO01 Obserwacja dziatan studenta. Krotka rozmowa nt.
PEK_U02 biezacego ¢wiczenia laboratoryjnego. Ocena na

podstawie sprawdzianu weryfikujacego
umiejetnos¢ modelowania procesow
dynamicznych w srodowisku MATLAB.

F3 PEK_WO01 Obserwacja dziatan studenta. Krotka rozmowa nt.
PEK_UO1 biezacego ¢wiczenia laboratoryjnego. Ocena na
PEK_U02 podstawie sprawdzianu weryfikujacego
umiejetnos¢ analizy procesow dynamicznych w
srodowisku MATLAB.
F4 PEK_UO1 Obserwacja dziatan studenta. Rozwigzywanie
zadan. Ocena na podstawie kolokwium.
P1 (Wy) PEK_WO01 Kolokwium zaliczeniowe.
P2 (Cw) PEK_WO01 Na podstawie oceny F4
PEK_U01
P3 (La) PEK_U02 Na podstawie ocen F1, F2, F3

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA
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LITERATURA UZUPEELNIAJACA:
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[8] L.F. Shampine, I. Gladwell, S. Thompson — Solving ODEs with MATLAB, Cambridge
Univ. Press, 2003.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Prof. Jerzy Swiatek, jerzy.swiatek@pwr.edu.pl




