KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu 0714.8.ME1.31.MSUA
Nazwa przedmiotu polskim Modelowanie i symulacja ukladow automatyki
w jezyku angielskim Modeling and simulation of automation system
1. USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW
1.1. Kierunek studiéw Mechatronika
1.2. Forma studiow Studia stacjonarne / studia niestacjonarne
1.3. Poziom studiow Studia pierwszego stopnia inzynierskie
1.4. Profil studiow* Praktyczny
1.5. Osoba przygotowujaca karte przedmiotu Dr Robert Podsiadty
1.6. Kontakt rpodsiadly@ujk.edu.pl
2. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU
2.1. Jezyk wykladowy Polski
2.2. Wymagania wstepne* Wiedza z zakresu przedmiotéw takich jak wprowadzenie do
mechatroniki, automatyka, elementy pomiarowe automatyki,
automatyzacja proceséw produkcyjnych

3. SZCZEGOLOWA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU
3.1. Forma zaje¢c Wyktad — 15h, ¢wiczenia — 45h
3.2. Miejsce realizacji zajec¢ Zajecia w pomieszczeniach Filii w Sandomierzu
3.3. Forma zaliczenia zajeé Wyktad: egzamin, ¢wiczenia: zaliczenie z oceng
3.4. Metody dydaktyczne Wyktad informacyjny z uzyciem komputera, metoda przypadkéw, opis,
¢wiczenia przedmiotowe
3.5. Wyka podstawowa 1.  Mrozek B, Mrozek Z., Matlab i Simulink. Poradnik uzytkownika, Helion,
z literatury 2017.

2. Czemplik, A., Modele dynamiki uktadéw fizycznych. Zasady i przyktady
konstrukeji modeli dynamicznych obiektéw automatyki, Wydawnictwo
WNT - PWN, Warszawa 2017.

uzupelniajaca 1. Nocon, A., Metody CAD i Al w inzynierii elektrycznej, Wydawnictwo
WNT - PWN, Warszawa 2018.

2.  Gilewski T.: Szkota programisty PLC. Jezyk LAD w programowaniu
sterownikow przemystowych; wyd. Helion, Gliwice 2018.

4. CELE, TRESCI I EFEKTY UCZENIA SIE
4.1. Cele przedmiotu
Wyklad

C1. Uzyskanie przez studenta wiedzy dotyczacej symulacji uktadow automatyki.

C2. Pozyskiwanie wiedzy na temat rodzajow oprogramowania inzynierskiego wykorzystywanego do symulacji uktadéw automatyki
Cwiczenia

C3. Zdobycie umiejetnosci z zakresu obstugi oprogramowania inzynierskiego oraz wykonywania przy jego wykorzystaniu symulacji
uktadéw automatyki

4.2. Tresci programowe

Wyklad (15h)
. Cele i metody symulacji komputerowych.
2. Wybrane programy komercyjne przeznaczone do symulacji komputerowych (Matlab, Simulink, ANSYS, ADINA,
RoboDK).
3. Podstawy teoretyczne symulacji. Réwnania rézniczkowe, metody numeryczne.
4. Przyklady symulacji uktadow mechanicznych, elektrycznych i systemoéw automatycznej regulacji.
5. Mikrokontrolery PID i Fuzzy logic.
6. Symulacje proceséw sterowania w programie Matlab: pakiety Simulink i Stateflow.
7. Szczegodlowa analiza pakietow Simulink i Stateflow.
8. Przyklady symulacji w pakietach Simulink i Stateflow.
9.  Uklady przelaczajace. Uklady sterowania. Uktady ze sprz¢zeniem zwrotnym.
10. Skrzynki narzedzi (Toolbox) programu Matlab.
11. Wprowadzenie do narz¢dzi Robot Operating System (ROS-1 i ROS-2).
12. Programowanie manipulatoréw chwytakowych.
13. Symulacje pracy robota przemystowego w programie RoboDK.
14. Symulacja pracy linii przemystowej w programie RoboDK.




Cwiczenia (45h)

1.

Podstawy uzytkowania programu Matlab oraz pakietow Simulink i Stateflow.

2. Rozwiazywanie uktadéw réwnan rézniczkowych w pakiecie Matlab. Poréwnanie réznych algorytmoéw rozwiazywania
réwnan rézniczkowych zwyczajnych w pakiecie Matlab.
3. Mikrokontrolery PID w Matlabie i pakiecie Simulink.
4. Symulacje uktadu ze sprzezeniem zwrotnym w pakiecie Simulink.
5. Regulatory Fuzzy logic w pakiecie Simulink.
6. Programator pralki automatycznej w technice Fuzzy logic.
7. Rozwiazywanie zagadnienia chtodzenia pomieszczenia przez $cianki o réznych izolacjach w pakiecie Matlab.
8. Podstawy uzytkowania pakietu Simulink.
9. Rozwiazywanie zagadnienia chtodzenia pomieszczenia przez $cianki o réznych izolacjach w pakiecie Simulink.
10. Symulacja uktadu termostatujacego pomieszczenia sprzgzona ze sterowaniem piecem grzewczym, w celu utrzymania
zadanej temperatury w pakiecie Simulink.
11. Podstawy uzytkowania pakietu Stateflow.
12. Symulacja uktadu termostatujacego pomieszczenia sprzgzona ze sterowaniem piecem grzewczym, w celu utrzymania
zadanej temperatury w pakiecie Stateflow.
13. Symulacja uktadu centralnego ogrzewania.
14. Symulacja sitownika hydraulicznego ze spr¢zyna.
15. Modelowanie silnika pradu statego.
16. Dobor nastawien regulatoroéw w uktadzie napedowym pradu statego.
17. Uklady przetaczajace w programie Matlab i pakietach Simulink i Stateflow.
18. Symulacja spadajacej swobodnie pitki tenisowej, odbijajacej si¢ swobodnie od podloza w Simulink.
19. Symulacja spadajacej swobodnie pitki tenisowej, odbijajacej si¢ swobodnie od podloza w Stateflow.
20. Symulacja amortyzatora samochodowego. Porownanie rozwigzan uzyskanych w programie Matlab i pakietach Simulink
oraz Stateflow.
21. Zaawansowane metody sterowania uktadem regulujagcym temperature. Problem regulatora dwustawnego.
22. Symulacja sterowania pompg w przepompowni wody.
23. Podstawy systemu operacyjnego ROS (Robot Operating System).
24. Narzedzia ROS Toolbox w programie Matlab.
25. Symulacje manipulatora chwytakowego w ROS Toolbox w Matlabie.
26. Symulacje robota z chwytakiem dwuosiowym na ruchomej platformie w ROS Toolbox.
27. Podstawy uzytkowania programu RoboDK.
28. Programowanie manipulatora chwytakowego w programie RoboDK.
29. Programowanie wybranego typu robota (KUKA, ABB) w programie RoboDK.
30. Programowanie ta§my przemystowej w programie RoboDK.
4.3. Przedmiotowe efekty uczenia sie
Odniesienie do
. . . kierunkowych
Efekt Student, ktory zaliczyl przedmiot efektéw uczenia
sie
w zakresice WIEDZY:
WO01 | Ma podstawowg wiedze¢ z zakresu oprogramowania niezb¢dnego do symulacji uktadéow automatyki MI1P_WO03
WO02 | Ma podstawowa wiedze z zakresu automatyki i technik sterowania potrzebna do symulacji uktadow MI1P_W04
automatyki
WO03 | Ma wiedze w zakresie dziatania i budowy zintegrowanych uktadéw mechatronicznych MI1P_WO07
wyposazonych w sterowniki PLC
w zakresie UMIEJETNOSCI:
UO01 | Potrafi przeanalizowa¢ dziatanie uktadu automatyki na podstawie symulacji M1P_UO02
U02 | Potrafi wykorzysta¢ oprogramowanie inzynierskie do modelowania, programowania i symulacji MI1P_U13
uktadoéw automatyki
U03 | Potrafi opracowac prosty program symulujacy pracg uktadu automatyki MIP Ul4
w zakresie KOMPETENCJI SPOLECZNYCH:
KOl Jest sSwiadomy konieczno$ci samoksztatcenia si¢ w zakresie automatyzacji MI1P_KO1
4.4. Sposoby weryfikacji osiagniecia przedmiotowych efektéw uczenia si¢
Sposéb weryfikacji (+/-)
Egzamin ix
Efekt q . q Aktywnos¢ Praca Praca Inne
przedmi O)t’ owe ustny/zisemny Kolokwium* Projekt* na zajeciach* wlasna* W grupie* (jakie?)*
(symbol) Forma zajeé Forma zajeé Forma zajeé Forma zajeé Forma zajeé Forma zajeé Forma zajeé
wicC wicC wicC wicC wicC wicC wicC
WO01-W03 S0 DR S (R IR R 0 I O =i ARSI B ST S B N () I R R I e
U01-0U03 B T L e e I o T (T I I U I S S R A N R (RN AR
Kol O T I i I B ST ISR S I T T I B S R e

*niepotrzebne usungé




4.5. Kryteria oceny stopnia osiagniecia efektow uczenia si¢
Forma .
0 . Ocena Kryterium oceny
zajeé
~ 3 50-65% ogolnej liczby punktéw do zdobycia na egzaminie pod warunkiem uzyskania zaliczenia z ¢wiczen
E 3,5 | 66-70% ogoblne;j liczby punktéw do zdobycia na egzaminie pod warunkiem uzyskania zaliczenia z ¢wiczen
= 4 71-80% ogdlnej liczby punktéw do na egzaminie pod warunkiem uzyskania zaliczenia z ¢wiczen
—&; 4,5 |81-85% ogolnej liczby punktéw do zdobycia na egzaminie pod warunkiem uzyskania zaliczenia z ¢wiczen
= 5 Powyzej 85% ogolnej liczby punktow do zdobycia na egzaminie pod warunkiem uzyskania zaliczenia z ¢wiczen
3 50-65% ogolnej liczby punktéw do zdobycia za realizowane ¢wiczenia oraz aktywno$¢ studenta na 50-65%
zajeé
% 3,5 | 66-70% ogolnej liczby punktéw do zdobycia za realizowane ¢wiczenia oraz aktywno$¢ studenta na 66-70%
~ zajeé
'E 4 71-80% ogolnej liczby punktéw do zdobycia za realizowane ¢wiczenia oraz aktywno$¢ studenta na 71-80%
[ .
N zajgé
E 4,5 |81-85% ogolnej liczby punktéw do zdobycia za realizowane ¢wiczenia oraz aktywno$¢ studenta na 81-85%
O zajec
5 Powyzej 85% ogolnej liczby punktéw do zdobycia za realizowane ¢wiczenia oraz aktywnos$¢ studenta na wigcej
niz 85% zajec
5. BILANS PUNKTOW ECTS - NAKEAD PRACY STUDENTA
Obcigzenie studenta
Kategoria Studia Studia
stacjonarne niestacjonarne
LICZBA GODZIN REALIZOWANYCH PRZY BEZPOSREDNIM UDZIALE 60 60
NAUCZYCIELA /GODZINY KONTAKTOWE/
Udziat w wyktadach 15 15
Udziatl w ¢wiczeniach 43 43
Udziat w egzaminie/kolokwium zaliczeniowym* 2 2
SAMODZIELNA PRACA STUDENTA /GODZINY NIEKONTAKTOWE/ 40 40
Przygotowanie do wyktadu 5 5
Przygotowanie do ¢wiczen 15 15
Przygotowanie do egzaminu/kolokwium* 20 20
LACZNA LICZBA GODZIN 100 100
PUNKTY ECTS za przedmiot 4 4

*niepotrzebne usungcé

Przyjmuje do realizacji (data i czytelne podpisy osob prowadzqcych przedmiot w danym roku akademickim)




