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Kierunek: automatyka i robotyka
Studia Il stopnia

Profil ogélnoakademicki

Omoéw  wiasnosci  catki  krzywoliniowej skierowanej oraz calki krzywoliniowe;j
nieskierowaneyj.

Omow wiasnosci 1 sposob obliczania calek podwojnych i potrojnych.

Omow warunki konieczne istnienia ekstremum funkcjonatu.

Podaj przyktady zagadnien wariacyjnych.

Wyjasnij roznice migdzy modelem materialnym, fizycznym i matematycznym.
Przedstaw sposob postgpowania przy linearyzacji rownan stanu metoda Taylora.

Omoéw postaé réwnan Lagrange'a II rodzaju dla ukladow mechanicznych i
elektrycznych.

Omow posta¢ rownan Hamiltona dla uktadow mechanicznych i elektrycznych.

Omoéw narzedzia programu MATLAB stuzace do przygotowania modelu
symulacyjnego obiektu sterowania.

Omoéw proces tworzenia modelu symulacyjnego obiektu sterowania w wybranym
przyborniku programu MATLAB.

Omoéw model uktadu dynamicznego w przestrzeni stanu.

Wyjasnij zwiazki pomig¢dzy modelem transmitancyjnym a modelem w przestrzeni
stanu.

Omow postacie kanoniczne modeli obiektow w przestrzeni stanow.

Omow postacie kanoniczne modeli transmitancyjnych obiektow.

Omow zasady wykreslania linii pierwiastkowych.

Omow kryteria badania stabilnosci liniowych obiektow sterowania.

Woyjasnij pojecia doktadnosci statycznej oraz jakosci dynamicznej uktadu regulacji.
Omoéw metodg przesuwania biegunéw w projektowaniu uktadu regulacji.

Wyjasnij pojecie obserwatora stanu uktadu dynamicznego.

Przedstaw 1 omow regulator optymalny LQR.

Przedstaw i omow obserwator stanu Kalmana LQE.

Przedstaw 1 omow uktad regulacji LQG.

Podaj definicj¢ systemu czasu rzeczywistego. Wymien podstawowe cechy systemu
Cczasu rzeczywistego.

Wyjasnij pojecia twardy 1 migkki system czasu rzeczywistego.

Omoéw wymagania stawiane sterownikom czasu rzeczywistego.

Omow strukture mikrokontrolera STM32.

Wymien podstawowe tryby wykonywania kodu mikrokontrolera z rdzeniem ARM.
Przedstaw system priorytetow i kolejkowanie przerwan w STM32.

Omoéw wykorzystanie techniki DMA w mikrokontrolerze STM32.

Wymien i przedstaw tryby pracy przetwornikow ADC w mikrokontrolerze STM32.
Wyjasnij zastosowanie semafora binarnego, licznikowego i muteksu w systemie
FreeRTOS.

Przedstaw cel zastosowanie kolejek w systemie FreeRTOS.

Wyjasnij réznice mi¢dzy zadaniem a wspotprogramem.

Omow czym jest planista i jaka role odgrywa w systemie RTOS.
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Wyjasnij réznice pomiedzy blokowaniem a wywlaszczaniem - oméw te mechanizmy na
przyktadzie FreeRTOS.

Omow wyjatki SysTick, SVC 1 PendSV.

Wyjasnij jakie mechanizmy sprzetowe STM32 wspieraja implementacje systemu
RTOS.

Przedstaw mechanizm nawracania w jezyku PROLOG.

Przedstaw sktadnie¢ klauzuli Horna stosowanej w jezyku PROLOG.

Wyjasénij pojecie drzew decyzyjnych. Przedstaw zalety i wady drzew decyzyjnych.
Opisz przebieg indukcji drzew decyzyjnych.

Na czym polega istota dziatania algorytméw genetycznych.

Wyjasnij, w jaki sposob opisywany jest osobnik w algorytmach genetycznych.
Scharakteryzuj podstawowe operatory stosowane w algorytmach genetycznych.
Wymien znane Ci metody selekcji osobnikow w algorytmach genetycznych. Opisz
jedna z nich.

Przedstaw klasyfikacje sygnatow.

Omow warunki istnienia transformaty Fouriera.

Omoéw szybka transformate Fouriera FFT na przyktadzie dowolnego sygnatu.

Omoéw zasade poprawnego probkowania sygnatéw analogowych.

Podaj definicj¢ obrazu ciggtego i cyfrowego.

Opisz proces przetwarzania obrazow.

Scharakteryzuj metody prezentacji obrazow monochromatycznych i kolorowych.
Omoéw metody korekeji znieksztalcen geometrycznych obrazu.

Omoéw metody segmentacji obrazu.

Scharakteryzuj formaty graficzne obrazow.

Wyjasnij zasadg filtracji medianowe;.

Przedstaw zagadnienia kompresji obrazéw.

Wyjasnij pojecia kinematyki prostej oraz kinematyki odwrotnej robota.

Wymien oraz opisz kryteria doboru oraz metody tworzenia trajektorii przej$cia robota.
Przedstaw oraz omow podstawowe struktury sterowania serwonapgdami robota.
Przedstaw i omow wybrane metody parametryczne identyfikacji obiektow sterowania.
Przedstaw i omow metode analizy korelacyjnej jako metod¢ nieparametrycznej
identyfikacji obiektow sterowania.

Omow sposdb wyznaczania parametrow modalnych obiektu sterowania z
wykorzystaniem parametrow Markowa.

Omow podstawowe zasady BHP zwigzane z praca z urzadzeniami elektrycznymi.
Omow podstawowe zasady BHP zwigzane z pracg z urzagdzeniami pneumatycznymi.
Omow wplyw sterownikow czasu rzeczywistego na dziatanie urzadzen codziennego
uzytku.

Oméw podstawowe zasady postgpowania podczas kontaktu z elementami
elektronicznymi systemow mikroprocesorowych.

Omow wptyw uktadow FPGA na zycie codzienne zwyktych obywateli.

Przedstaw w jaki sposdb zmotywowac cztonkow zespotu do wzigcia odpowiedzialnosci
za realizacje wspolnego zadania projektowego.

Przedstaw w jaki sposob powinno by¢ wykonane sprawozdanie z realizacji wspolnego
zadania projektowego.

Wyjasnij jak nalezy podzieli¢ zadania przy projektowaniu wybranego uktadu regulacji
w dwuosobowej grupie projektantow.

Opisz jak mozna zastosowa¢ metode ,,burzy mozgow” do opracowania optymalnej
strategii tworzenia modelu matematycznego podanego obiektu sterowania.
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Omoéw poprawny podzial zadan podczas parametryzacji urzadzen peryferyjnych sieci
PROFINET 10 wykonywanych w grupie dwuosobowej.

Omow etapy wspolpracy: zleceniodawca-projektant podczas realizacji modernizacji
systemu automatyki przemyslowej z wykorzystaniem rozproszonego systemu
sterowania w sieci PROFINET 10O.

Wyjasnij na czym polega innowacyjnos¢ i w jaki sposob ja osiggnag.

Wyjasnij co twoim zdaniem ma najwigkszy wptyw na poprawne wykonanie zadania lub
projektu inzynierskiego.

Wyjasnij, co powinna zawiera¢ krotka informacja do prasy codziennej, majgca na celu
przyblizenie spoleczenstwu roli modelowania komputerowego w praktyce inzynierskie;j.
Wyjasnij, jak nalezy opracowac scenariusz audycji radiowej nt. wykorzystania modeli
materialnych w projektowaniu urzadzen powszechnego uzytku.
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Specjalnos$¢: automatyka przemystowa

Zapisz i opisz parametry funkcji do komunikacji w systemach sterowania w sieci
ETHERNET i PROFINET IO.

Podaj parametry sieci ETHERNET i PROFINET IO zwigzane z warstwg fizyczng oraz
z protokotem komunikacyjnym.

Podaj definicje 1 zasade dziatania protokotow sieci ETHERNET i PROFINET IO.
Przedstaw metody diagnostyki sieci przemystowych na poziomie warstwy fizycznej i
protokotu dla ETHERNET i PROFINET IO.

Scharakteryzuj $rodowisko programistyczne Advantech GeniDAQ (zastosowanie,
funkcjonalnos¢, przyktadowe bloki, jezyk programowania, itp.).

Omoéw i porownaj sposoby programowania regulatorow przemystowych EFTRONIK X
oraz PSW-8.

Scharakteryzuj sposob doboru nastaw regulatora PID zaimplementowanego w
sterowniku przemystowym EFTRONIK X.

Scharakteryzuj sposob doboru nastaw regulatora PID zaimplementowanego w
sterowniku przemystowym PSW-8.

Omoéw budowe i1 zasade dziatania regulatorow mikroprocesorowych.

Scharakteryzuj protokot komunikacyjny HART.

Omoéw zasade dziatania i scharakteryzuj wybrang metode przetwarzania sygnatow A/C.
Omow zasade dziatania 1 scharakteryzuj wybrang metod¢ przetwarzania sygnatow C/A.
Omow sktadnig, zasady tworzenia oraz testowania uktadow w jezyku VHDL.

Omow przebieg procesu projektowania regulatora cyfrowego w jezyku VHDL.
Wyjasnij sposob implementacji poszczegolnych elementow architektury sterownika
czasu rzeczywistego w uktadzie FPGA.

Omoéw elementy struktury uktadu FPGA, ktére maja szczegdlne zastosowanie w
projektowaniu sterownikOw czasu rzeczywistego.

Omow wnioskowanie parametryczne.

Wyjasnij pojgcia czasu newtonowskiego i czasu bergsonowskiego.

Omow proces modelowania uktadu wg zasad diagnostyki.

Wymien fazy procesu podejmowania decyz;ji.

Przedstaw schemat cybernetycznego systemu eksploatacji maszyn.

Omow cykl zycia obiektu, maszyny.

Omow pojecia: geneza, prognoza i ocena stanu technicznego.

Scharakteryzuj nastgpujace  rodzaje uszkodzen: Kkatastroficzne, parametryczne i
chwilowe.

Omow podatno$¢ diagnostyczng maszyny.

Omow zwigzki miedzy stanem dziatania, stanem technicznym 1 niezawodno$ciowym
maszyny.

Wymien i omow etapy przebiegu automatyzacji proceséw produkcyjnych.

Wymien i omow etapy przebiegu automatyzacji budynkow.

Wymien etapy automatyzacji kompleksowe;.

Wymien przyktadowe systemy automatyzacji procesoOw produkcyjnych/przemystowych.
Wymien przyktadowe systemy automatyzacji budynkow.

Wyjasnij co to jest inteligentny dom.

Wyjasnij istote robotyzacji procesow przemystowych i ustugowych.

Opisz cechy warunkujace wybor robota do konkretnego zadania przemystowego.
Omow pierwszg 1 drugg metode Lapunowa badania stabilno$ci uktadow dynamicznych.
Przedstaw metody linearyzacji nieliniowych uktadéw sterowania.

Omow zasade dzialania interfejsu komunikacyjnego AsiBus.
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Specjalnos¢: systemy informatyczne
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Zapisz i opisz parametry funkcji do komunikacji w systemach sterowania w sieci
ETHERNET i PROFINET IO.

Podaj parametry sieci ETHERNET i PROFINET IO zwigzane z warstwg fizyczng oraz
z protokotem komunikacyjnym.

Podaj definicje 1 zasade dziatania protokotow sieci ETHERNET i PROFINET IO.
Przedstaw metody diagnostyki sieci przemystowych na poziomie warstwy fizycznej i
protokotu dla ETHERNET i PROFINET IO.

Wymien i krotko opisz gtoéwne elementy systemu ekspertowego.

Wymien i krotko opisz rodzaje (kategorie) systemow ekspertowych.

Wymien 1 krotko opisz wlasciwosci systemow ekspertowych.

Przedstaw i krétko opisz ogdlny model neuronu.

Przedstaw modele sztucznych sieci neuronowych. Krotko je opisz.

Przedstaw rodzaje uczenia sztucznych sieci neuronowych.

Wyjasénij ide¢ dziatania metody wektorow nosnych (svm).

Wymien i krotko opisz metody optymalizacji liczby neuronéw warstwy ukrytej sieci
jednokierunkowej.

Omow sktadnig, zasady tworzenia oraz testowania uktadow w jezyku VHDL.

Omoéw przebieg procesu projektowania regulatora cyfrowego w jezyku VHDL.

Wyjasnij sposob implementacji poszczegdlnych elementéw architektury sterownika
czasu rzeczywistego w uktadzie FPGA.

Omoéw elementy struktury uktadu FPGA, ktére maja szczegdlne zastosowanie w
projektowaniu sterownikOw czasu rzeczywistego.

Wymien zalety i wady programowania obiektowego w stosunku do programowania
proceduralnego.

Wymien i opisz podstawowe sekcje klasy w jezyku C++.

Wyjasnij pojecia konstruktora oraz destruktora klasy.

Wyjasnij na czym polega dziedziczenie w klasach.

Wyjasnij pojecie funkcji 1 klasy zaprzyjaznione;.

Wyjasnij pojecia klasy wlasciwej i klasy abstrakcyjnej.

Scharakteryzuj model relacyjny baz danych.

Omow zasady utworzenia modelu koncepcyjnego relacyjnej bazy danych w notacji
Barkiera.

Wyjasnij pojecia: klucz glowny, klucz obcy.

Wyjasnij na czym polega posta¢ normalna relacji. Opisz przebieg normalizacji bazy
danych.

Wyjasnij pojecie transakcji w bazach danych.

Przedstaw proces projektowania aplikacji bazodanowe;.

Wymien i omow etapy przebiegu automatyzacji procesow produkcyjnych.

Wymien i omow etapy przebiegu automatyzacji budynkow.

Wymien etapy automatyzacji kompleksowej.

Wymien przyktadowe systemy automatyzacji proceséOw produkcyjnych/przemystowych.
Wymien przyktadowe systemy automatyzacji budynkow.

Wyjasnij co to jest inteligentny dom.



Studia 11 stopnia
kierunek automatyka i robotyka 6

35.

36.

37.

Przedstaw budowe systemu aktywnego tozyskowania magnetycznego maszyny
wirnikowej.

Wymien sygnaly przetwarzane przez przetworniki A/C i C/A w ukladzie sterowania
potozeniem wirnika w tozysku magnetycznym.

Wymien metody sterowania, jakie mozna zastosowa¢ w celu stabilizacji modelu
dynamiki aktywnego tozyska magnetycznego.



