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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Modelowanie i symulacja systeméw dynamicznych

NAZWA PRZEDMIOTU

Modeling and Simulation of Dynamic Systems
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU A948
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalno$ciowe
LiczBAa PUNKTOW ECTS 3.00
SEMESTRY 2

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
2 15 0 0 30 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie z problematyks modelowania systeméw dynamicznych w ujeciu Forrestera oraz w oparciu o sieci
Petriego i logike rozmyta.

Cel 2 Nabycie umiejetno$ci budowy modeli systeméw dynamicznych.

Cel 3 Nabycie umiejetnosci sterowania systemami dla uzyskania zadowalajacych efektow.

Kod archiwizacji: ED514A3D
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH

KOMPETENCJI

1 brak

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Potrafi scharakteryzowaé¢ tok postepowania przy budowie modelu opartego na logice rozmytej.

EK2 Wiedza Zna zasady modelowania dynamicznych systemoéw ciaglych.

EK3 Umiejetnosci Potrafi zbudowa¢ model i przeprowadzi¢ symulacje dziatania systemu wytwarzania stosujac

jezyk Sieci Petriego.

EK4 Umiejetnosci Potrafi zdefiniowa¢ model ukladu sterownia rozmytego oraz dobraé¢ jego parametry.

EK5 Umiejetnosci Potrafi analizowaé strukture systeméw rzeczywistych, opracowaé¢ modele systemoéw, przepro-
wadzaé analize zachowania systemu w reakcji na wymuszenia, prognozowaé zachowania systemu w przysztosci,

interpretowaé¢ wyniki symulacji.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W1 Wprowadzenie do tematyki modelowania i symulacji. Metody sterowania 9
systemami.
W2 Dynamika systeméw w ujeciu Forrestera. Oprogramowanie do symulacji systemow. 2
W3 Przykltady systeméw dynamicznych. Analiza wplywu zmian wartosci parametrow 4
na zachowanie systemu.
Wprowadzenie do modelowania dyskretnych systeméw wytwarzania przy pomocy
Sieci Petriego. Definicja, interpretacja elementéw modelu, reguty odpalania
przej$é, osiagalnosé oznakowania. Definicja Sieci Petriego przy pomocy funkcji
wejsciowej 1 wyjsciowe;.
Wprowadzenie do modelowania opartego na logice rozmytej. Podstawowe pojecia
W5 teorii zbioré6w rozmytych. Zmienne lingwistyczne. Funkcje przynaleznosci. 4
Operacje na zbiorach rozmytych. Modele Mamdaniego i Takagi-Sugeno. Struktura
regulatora opartego na wiedzy. Zastosowanie sterowania rozmytego.
LABORATORIUM KOMPUTEROWE
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
K1 Wprowadzenie do programu Vensim. 2
K2 Modelowanie systemoéw ciagtych z uwzglednieniem zdarzen dyskretnych 4
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LABORATORIUM KOMPUTEROWE

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

K3 Zaliczenie (budowa i analiza funkcjonowania wybranego systemu) 2

K4 Badanie wrazliwosci systemow dynamicznych. 4

K5 Budowa modelu systemu produkcyjnego. 2

K6 Zaliczenie (budowa i analiza funkcjonowania wybranego systemu) 2
Specyfikacja dzialania dyskretnego systemu wytwarzania dla zadanej struktury

K7 zadan, zapis specyfikacji systemu w postaci Obiektowo Obserwowalnej Sieci 4
Petriego.

K8 Modelowanie systemow dynamicznych z wykorzystaniem pakietu MATLAB 4

K9 Wprowadzenie do modutu Fuzzy Control systemu LabVIEW. 2

K10 Model rozmytego uktadu sterowania wybranym obiektem w systemie LabVIEW. 2

K11 Analiza poréwnawcza ukladu sterowania z regulatorem PID oraz regulatorem 9
rozmytym.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Cwiczenia laboratoryjne

N2 Praca w

grupach

N3 Prezentacje multimedialne

N4 Wyktady
N5 Konsulta

cje
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 45
Konsultacje przedmiotowe 2
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 20
Opracowanie wynikow 10
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 5
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 82
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Projekt indywidualny
F2 Projekt zespotowy
F3 Kolokwium

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Uzyskanie ocen pozytywnych dla kazdego efektu ksztatcenia.

‘W2 Ocena konicowa ustalana jest jako srednia wazona ocen formujacych.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0

Strona 4/7




PK Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki
Potrafi podaé definicje zbioru rozmytego, oraz typowe postacie funkcji
NA OCENE 3.0 przynalezno$ci; potrafi scharakteryzowaé etapy procesu wnioskowania opartego
L na logice rozmytej: normalizacji, rozmywania, wnioskowania, wyostrzania oraz
denormalizacji.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 Potrafi zbudowaé¢ model systemu dynamicznego, odzwierciedlajacego system
' rzeczywisty w wymaganym stopniu szczegdétowosci.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 -
Potrafi zdyskretyzowaé system wytwarzania i opisaé¢ jego dzialanie stosujac jezyk
NA OCENE 3.0 Sieci Petriego; potrafi zastosowaé reguty zapobiegajace blokadom oraz
przeprowadzi¢ symulacje.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 -
Potrafi zbudowaé w systemie LabVIEW model uktadu sterowania rozmytego,
NA OCENE 3.0 w tym: dobraé¢ wartosci lingwistyczne oraz zdefiniowaé¢ zwiazane z nimi zbiory
' przynalezno$ci; zbudowaé baze regul wnioskowania, dobra¢ wspoétczynniki
skalowania.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
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NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

EFEKT KSZTALCENIA 5

NA OCENE 2.0

NA OCENE 3.0

Potrafi zbudowaé¢ model systemu dynamicznego, przeprowadzi¢ jego symulacje
i wyciagna¢ prawidlowe wnioski.

NA OCENE 3.5

NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 K2 W14 Cel 1 W5 K10 K11 N1 N3 N4 F1 F3
EK2 K2 W11 Cel 1 Cel 2 W1 W2 KIK2 N1 N2 N3 N4 F1 F3
K3 K4
EK3 K2 UP06 Celclelcgel 2 W4 K7 K8 N1 N2 N3 N4 N5 F1 F3
EK4 K2_UP06 Cel 1 Cel 3 W5 K10 K11 N1 N2 N3 N4 F1 F3
EK5 K2_UPO08 Cel 1 Cel 2 W1 W2 W3 N1 N2 N3 N4 N5 F1 F2 F3 P1
11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA
[1 | Driankow D., Hellendoorn H., Reinfrank M. — Wprowadzenie do sterowania rozmytego, Warszawa,

1996, WNT
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[2 | Cyklis J., Pierzchala W. — Modelowanie proceséw dyskretnych w elastycznych systemach produkcyjnych,
Krakow, 1995, Politechnika Krakowska

[3 | Ludwig von Bertalanffy — Ogdina teoria systemdw. Podstawy, rozwdj, zastosowania, Warszawa, 1984, PWN
[4 | Krupa K. — Modelowanie, symulacja i prognozowanie. Systemy ciggte., Warszawa, 2008, WNT
[5 | Bukaszewicz R. — Dynamika systemow zarzqdzania, Warszawa, 1975, PWN

[6 | Senge P.M. — Pigta dyscyplina. Teoria i praktyka organizacji uczqceych sie, Warszawa, 1998, Dom Wydawniczy
ABC

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1 | Yager R., Filev D. — Podstawy modelowania i sterowania rozmytego, Warszawa, 1996, WNT

[2 | Rutkowska D., Piliriski M., Rutkowski L. — Sieci neuronowe, algorytmy genetyczne i systemy rozmyte,
Warszawa, 1997, PWN

[3 | Bukaszewicz R. — Dynamika systemdw zarzqdzania, Warszawa, 1975, PWN
[4 | Senge P. H. — Pigta dyscyplina, zbior éwiczen, Warszawa, 2002, Oficyna Ekonomiczna

[5 | Kasperska E. — Dynamika Systemowa. Symulacja i optymalizacja, Gliwice, 2005, Politechnika Slaska

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Piotr Lipiec (kontakt: lipiec@mech.pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Piotr Lipiec (kontakt: 1ipiec@mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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