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LISTA PYTAN I ZAGADNIEN NA EGZAMIN DYPLOMOWY
kierunek: automatyka i robotyka
studia Il stopnia

profil ogdlnoakademicki

Podaj przyktady zastosowan rachunku wariacyjnego.

Wyjasnij réznice migdzy modelem materialnym, fizycznym i matematycznym.
Przedstaw sposob postepowania przy linearyzacji rownan stanu wykorzystujaca
metode Taylora.

Wyjasnij zwigzki pomigdzy modelem transmitancyjnym a modelem w przestrzeni
stanu.

Omoéw postacie kanoniczne uktadu liniowego.

Podaj warunek rzgedu Kalmana sterowalno$ci, warunek rzgdu Kalmana
obserwowalnosci.

Omow kryteria badania stabilno$ci liniowych obiektéw sterowania.

Wyjasnij pojecia doktadnosci statycznej oraz jako$ci dynamicznej uktadu regulacji.
Omoéw metode przesuwania biegunoéw przy projektowaniu uktadu regulacji.
Wyjasnij pojecie obserwatora stanu uktadu dynamicznego.

Podaj definicj¢ systemu czasu rzeczywistego i wymien jego podstawowe cechy.
Omoéw wplyw sterownikdéw czasu rzeczywistego na dzialanie urzadzen codziennego
uzytku.

Omow wymagania stawiane sterownikom czasu rzeczywistego.

Omoéw strukture mikrokontrolera STM32.

Przedstaw system priorytetow i1 kolejkowanie przerwan w STM32.

Omow wykorzystanie techniki DMA w mikrokontrolerze STM32.

Przedstaw cel zastosowania kolejek w systemie FreeRTOS.

Wyjasnij réznice migdzy zadaniem a wspotprogramem.

Wyjasnij pojecie drzewa decyzyjnego. Przedstaw zalety 1 wady 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.
Przedstaw klasyfikacje sygnatow.

Omow warunki istnienia transformaty Fouriera.

Omow zasade¢ poprawnego probkowania sygnatéw analogowych.

Czym jest inteligentny przetwornik pomiarowy?

Przedstaw podziat metod przetwarzania sygnaléw A/C 1 scharakteryzuj jedng

wybrana.

Przedstaw podziat metod przetwarzania sygnatéw C/A 1 scharakteryzuj jedng
wybrang.

Podaj definicj¢ obrazu cigglego i cyfrowego.

Opisz proces przetwarzania obrazow.

Wymien i scharakteryzuj podstawowe metody poprawy jakosci obrazow.

Omow wiasciwosci wybranych przeksztalcen morfologicznych.

Przedstaw zagadnienia kompresji obrazow.

Wyjasnij pojecia kinematyki prostej oraz kinematyki odwrotnej robota.

Wymien oraz opisz kryteria doboru i metody tworzenia trajektorii przej$cia robota.
Przedstaw i omow wybrane metody parametryczne identyfikacji obiektow sterowania.



37. Przedstaw 1 omow metodg analizy korelacyjnej jako metod¢ nieparametryczne;j
identyfikacji obiektow sterowania.

38. Omow sposoby komunikacji migdzy weztami stosowane w systemie ROS.
39. Omow strukture przestrzeni roboczej oraz paczki w systemie ROS.
40. Wymien etapy automatyzacji kompleksowe;.

41. Omow podstawowe zasady postgpowania podczas kontaktu z elementami
elektronicznymi systemdw mikroprocesorowych.

42.  Wyjasnij na czym polega innowacyjno$¢ i w jaki sposob ja osiggnac.

43. Co ma najwiekszy wplyw na poprawne wykonanie zadania lub projektu
inzynierskiego? Odpowiedz uzasadnij.

44.  Omow zagadnienie filtracji obrazow cyfrowych.

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

Specjalnos¢: automatyka przemyslowa

AP.1. Podaj definicje¢ 1 zasade dzialania protokotow sieci ETHERNET i PROFINET IO.

AP.2. Przedstaw metody diagnostyki sieci przemystowych na poziomie warstwy fizyczne;j
i protokotu dla ETHERNET i PROFINET IO.

AP.3. Podaj rodzaje urzadzen sieci PROFINET IO i ich zadania.

AP.4. Omow elementy struktury uktadu FPGA, ktore maja szczeg6lne zastosowanie w
projektowaniu sterownikOw czasu rzeczywistego.

AP.5. Omoéw proces modelowania uktadu wedhug zasad diagnostyki.

AP.6. Wymien fazy procesu podejmowania decyzji.

AP.7. Omow cykl zycia obiektu, maszyny.

AP.8. Omow pojecia: geneza, prognoza i ocena stanu technicznego.

AP.9. Scharakteryzuj nastepujace rodzaje uszkodzen: katastroficzne, parametryczne i
chwilowe.

AP.10.  Wyjasnij istote robotyzacji proceséw przemystowych i1 ushugowych.

AP.11.  Przedstaw metody linearyzacji nieliniowych uktadéw sterowania.

AP.12.  Oméw metody Lapunowa.

AP.13.  Omow tryb RT i IRT komunikacji oraz warunki jego uruchomienia.

AP.14.  Omdw sposob implementowania komunikacji OPC w sterowniku PLC.

AP.15.  Wymien 1 scharakteryzuj protokoty IT wykorzystywane w sieci Ethernet.

AP.16.  Co to jest protokot ARP i w jakim powszechnie interfejsie komunikacyjnym jest
wykorzystywany.

AP.17.  Podaj sposoby identyfikacji sterownika logicznego PLC z wykorzystaniem
interfejsu komunikacyjnego Profinet.

Specjalnos¢: systemy informatyczne

SI.1. Wymien 1 opisz gtéwne elementy systemu ekspertowego.
Sl.2. Wymien 1 opisz wlasciwosci systemow ekspertowych.
SI.3. Przedstaw i opisz ogbélny model neuronu.

Sl.4. Przedstaw modele sztucznych sieci neuronowych i opisz je.



SI.5.
SI.6.

SL.7.
Sl.8.

SI1.9.

SI.10.
SI.11.
Sl.12.

SI.13.
Sl.14.
SI.15.
SI.16.

SI.17.

Przedstaw rodzaje uczenia sztucznych sieci neuronowych.

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

Scharakteryzuj model relacyjny baz danych.

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

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

Wyjasnij pojecie transakcji w bazach danych.

Przedstaw proces projektowania aplikacji bazodanowe.

Wymien sygnaly przetwarzane przez przetworniki A/C i C/A w uktadzie
sterowania.

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

Wymien 1 krotko omow znane Ci sposoby interpolacji trajektorii.

Co to sg algorytmy SLAM? Scharakteryzuj ta metod¢ samolokalizacji robota.
Przedstaw podziat systemow sterowania tolerujacych awarie w autonomicznych
robotach mobilnych.

Czym sg i czym charakteryzujg si¢ filtry komplementarne? Podaj przyktady takich
filtrow.



