Pytania na egzamin magisterski specjalnosci AiR

Przedmioty podstawowe kierunku AiR (klasa PP-AiR)

Lp. Pytanie Przedmiot
1 | Przedstawi¢ zasadnicze podobiendstwa i rdznice pomiedzy
silnikami pradu statego i pragdu zmiennego. Omdwi¢ wejscia
i wyjscia serwowzmacniaczy oraz ich role w ukfadach
automatyki.
p T p - Aparatura
2 | Podac¢ podstawowg klasyfikacje receptoréw zwierzat ze wzgledu automatvki
na zrédto bodzcow, wymienic przyktady czujnikdw stanowigcych ) ) Y
. , i robotyki (APA)
analogie dla wybranych zmystow.
3 | Wymienic¢ kilka wielkosci fizycznych, do pomiaru ktdrych mozna
wykorzysta¢ cisnieniomierze, omoéwi¢ pokrétce idee dziatania
wybranych czujnikéw.
4 | Przedstawié zatozenia metody najmniejszych kwadratéw (MNK).

Jakie s3 jej ograniczenia? Jak wyglada wersja rekurencyjna
MNK? Jakie sg mozliwe rozszerzenia?

Jakie s3 mozliwe sygnaty identyfikacyjne? Kiedy je stosujemy?
Jakie majq ograniczenia?

Przedstawi¢ rézne postacie modeli regresyjnych od AR az do
Boxa-Jenkinsa oraz modele z catkowaniem.

Modelowanie
i identyfikacja
(MODI)

Sposoby opisu ciggtych liniowych uktadow dynamicznych.
Omoéwié¢ rownania stanu, transmitancje, charakterystyki
czestotliwosciowe i odpowiedzi skokowe.

Omowié sprzezenie zwrotne i jego wptyw na doktadnosé,
odpornos¢ na btedy i zaktdcenia oraz stabilnos¢ ukfadu
sterowania. Przedstawi¢ warunki podtrzymania drgan oraz
kryterium Nyquista dla obiektu stabilnego. Zdefiniowac¢ pojecia
zapasu fazy i modutu.

Omowi¢ wybrane metody projektowania prostych ukfadow
regulacji: dla serwomechanizméw (obiektow
minimalnofazowych) oraz dla regulacji przemystowej
(modelowanie obiektéow, struktury i podstawowe metody
doboru nastaw regulatoréw PID).

Podstawy
automatyki (PODA)

10

uktadem
Podac¢

Omowi¢ cechy trzech sposobéw komunikacji z
peryferyjnym: podczytywanie, przerwania, DMA.
przyktady ze wskazaniem przewagi wybranego sposobu.

11

Wymieni¢ i omowi¢ mechanizmy sprzetowe wspierajgce system
operacyjny czasu rzeczywistego w procesorach Cortex-M.

12

Omowié¢ metody odmierzania czasu w procesorach Cortex-M.
Omowicé wady i zalety kazdego z nich.

Systemy
mikroprocesorowe
w sterowaniu (SMS)

13

Przedstawi¢ sposdb obstugi zdarzen z ograniczeniami czasowymi
przez mikrokontroler nie posiadajgcy wielozadaniowego

Systemy czasu
rzeczywistego (SCZR)




systemu operacyjnego.

14

Opisa¢  strategie  szeregowania zadan zdefiniowane

w standardzie POSIX.

15

Opisac¢ organizacje warstwy aplikacyjnej sieci Profibus.

16

Jak system operacyjny sterownika programowalnego wykonuje
program uzytkowy? Krétko oméwic wszystkie fazy tego procesu.
Jakie znacznie ma czas wykonania jednego przebiegu programu?

17

Wymieni¢ gtéwne rodzaje wspdtczesnie wykorzystywanych
jezykdw programowania sterownikdw PLC. Omoéwi¢ zalety
i wady oraz przedstawi¢ obszar zastosowan kazdego z nich.

Sterowniki
programowalne (SP)

18 | Opisa¢ metode programowania zadan sekwencyjnych
z wykorzystaniem automatu stanow.
19 | Oméwié postac i funkcje regulatora liniowego ze sprzezeniem
od stanu. Przedstawié kryteria wyboru biegunéw zamknietego
uktadu regulacji w wersji ciggtej i dyskretnej.
20 | Emulacja i bezposrednie projektowanie uktadu regulacji: dwie .
metody projektowania dyskretnych uktadéw regulacji. Sterow§n|e
21 | Omédwic strukture oraz sposéb dziatania rozmytych algorytmow procesami (STP)
regulacji: ze sprzezeniem od stanu, PID oraz predykcyjnych.
Poda¢ przeznaczenie tych algorytmdw, scharakteryzowac ich
zalety i wady.
22 | Oméwic procedure rozwigzania prostego zadania kinematyki dla
manipulatora o strukturze szeregowej z wykorzystaniem notacji
Denavita-Hartenberga.
23 | Wyjasnic pojecia stopnia mobilnosci, sterownosci | Wstep do robotyki
i manewrowosci kotowego robota mobilnego. (WR)
24 | Jakie zadania obejmuje autonomiczna nawigacja robotéw?
Omowi¢ podstawowe metody stosowane do rozwigzania tych
zadan.
Przedmioty zaawansowane kierunku AiR (PZ-AiR)
Lp. Pytanie Przedmiot
25 | Przedstawi¢ metody minimalizacji funkcji bez ograniczen oraz | Algorytmy i metody

metody rozwigzywania zadan optymalizacji z ograniczeniami.
Zdefiniowaé warunki konieczne i dostateczne optymalnosci
ciggtych zadan optymalizacji z ograniczeniami i bez ograniczen
oraz warunki regularnosci.

26

Opisaé dualnos$¢ zadan programowania liniowego i optymalizacji
wypuktej. Zdefiniowac odstep dualnosci.

27

Przedstawi¢ metody rozwigzywania zadan programowania
kwadratowego z ograniczeniami. Omodwi¢ wykorzystanie zadan
programowania kwadratowego w metodach ograniczonego
obszaru zaufania i sekwencyjnego programowania
kwadratowego.

optymalizacji (AMO)

Optimization
Techniques (EOPT)

Podstawy
optymalizacji
(POPTY)

Teoria optymalizacji
(TOP)




28

Omoéwi¢ kolejne poziomy reprezentacji ontologicznej stosowane
w jezykach programowania robotow.

29

Omowic strukture agenta upostaciowionego oraz sposob opisu
jego dziatania.

30

Omoéwi¢ podstawowe rodzaje map otoczenia i metody ich
budowy.

Inteligentne systemy
robotyczne (ISR)

31

Co to jest zmienna instrumentalna? Jakie warunki powinny one
spetnia¢ dla zapewnienia nieobcigzonej estymaty? Jakie sg
typowe wybory zmiennej instrumentalnej?

32

Jakie sg3 roinice pomiedzy obserwatorem stanu i filtrem
Kalmana? Przedstawié zasade dziatania filtru Kalmana, zalety
oraz ograniczenia.

33

Jak mozna wyznaczy¢ odpowiedzZ czestotliwosciowg systemow
liniowych dla nieokresowych sygnatéw testowych? Jakie sg ich
wady i zalety w stosunku do okresowych sygnatéw testujacych?

Metody identyfikacji
(M1)

34

Czym s3 i jak sie rozwigzuje proste i odwrotne zagadnienie
kinematyczne dla szeregowych tancuchdow kinematycznych?

35

Jaka jest ogodlna struktura modelu dynamiki manipulatora
szeregowego oraz jego napedu elektrycznego?

36

Omoéwi¢ podstawowe metody generacji trajektorii dla
manipulatoréw.

Modelowanie
i sterowanie
robotéw (MORO)

37

Przedstawi¢ zasade dziatania Metody Bezposredniej koordynacji
iteracyjnej; podac jej podstawowe zalety i wady.

38

Przedstawi¢  zasade dziatania Metody Cen (Metody
Zréwnowazenia Interakcji) koordynacji iteracyjnej; podac jej
podstawowe zalety i wady.

39

Opisaé, na wybranym przyktadzie, dziatanie ukfadu
hierarchicznego z koordynacja periodyczna.

Sieci i sterowanie
systemami (SST)

40

Omowi¢ ukfad regulacji wielopetlowej PID: zasady wyboru
struktury potaczen, dobdr nastaw regulatorow PI(D),
odsprzeganie petne i czesciowe.

41

Przedstawic zasade regulacji predykcyjnej (MPC), sformutowanie
wielowymiarowych  algorytmdéw  wyznaczania  sterowan
numerycznego i analitycznego (prawa regulacji),
scharakteryzowac krotko podstawowe algorytmy
wielowymiarowe z liniowym modelem procesu.

42

Omoéwi¢  podstawowe algorytmy nieliniowej regulacji
predykcyjnej z numerycznymi zadaniami optymalizacji sterowan
(MPC-NO, MPC-NPL), oraz szybki algorytm bazujacy na liniowych
prawach regulacji.

Technika
automatyzacji
procesow (TAP)

43

Przedstawi¢ opisowo typowe wymagania jakie musi spetniac
dobrze zaprojektowany system regulacji. Powigza¢ je
z wymaganiami dotyczacymi transmitancji sktadajacych sie na
podstawowe rownanie systemu regulacji.

44

Poda¢ definicje stabilnosci ,ograniczone wejscie-ograniczone
wyjscie” (ang. BIBO stability). Jakie warunki gwarantuja BIBO
stabilnos¢ stacjonarnego uktadu liniowego dla kazdego warunku

Teoria sterowania
(TST)




poczgtkowego. Rozpatrzyé wuktady z czasem ciggtym
i dyskretnym.

45 | Sformutowac¢ zadanie wyznaczenia optymalnego regulatora
liniowo-kwadratowego (zadanie LQR). Omoédwi¢ wybor
parametréw wskaznika jakosci w tym zadaniu. Podaé postac
rozwigzania tego zadania. Rozpatrzy¢ uktady z czasem ciggtym i
dyskretnym.

Przedmioty zaawansowane obieralne kierunku AiR (PZ-OTA)

Lp. Pytanie Przedmiot

46 | Przedstawi¢ kategorie modeli systeméw, omowi¢ wybrane

modele i metody ich opisu. Modelowanie i

47 | Omowic techniki symulacyjne: symulacja z czasem ciggtym, symulacja
i A komputerowa
czasem dyskretnym i zdarzen dyskretnych. (MISK)

48 | Omowic¢ metody rozwigzywania zadan symulator-optymalizator.

49 | Zdefiniowac procedure normalizacji binarnego wzorca w obrazie
w oparciu o momenty geometryczne funkcji obrazu.

50 | Omowi¢ procedure segmentacji sygnatu mowy prowadzaca do
cech Mel-cepstralnych i wyjasni¢ przyczyne poszczegdlnych
krokow procedury.

Rozpoznawanie
obrazow i sygnatow

51 | Omowi¢ budowe modelu HMM (Ukryty Model Markowa) mowy (ROSM)
i algorytm przeszukiwania Viterbiego w systemie rozpoznawania
mowy.
52 | Omowi¢ zagadnienie optymalizacji stochastycznego wyboru
i algorytm REINFORCE statyczny.
53 | Wyjasni¢ na czym polega sterowanie adaptacyjne z modelem Systemy
referencyjnym i z czego wynika poprawnos¢ tego podejscia. adaptacyjne i uczace
54 | Opisaé¢ koncepcje samostrojgcych sie regulatoréw i przedstaw sie (SAU)

metode liniowych najmniejszych kwadratéw dla ciggtego czasu
préobkowania.

55 | Przedstawi¢ posta¢ podstawowych typéw modeli rozmytych
z uwzglednieniem rdéznic miedzy nimi (modele rozmyte
Mamdaniego i Takagi—-Sugeno). Omoéwi¢ metody defuzyfikacji
(wyostrzania) oraz sposdb obliczania sterowania w regulatorze
typu Mamdaniego. Przedstawic idee projektowania regulatoréow | Sztuczna inteligencja
rozmytych metoda PDC. w automatyce

56 | Omowi¢ kilka mozliwosci zastosowania sieci neuronowych (SzAU)
w algorytmach regulacji. Wskazac zalety i wady tych rozwigzan.

57 | Omowi¢  kilka  mozliwosci  wykorzystania  algorytmdw
optymalizacji heurystycznej w automatyce. Krotko
scharakteryzowac¢ wybrany algorytm.




