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Miejsce przedmiotu w programie studiéw:

--Przedmiot obowigzkowy na kierunku Automatyka i Robotyka studiéw niestacjonarnych I
stopnia ha Wydziale Elektrycznym (Modelling, identification and computer simulation)

Zalozenia i cele przedmiotu:
--Zapoznanie studentéw z ogélnymi zasadami modelowania i symulacji nieliniowych uktadéw
dynamicznych. Nabycie umiejetnosci postugiwania sie programami symulacyjnymi

Tresci programowe przedmiotu (opis przedmiotu):

-- Wprowadzenie. Aspekty teoretyczne budowy modeli uktadéw dynamicznych. Modelowanie
analityczne a identyfikacja. Teoria podobienstwa. Struktury modeli, ich niepewno$¢ i btedy.
Klasyfikacja modeli. Przeglagd modeli Modele dyskretne ukfadéw ciggtych. Metody jednolitego
opisu liniowych i nieliniowych systemoéw technicznych o réznorodnej naturze fizycznej. Typowe
nieliniowosci spotykane w technice, metody ich modelowania i identyfikacji. Metody estymacji
parametréow modeli i ich weryfikacji.Przeglad programéw do symulaciji uktadow dynamicznych
(MATLAB-Simulink,Sysquake, VisSim, Scilab-SciCos, PSpice, LTSpice, VisualModelQ
Modelica i in.). Przyktady modelowania i symulacji sterowanych obwoddéw elektrycznych i
elektronicznych, systeméw elektromechanicznych i elektroenergetycznych oraz wybranych
proceséw nieelektrycznych. Modelowanie systeméw adaptacyjnych.

Przedmioty wprowadzajgce i wymagane wiadomosci wstepne:

-- znajomos¢ opisu uktadéw dynamicznych w przestrzeni stanéw, podstawowe wiadomosci z
teorii sterowania i identyfikacji obiektow liniowych; umiejetno$¢ postugiwania sie pakietem
obliczeniowo-symulacyjnym MATLAB-Simulink.

Forma zaje¢ i metody dydaktyczne:
-- Wykfad z elementami interakcyjnych prezentacji multimedialnych, ¢wiczenia laboratoryjne

Forma i warunki zaliczenia przedmiotu —wymagania i system oceniania:
-- egzamin, ocena sprawozdan z éwiczenh

Bibliografia podstawowa:

Bibliografia uzupetniajaca:
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