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(ARK) 1.Zaawansowane metody wyznaczania parametrdwKomputerowe modelowanie  wieli@
Komputerowe sieci regulatoréw losowych
sterowania 2.Mechanizmy innowacyjne. 2.Podejcie parametryczne i
3.Sieci neuronowe w modelowaniu obiektow nieparametryczne w identyfikacji systeméw
dynamicznych. 3.Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
4.Zasady projektowania i zastosowania 4.0Optymalizacja globalna — cele i metody
neurosterownikow. (techniki) optymalizacji
5.Rozproszone systemy automatyki: architektura,5.Postacie normalne odwzorofyauktaddw
sprzt i protokoty komunikacyjne. dynamicznych i ukladéw sterowania
6.Akwizycja danych pomiarowych 6.Sprzzenie zwrotne w ukladach liniowych
w rozproszonych systemach automatyki. i nieliniowych
7.Modelowanie dyskretnych systemow 7.Przykladowe sformutowania zada
produkcyjnych. sterowania optymalnego
8.Algorytmy optymalizacji w dyskretnych 8.0mowt narzdzia i metody rozwizywania
systemach produkcyjnych. zadania sterowania optymalnego.
@© 9.Redundancja i bezpiecmtwo w systemach
D) c automatyki.
cC o 10. Algorytmy ewolucyjne
E ..9 11.Zagadnienia iskrobezpied®stwa i rozwjzania
c n stosowane w systemach automatyki przemystowej
o ®) instalowanych w strefach zagamych wybuchem.
g ) 12.Algorytmy adaptacyjne i inne nowoczesne
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(ARR) 1.Zagadnienia sterowania odpornego i 1.Komputerowe modelowanie wielkm
Robotyka adaptacyjnego: problem, fundamentalne modelei losowych
twierdzenia, wybrane algorytmy sterowania 2.Podejcie parametryczne
2.Zagadnienia projektowe robota spotecznego i nieparametryczne w identyfikacji
3.Algorytmy sterowania robotow manipulacyjnych systemoéw
w zaleznosci od stopnia znajondei dynamiki 3.Zadania i metody optymalizacji
obiektu nieliniowej
4.Formalizmy modelowania systemow 4.0ptymalizacja globalna — cele i metody
zdarzeniowych (techniki) optymalizacji
5.Sterowanie zdarzeniowe 5.Postacie normalne odwzorofyaiktadow
6.Przeszukiwanie z wykorzystaniem heurystyk dynamicznych i uktadoéw sterowania
7.Probabilistyczna reprezentacja wiedzy igzgne | 6.Sprzzenie zwrotne w ukfadach
Z nig metody podejmowania decyzji liniowych i nieliniowych
8.Indukcyjne metody maszynowego uczenga Si 7.Przyktadowe sformutowania zada
o) 9.Rola i metodologie fazy weryfikacji projektu, sterowania optymalnego

Q ‘= elementy sktadowe dokumentacji projektowej i ich 8.0mowt narzdzia i metody

c o znaczenie rozwigzywania zadania sterowania

E 9 10.Metody planowania ruchu robotéw optymalnego.

c N nieholonomicznych

2 11.Metody planowania ruchu holonomicznych

% 8) robotéw manipulacyjnych

7 T 12.Automatyczny system rozpoznawania sceny

robota: zadania, nagdzia
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(ARS) 1.Podstawowe metody stosowane w diagnostyc&omputerowe modelowanie wiel@
Komputerowe systemy proceséw produkcyjnych. losowych
zarzdzania procesami 2.Sposoby zwikszania elastyczioi systemow 2.Podejcie parametryczne i
produkcyjnymi wytwarzania. nieparametryczne w identyfikacji systemow
3.Algorytmy wspomagafpe harmonogramowanie3.Zadania i metody optymalizacji nieliniows
w elastycznych systemach produkcyjnych. 4.0ptymalizacja globalna — cele i metody
4.Systemy klasy ERP oraz CRP w zazaniu| (techniki) optymalizaciji
przedsgbiorstwem dla rénych modeli| 5.Postacie normalne odwzorofyaktadow
biznesowych. dynamicznych i uktadéw sterowania
5.Narzdzia probabilistyczne wykorzystywane (v6.Sprzzenie zwrotne w uktadach liniowych
Q analizie danych oraz ich zastosowanie w obszgarzeliniowych
) g zarzdzania. 7.Przyktadowe sformutowania zada
E o 6.Metodologia projektowania cieci neuronowych sterowania optymalnego
) "(7; systemow rozmytych w automatyce. 8.0mowt narzdzia i metody rozwizywania
S 7.Modelowanie  systemOw  wytwarzania | zadania sterowania optymalnego.
o o dodatkowymi ograniczeniami technologicznymi.
s CID 8.Ewolucyjne poszukiwanie rozgzan na ogolnym
1)) = tle metod sztucznej inteligenciji.

9.Narzdzia i metody wspomaggie prowadzenig
obliczex inzynierskich oraz projektowanie tyg
CAD/CAM.

10.Metodologia wdrzania oraz
systemoéw klasy ERP oraz CRP.

wytkowania

11.Proces uczenia sieci neuronowej @
neuronowo-rozmytej modehgej obiekt
dynamiczny.

12.Algorytmy analizy danych oraz wnioskowart
statystyczne
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1. Cechy i realizacja transakcji w rozproszonych 1.Komputerowe modelowanie wiel@
(ART) bazach danych losowych
Technologie informacyjne 2. Metody wspomagania decyzji w systemach | 2.Podejcie parametryczne i
w systemach automatyki ekspertowych nieparametryczne w identyfikacji systemé
3.0Obiektowy model danych — podstawowe 3.Zadania i metody optymalizacji nieliniows
wlasnaci i roznice w stosunku do modelu 4.0ptymalizacja globalna — cele i metody
relacyjnego, przyktady zastosofiva (techniki) optymalizacji
4.Rola i metody diagnostyki w systemach 5.Postacie normalne odwzorofyauktadow
przemystowych dynamicznych i uktadéw sterowania
5.Algorytmy wspomagania decyzji 6.Sprzzenie zwrotne w ukfadach liniowych
6.Algorytmy ewolucyjne — definicja, zastosowanignieliniowych
metody pokrewne 7.Przyktadowe sformutowania zada
7.Rozmyte algorytmy sterowania sterowania optymalnego
Q o] 8.Problemy zartzania zasobami w systemach | 8.0méwt narzdzia i metody rozwazywania
E ' informatycznych zadania sterowania optymalnego.
] o 9.Metody sterowania produkgjmagazynowaniem
c 8 i transportem
9, (7)) 10.Rodzaje i budowa sieci przemystowych
% o 11.Protokoty w sieciach przemystowych
7 > 12.Narzdzia programowania systeméw mobilnych
1




Zagadnienia egzaminacyjne AUTOMATYKA | ROBOTYKA

5 - TYP STOPIEN 2
SPECJALNOSC STUDIOW! STUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNO SCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
1.Algorytmy rozdziatu zasobdéw, rownowenia| 1.Komputerowe modelowanie wiekk@
(ASD) obcigzen, szeregowania, migracji, replikaciji. losowych
Systemy informatyczne 2.0bliczenia ewolucyjne i ich wlasém. Obszary| 2.Podejcie parametryczne
w automatyce Zastosowa. i nieparametryczne w identyfikacji
3.Modele kolejkowe i ich wiasioi. systemow
4.Metody dekompozycji i koordynacji ztonych| 3.Zadania i metody optymalizacji nieliniows
zada identyfikaciji i sterowania. 4.0Optymalizacja globalna — cele i metody
5.Metody identyfikacji obiektéw dynamicznych(techniki) optymalizaciji
niestandardowych regulatorow oraz doboru |i¢hPostacie hormalne odwzorofyauktadow
parametrow. dynamicznych i uktadéw sterowania
6.Zadania planowania dziata ruchu dla rénych| 6.Sprzzenie zwrotne w uktadach liniowych
klas robotéw. i nieliniowych
7.0bliczenia neuronowe i ich zastosowania. 7.Przyktadowe sformutowania zada
8.Metody stosowane w diagnostyce procesow. | sterowania optymalnego
(40 9.Algorytmy ewolucyjne w zadaniach optymalizacB.Oméwt narzdzia i metody rozwazywania
O c wieloekstremalne. zadania sterowania optymalnego.
C Q. 10.Weryfikacja dziatania uktadu regulacji dgsog
E _9 symulacji komputerowej, dobor regulatora i jego
c ) parametrow.
_O o 11.Zastosowanie sieci neuronowych w procesie
o o)) modelowania, sterowania, rozpoznawania
g E i optymalizaciji.

12.Karty kontrolne.
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(AUR) 1.Kryteria jakdci sterowania, zasady dobord.Komputerowe modelowanie wiel@
Systemy automatyki i regulatorow losowych
robotyki 2.Sterowniki  swobodnie  programowalne | 2.Podejcie parametryczne

programowanie i obstuga i nieparametryczne w identyfikacji
3.Komputerowe sieci przemystowe — konfiguracgystemow
i wykorzystanie 3.Zadania i metody optymalizacji nieliniows
4.Podstawowe zadania robotyki dla manipulator@wOptymalizacja globalna — cele i metody
i robotéw mobilnych (techniki) optymalizacji
Q 5.Algorytmy przetwarzania obrazow oraz sygnhatoBPostacie normalne odwzorofyakladow

D) CCL i badanie ich wiasrigi dynamicznych i uktadéw sterowania

(- o 6.Diagnostyka procesow — karty kontroln6é.Sprzzenie zwrotne w uktadach liniowych

E "(7; i systemy decyzyjne i nieliniowych

cC 7.Projektowanie systeméw diagnostycznych | #Przyktadowe sformutowania zada

o o typowe elementy sterowania optymalnego

Q" (=) 8.Programowanie  obiektowe —  koncepcOmowt narzdzia i metody rozwizywania

g = i metodologia zadania sterowania optymalnego.

9.Technologia budowy programéw zorientowany
obiektowo w ¢zykach Java i C#
10.Harmonogramowanie zadaprodukcyjnych -
algorytmy i ich wlasngci

11.Projektowanie 1 implementacja algorytmow
heurystycznych dla  zionych systeméw
produkcyjnych

12.Projektowanie  oraz  synteza  systemow

automatyki — koncepcja oraz zasady

ch
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1. Robotic programing frameworks - distributed | 1. Computer modeling of random variables
(ARE) system design. 2. Parametric and non-parametric approac

Embedded Robotics

2. Formalisms for modeling Discrete Event
Systems.

3. Event-driven control. Concept, problems,
application examples.

4. Programming environments, debugging tools
techniques used for embedded systems.

5. Enumerate and describe microcontroller
resources and their significance for embedded
applications.

6. Methods for mobile robot localization and
mapping.

7. Present two selected methods of motion planr
usable in low and high dimensional

state spaces.

8. Design issues unique to socially interactive
robots.

9. Probabilistic knowledge representation and
methods for making decisions.

10. Inductive machine learning algorithms.
11. Processing data from inertial sensors.

12. Robustness of non-adaptive and adaptive
control systems, deployment of formally
described control strategies to embedded contso
through automatic code generation

system identification

3. Tasks and methods of nonlinear
optimization

4. Global optimization - goals and methods
aftechniques) optimization

5. Normal forms of representations of
dynamic systems and control systems

6. The feedback in linear and nonlinear
systems

7. Sample wording of optimal control tasks
8. Discuss the tools and methods of solvin
litlge problem of optimal control.

Iler

h to

J




Zagadnienia egzaminacyjne AUTOMATYKA | ROBOTYKA

SPECJALNOSC STl-JnD(II::')W SS';-SI;I(E\II\IV ZAGADNIENIA SPECJALNO SCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(ASU) 1.Struktury systemOw sterowania, agizenia| 1.Komputerowe modelowanie wiek@
Systemy informatyczne w pomiarowe, stergge oraz wykonawcze losowych
automatyce i robotyce 2.Uktady regulacji z regulatorem PID — zasady.Podejcie parametryczne

doboru nastaw i nieparametryczne w identyfikacji
3.Projektowanie algorytméw sterowania robotéw systemow
4.Roboty manipulacyjne i mobilne — zadania i IchhiZadania i metody optymalizacji nieliniows
O G rozwigzania 4.0Optymalizacja globalna — cele i metody
cC = 5.Roboty przemystowe - oprogramowanie |dtechniki) optymalizaciji
E g obstugi manipulatorow 5.Postacie normalne odwzorofyauktadow
c ) 6.Modelowanie obiektowe przy zyciu jezyka | dynamicznych i uktadow sterowania
o "(7') UML 6.Sprz:zenie zwrotne w uktadach liniowych
(&) 7.Zaradzania projektami programistycznymi |+ nieliniowych
@© o strukturalne metody analizy i projektowania 7.Przyktadowe sformutowania zada
.g C,5> 8.Algorytmy przetwarzania obrazéw i sygnatowterowania optymalnego
= - cyfrowych, kryteria oceny 8.0mowt narzdzia i metody rozwizywania

9.Diagnostyka proceséw
i systemy decyzyjne

karty kontrol

10.Sieci neuronowe i  systemy  rozmy
w automatyce
11.Uczenie sieci neuronowej oraz neurono

rozmytej — projektowanie neurosterownikéw
12.Algorytmy rozwgzywania zadé optymalizacji
dyskretnej i zakres ich stosowafed

neadania sterowania optymalnego.
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SPECJALNOSC STUDIOW! STUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNO SCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(AUN) 1.0pisy liniowych czionébw dynamicznych.l.Komputerowe modelowanie wiek®
Systemy automatyki i stabilng¢ i metody analizy losowych
robotyki 2.Kryteria jakdci sterowania, zasady dobor2.Podejcie parametryczne
regulatoréw i nieparametryczne w identyfikacji
3.Dyskretne sterowanie procesanagtymi systeméw
4. Komputerowe sieci przemystowe — konfiguracfgZadania i metody optymalizacji nieliniows
i wykorzystanie 4.0Optymalizacja globalna — cele i metody
() 5.Systemy operacyjne czasu rzeczywistegd (techniki) optymalizacji
c interfejsy i protokoty komunikacji 5.Postacie normalne odwzorofyauktadow
E Q 6.Zasady tworzenia aplikacji svtodowisku systemu dynamicznych i uktadow sterowania
S c operacyjnego czasu r_zeczywistggo _ FG.S_pr_g_Zenie zwrotne w ukfadach liniowych
— o 7.Podstawowe zadania robotyki dla manipulatorGwnieliniowych
% ..9 i robotow mobilnych 7.Przyktadowe sformutowania zada
-@ n 8.Problemy i algorytmy przetwarzania obrazpsterowania optymalnego
D o i sygnatow 8.0mowt narzdzia i metody rozwizywania
c (@) 9.Systemy decyzyjne w diagnostyce procesOw | zadania sterowania optymalnego.
1

10.Programowanie obiektowe wzjykach Java i C#
11.Harmonogramowanie zadaprodukcyjnych —
podstawowe algorytmy i ich ocena
12.Algorytmy  heurystyczne w
produkgciji

optymaliza¢
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