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PYTANIA Z PRZEDMIOTOW WYKLEADANYCH DLA WSZYSTKICH
STUDENTOW

Zamkniety uktad regulacji automatycznej — cel stosowania, elementy i1 zasada
dzialania.

Podstawowe elementy dynamiczne — transmitancje, charakterystyki i1 przyktady
rzeczywiste.

Stabilno$¢ systemu dynamicznego — pojecie 1 kryteria.

Zamkniety uklad regulacji cyfrowej — roznice w stosunku do uktadu ciaglego i
podstawowe elementy.

Jezyki programowania sterownikéw PLC wg normy IEC 61131.3.

Typy danych i typy zmiennych stosowane w programowaniu sterownikow PLC wg
normy IEC 61131.3.

Elementy organizacyjne oprogramowania sterownikow PLC - znormalizowane i
,,hieformalne”.

Wymieni¢ 1 omowi¢ zastosowanie praw Kirchhoffa w analizie obwodow
elektrycznych.

Omowi¢ pojecie impedancji zespolonej w obwodach pradu sinusoidalnie zmiennego.
Przedstawic i zinterpretowaé definicj¢ mocy czynnej, mocy pozornej i mocy biernej.
Wymieni¢ skutki negatywne wystepowania wyzszych harmonicznych w sieciach
elektroenergetycznych.

Wymieni¢ korzys$ci ptynace z zastosowania uktadow trdjfazowych do przesytu i
przetwarzania energii.

Czym r6znig si¢ automaty kombinacyjne od automatow sekwencyjnych?

Czy automat moze istnie¢ w kilku stanach jednoczesnie?

Czy automat moze akceptowa¢ komunikat wejSciowy (symbol wejsciowy, bodziec,
impuls sterujacy) zarowno w ,,stanie”, jak i w ,,przejsciu”?

Czym rdznig si¢ systemy ,,sterowane zdarzeniami” (event-driven) od systemow czasu
rzeczywistego (real-time)?

Jaka jest r6znica miedzy automatem Mealy’ego a automatem Moore’a?

Rodzaje (klasyfikacja) sygnatow. Najpopularniejszy sygnat i jego parametry:

e losowe/zdeterminowne

e okresowe/nieokresowe

e ograniczonej mocy/energii lub nie

e analogowe/cyfrowe

e SINUSOIDA: amplituda, czgstotliwo$¢, przesunigcie katowe.
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Podstawowe wiasciwos$ci(cechy, deskryptory) sygnatow i ich definicje. Sinusoida i
szum gaussowski jako przypadek szczeg6lny.

e warto$ci: Srednia, skuteczna, energia, moc

e wariancja, odchylenie standardowe

e minimum, maksimum

e SINUSOIDA: amplituda, czgstotliwos¢, przesunigcie katowe
e SZUM GAUSSOWSKI: érednia, wariancja

Narzegdzia analizy czgstotliwosciowe] sygnatow. Ortogonalno$¢ jako miara podobienstwa
sygnatow:

ciggla transformacja Fouriera (dowolne sygnaty analogowe)

e szereg Fouriera (okresowe sygnaty analogowe)

e dyskretna transformacja Fouriera (sygnaly cyfrowe) — szereg Fouriera dla
sygnatow dyskretnych.

e ORTOGONALNOSC: iloczyn skalarny = zero (suma iloczynéw probek, catka z

iloczynu funkcji).

Filtry cyfrowe: struktura obliczeniowa i1 projektowanie (cele do osiagnigcia, stosowane
metody):

e Jdrednia wazona ostatnich probek wejsciowych (FIR/SOI) oraz wyjsciowych
(IIR/NOI).

e charakterystyka czestotliwosciowa to transformacja Fouriera odp. impulsowe;j
(00100 na wejsciu)

e 1 w charakterystyce czestotliwo$ciowej w pasmie przepustowym, 0 — w pasmie
zaporowym

e liniowa charakterystyka fazowa

e metoda okien (FIR), odwrotnej transformacji Fouriera (FIR), biliniowa (IIR)

Funkcja korelacji sygnatow 1 jej zastosowania:

e suma iloczynu probek sygnalu oryginalnego i przesunigtego o ,,k” probek.

e dla szumu — jedno duze maksimum dla zerowego przesunigcia.

e badanie okresowosci sygnatow lub wystepowania powtdrzen (ech) sygnatéw
impulsowych.

Przedstaw zasad¢ pracy sieci Ethernet, w tym budowe ramki ethernetowej i1 zasady
adresacji sprzetowej w tym standardzie.

Oméw protokot STP i jego zastosowanie.

Omow zasadg tworzenia i eksploatacji wirtualnych sieci lokalnych na przyktadzie
standardu 802.1Q.
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Scharakteryzuj adresacje w protokole IPv4 i IPv6.

Porownaj protokot IPv4 z protokotem IPvo6.

Poréwnaj wlasciwosci protokotow TCP i UDP.

Omoéw wlasciwosci rutingu statycznego.

Poréwnaj wlasciwosci protokotow RIPv2 i OSPF.

Scharakteryzuj ustuge DNS i zasady konfiguracji serwera pierwotnego tej ustugi.
Scharakteryzuj protok6t DHCP.

Porownaj protokot CSMA/CD z CSMA/CA.

Wymien trzy przyklady interfejséw szeregowych wykorzystywanych w systemach
wbudowanych i omow jeden z nich?

Wyjasnij pojecia ,,Transmisja synchroniczna” 1 ,,Transmisja asynchroniczna”,
wykorzystywane do wymiany danych w systemach wbudowanych? Podaj po jednym
przyktadzie tego typu transmisji.

Co nazywamy systemem wbudowanym? Jakie wymagania powinien on spetniac¢?
Wyjasnij role przetwornikdw analogowo-cyfrowych 1 cyfrowo-analogowych w
systemach wbudowanych?

Co nazywamy Mikrouktadem Elektromechanicznym/Mikrourzadzeniem
Elektromechanicznym (MEMS)? Gdzie tego typu uktady sg wykorzystywane?

W jakim celu wykorzystuje si¢ system przerwan w procesorach? Wyjasnij roznice w
obstludze urzadzen peryferyjnych w trybach: przepytywania (ang. Pooling) i
przerwan?

Co nazywamy chmurg obliczeniowg (ang. Cloud Computing) w Internecie Rzeczy?
Wymien znane Ci rodzaje chmur obliczeniowych.

Omoéw role urzadzen koncowych (ang. End-Devices, Smart Devices), dostepowych
(ang. Gateway) i chmury obliczeniowej (ang. Cloud Computing) wystepujacych w
Internecie Rzeczy?

Wymien i1 krotko omow trzy znane Ci technologie komunikacji, wystepujace w
rozwigzaniach Internetu Rzeczy?

Krotko oméw zasade dziatania protokotu MQTT?

Jakie prawa fizyki leza u podstaw modelowania matematycznego.

Poda¢ podstawowe typy modeli matematycznych.

Do czego moga stuzy¢ modele statyczne procesow technologicznych?

Do czego mogg stuzy¢ modele dynamiczne uktadow fizycznych i procesow?

Do jakich modeli mozna zastosowac transformatg Laplace’a?

Z jakich funkcji matematycznych sktada si¢ odpowiedZz swobodna obiektow liniowych
stacjonarnych?

Co to jest impulsowa funkcja przejscia obiektu liniowego stacjonarnego?

Jakie sg zasadnicze roznice w opisie dynamiki obiektu n-tego rzedu SISO za pomoca
transmitancji 1 za pomocg macierzowego rownania stanu 1 wyjscia?

Jaka cecha modelu liniowego II rzedu powoduje, ze odpowiedz skokowa jest
oscylacyjna?

Dla jakich punktéw np. w przestrzeni stanu, z reguty jest dokonywana linearyzacja
modelu nieliniowego opisujgcego jakis proces?
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Czym si¢ r6znig dwa modele liniowe swobodnego wahadla fizycznego (mozliwo$¢ jego
obrotu wokot osi), pracujagcego w polu grawitacyjnym, dla kata odchylenia od pionu
=01 a=n?

Co oznacza sterowalno$¢ stanu i jaki jest warunek sterowalnos$ci dla ukladéw
liniowych?

Co to sg obserwatory stanu?

Co to jest optymalny regulator LQR i czym si¢ r6zni od regulatora PID?

Optymalizacja nastaw regulatorow PID.

Sterowania czasooptymalne.

Oméwi¢ sposoby kodowania binarnego liczb w pamigc.

Rola deklaracji funkcji w jezyku C.

Rola i zawarto$¢ plikow nagtowkowych w jezyku C.

W jaki sposob preprocesor/kompilator jezyka C interpretuje ponizsza sekwencje
instrukeji:

#include <stdio.h>

#define Diml 133

#define DIM?2 (2*Diml)

#define max(a,b) ((a>b) (a): (b))

{int a=-2, *pa=&a, **ppa=&pa, c,
c=max(Dim1/DIM2**pa,a);
a=log(*pa*c);

/

Zatozenia Gaussa-Markowa.

Omoéwic pojecia optymalnos$ci 1 akceptowalno$ci modelu regresyjnego.

Utworz macierz wejs¢ uogdlnionych wielomianowego modelu trendu.

Zasady testowania hipotez statystycznych na przyktadzie testu Studenta istotno$ci
wspotczynnikéw modelu regresyjnego.

Oméw problem zlego uwarunkowania modelu regresyjnego 1 sposoby jego
rozwigzywania.

Podaj formuly obliczania w czasie rzeczywistym $redniej, wariancji i funkcji
korelacyjnych szeregdéw stochastycznych.

Podaj formuty do obliczania optymalnych wspdtczynnikéw liniowego modelu
regresyjnego 1 macierzy ich kowariancji.



PYTANIA Z PRZEDMIOTOW WYKLADANYCH TYLKO NA MODULE

OBIERALNYM AUTOMATYKA I KOMPUTEROWE SYSTEMY STEROWANIA

17.
18.
19.
20.

ANl

Zamkniety uklad regulacji automatycznej rzeczywistego procesu i funkcje jego
elementow.

Poda¢ przyktad urzadzenia pomiarowego stosowanego w ukladach automatyki i
omoéwic jego dzialanie.

Oméwi¢ konstrukcje sterownika PLC.

Poda¢ przyktad urzadzenia wykonawczego stosowanego w ukladach automatyki i
omoOwic jego dziatanie.

Miejsce 1 funkcje aplikacji SCADA w hierarchicznym systemie sterowania.

Ro&znice pomigdzy siecig komputerowg biurowa 1 przemystows.

Elementy graficzne aplikacji SCADA — typy 1 wykorzystanie.

Co to jest gradient funkcji skalarnej wielowymiarowej F(x), x €R"

Co jest warunkiem koniecznym wystgpienia minimum lokalnego funkcji F(x)?

Krotko scharakteryzowa¢ numeryczng metode Gaussa-Seidla bezgradientowej optymalizacji.
Omowi¢ numeryczng gradientowg metod¢ najszybszego spadku optymalizacji nieliniowe;.
Jakie zadania rozwigzuje si¢ metodg programowania liniowego.

Omow formuly do modelowania ruchu ciepta.

Podaj i omow formuty modelowania ruchu ptyndw i zakres ich wykorzystania.

Typy i zakresy zastosowan sterownikéw mikroprocesorowych.

Omow klasyfikacje pomiaréw procesowych ze wzgledu na wymagang niezawodnos¢ i
doktadnos¢.

Omoéw podstawowe algorytmy cyfrowej regulacji SISO.

Omow zadanie optymalizacji punktow pracy proceséw technologicznych.

Zasady identyfikacji modeli statycznych i dynamicznych liniowych i nieliniowych.
Omow sposoby identyfikacji parametrycznej uproszczonych liniowych modeli
obiektow SISO.

PYTANIA Z PRZEDMIOTOW WYKEADANYCH TYLKO NA MODULE
OBIERALNYM ROBOTYKA

Rodzaje interpolacji ruchu w programowaniu CNC.

Roznice migdzy obrabiarkg CNC a NC.

Jaka jest podstawowa struktura programu CNC?

Co to sg cykle obrobkowe? Podaj przyktady.

Co to sg punkty charakterystyczne w obrabiarce? Podaj przyktad.
Zamien wspotrzedne kartezjanskie na wspotrzedne walcowe.

-3 -2
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Co to znaczy, ze robot jest redundantny?
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Co to oznacza, ze robot ma 6 stopni swobody?
Napisz jak wygladalaby tabela notacji Denavita-Hantenberga dla ponizszego robota:

10. Ktory z robotdw jest w stanie osiggnaé ponizsza przestrzen?

11.
12.

13.

14.

15.

16.

17.

Napisz jak wyglada macierz obrotu wokoét osi “x”.
Narysuj kartezjanski uktad wspotrzednych, a nastgpnie nowy uktad obrécony ponizsza
macierzg. Koniecznie podpisz osie uktadu.

0 0 1
-1 0 O
0 -1 0

Co nazywamy systemem czasu rzeczywistego 1 jakie wymagania powinien taki system
spetniac?

Prosze wyjasni¢ pojecia ,,wywlaszczania” 1 ,,wspoOlbieznosci” zwigzane z dziataniem
systemu operacyjnego czasu rzeczywistego?

Na czym polega metoda projektowania systemOw sterowania oparta na modelach
symulacyjnych proceséw dynamicznych (ang. Model-Based Design)?

Wyjasnij na czym polegaja metody MIL (model w petli sprzezenia zwrotnego) i HIL
(hardware w petli sprzezenia zwrotnego), wykorzystywane do testowania algorytmow
pomiarowo-sterujacych?

Co nazywamy szybkim prototypowaniem algorytmow sterowania (ang. Rapid Control
Prototyping) np. w srodowisku MATLAB/Simulink?
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Omow na czym polega metoda automatycznej generacji kodu w wybranym jezyku
programowania, stosowana np. w $rodowisku MATLAB/Simulink lub LabVIEW?
Podaj przyktad uzycia tej metody.

Na czym polega metoda wewnetrznej funkcji kary, za pomoca ktorej mozna
uwzgledni¢ ograniczenia g(x)>0 narzucone na zmienne wektorowe X podczas
minimalizacji wypuklej nieliniowej funkcji skalarnej F(x).

Jakie s3 zadania sterowania nadrzg¢dnego w wielopoziomowym komputerowym
systemie sterowania.

PYTANIA Z PRZEDMIOTOW WYKEADANYCH TYLKO NA MODULE
OBIERALNYM INZYNIERIA SYSTEMOW AUTOMATYKI I ROBOTYKI

. Zamkniety uktad regulacji automatycznej rzeczywistego procesu i funkcje jego

elementow.

Poda¢ przyktad urzadzenia pomiarowego stosowanego w ukladach automatyki i
omowic jego dzialanie.

Omowic¢ konstrukcje sterownika PLC.

Poda¢ przyktad urzadzenia wykonawczego stosowanego w ukladach automatyki i
omoOwic jego dziatanie.

Miejsce 1 funkcje aplikacji SCADA w hierarchicznym systemie sterowania.

Rdéznice pomigdzy siecig komputerowa biurowa i przemystowa.

Elementy graficzne aplikacji SCADA — typy 1 wykorzystanie.

Co to jest gradient funkcji skalarnej wielowymiarowej F(x), x ER"

Co jest warunkiem koniecznym wystgpienia minimum lokalnego funkcji F(x)?

10. Krétko  scharakteryzowa¢ numeryczng metod¢ Gaussa-Seidla bezgradientowej

optymalizacji.

11. Zamien wspolrzedne kartezjanskie na wspoirzgdne walcowe.

-3 -2
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12. Co to znaczy, ze robot jest redundantny?

13. Co to oznacza, ze robot ma 6 stopni swobody?

14. Napisz jak wyglada macierz obrotu wokot osi “x”.
15. Narysuj kartezjanski uktad wspotrzednych, a nastgpnie nowy uktad obrécony ponizsza

macierzg. Koniecznie podpisz osie uktadu.

0| G [l
-1 0 O
0 -1 0



16.

17.

18.
19.

20.

Na czym polega metoda wewnetrznej funkcji kary, za pomoca ktorej mozna
uwzgledni¢ ograniczenia g(x)>0 narzucone na zmienne wektorowe x podczas
minimalizacji wypuklej nieliniowej funkcji skalarnej F(x).

Jakie s3 zadania sterowania nadrzednego w wielopoziomowym komputerowym
systemie sterowania.

Zasady identyfikacji modeli statycznych i dynamicznych liniowych i nieliniowych.
Omoéw sposdb rozwigzywania gier dwuosobowych o sumie zero w przypadku, gdy
rozwigzanie gry znajduje si¢ w zbiorze strategii mieszanych.

Opisz zagadnienie szeregowania zadan produkcyjnych metodami Gupty i Palmera.



