Zagadnienia egzaminacyjne AUTOMATYKA | ROBOTYKA

% - TYP STOPIEN 5
SPECJALNOSC STUDIOWSTUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(ARK) 1. Zaawansowane metody wyznaczania parametrow | 1. Komputerowe modelowanie wielko$ci
Komputerowe sieci regulatorow _ losowych o
sterowania 2. Mechanlzmylnnowacyjne . . . PoFierme pargmetryczne i nieparametryczne
3. Sieci  neuronowe w  modelowaniu  obiektow w identyfikacji systemow
dynamicznych. . Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
4. Zasady projektowania i zastosowania neurosterownikow . Optymalizacja globalna — cele i metody
5. Rozproszone systemy automatyki: architektura, sprzet (techniki) optymalizacji
i protokoty komunikacyjne . Postacie normalne odwzorowan, uktadow
© 6. Akwizycja danych pomiarowych w rozproszonych dynamicznych i uktadéw sterowania
(b} E systemach automatyki . Sprzgzenie zwrotne w uktadach liniowych
E o 7. Modelowanie dyskretnych systemow produkcyjnych i nieliniowych
o] 8 8. Algorytmy optymalizacji w dyskretnych systemach . Przyktadowe sformutowania zadan sterowania
(- wn produkcyjnych optymalnego
o o 9. Redundancja i bezpieczenstwo w systemach automatyki . Omowi¢ narzedzia i metody rozwigzywania
o (@) 10. Algorytmy ewolucyjne zadania sterowania optymalnego.
fg —_ 11.Zagadnienia  iskrobezpieczenstwa 1 rozwigzania
W - stosowane w systemach automatyki przemystowej

instalowanych w strefach zagrozonych wybuchem.
12. Algorytmy adaptacyjne i inne nowoczesne heurystyki
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- TYP [STOPIEN :
SPECJALNOSC STUDIOWSTUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(ARR) 1.Zagadnienia sterowania odpornego i adaptacyjnego: . Komputerowe modelowanie wielkosci
Robotyka problem, fundamentalne modele i twierdzenia, wybrane losowych
algorytmy sterowania . Podejécie parametryczne i nieparametryczne
2.Zagadnienia prOJektowe.robota spoi:ccznego ' . w identyfikacji systemow
3.Algorytmy -~ sterowania robotéw  manipulacyjnych | 3 7agania i metody optymalizacji nieliniowej
w zaleznosci od stopnia znajomosci dynamiki obiektu o .
. . ; . . Optymalizacja globalna — cele i metody
4.Formalizmy modelowania systemoéw zdarzeniowych o o
5. Sterowanie zdarzeniowe (teChn"k') optymalizacji , '
(b} @ 6. Przeszukiwanie z wykorzystaniem heurystyk . Postacie normalne odwzorowan, ukladow
E c 7.Probabilistyczna reprezentacja wiedzy i zwigzane z nig dynamicznych i uktadéw sterowania
@ o metody podejmowania decyzji . Sprzezenie zwrotne w uktadach liniowych
(- 8 8. Indukcyjne metody maszynowego uczenia si¢ i nieliniowych
9, w 9. Rola i metodologie ,f,azy .Weryflk.a’CJ'l prOJektu,’ elementy . Przyktadowe sformulowania zadan sterowania
&) (@) sktadowe dokumentacji projektowej i ich znaczenie tvmal
fg CID 10.Metody planowania ruchu robotéw nicholonomicznych op y’ma.’nego o ) )
@) — 11.Metody planowania ruchu holonomicznych robotow | 8- OmOwi¢ narzedzia i metody rozwigzywania
- manipulacyjnych zadania sterowania optymalnego.
12. Automatyczny system rozpoznawania sceny robota:

zadania, narzedzia
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% - TYP STOPIEN ,

SPECJALNOSC STUDIOWSTUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(ARS) 1. Podstawowe metody stosowane w diagnostyce procesow | 1. Komputerowe modelowanie wielkosci
Komputerowe systemy produkcyjnych . . , losowych o

dzania procesami 2. Sposoby _ zwigkszania elastycznosci systemow | 2. Poc'lejsc1e'par_a.metryc2{1e i nieparametryczne
zarzy la pr¢ wytwarzania w identyfikacji systemow
produkcyjnymi 3. Algorytmy wspomagajace harmonogramowanie | 3. Zadania i metody optymalizacji nieliniowej

w elastycznych systemach produkcyjnych . Optymalizacja globalna — cele i metody
4. Systemy klasy ERP oraz CRP w zarzadzaniu (techniki) optymalizacji
przedsigbiorstwem dla réznych modeli biznesowych . Postacie normalne odwzorowan, ukladéw
5. Narzedzia probabilistyczne wykorzystywane w analizie dynamicznych i uktadéw sterowania
danych oraz ich zastosowanie w obszarze zarzgdzania Sprzezenie zwrotne w uktadach liniowych
6. Metodologia projektowania cieci neuronowych i nieliniowych
CE i systemow rozmytych w automatyce . Przykladowe sformutowania zadan sterowania
8 (- 7. Modelowanie systemoéw wytwarzania z dodatkowymi optymalnego
- o ograniczeniami technologicznymi . Omowi¢ narzedzia 1 metody rozwigzywania
© 8 8. Ewolucyjne poszukiwanie rozwigzan na ogolnym tle zadania sterowania optymalnego.
c wn metod sztucznej inteligencji
9.. (@) 9. Narzedzia i metody wspomagajace prowadzenia obliczen
% =) inzynierskich oraz projektowanie typu CAD/CAM
= — 10. Metodologia wdrazania oraz uzytkowania systemow klasy
w - ERP oraz CRP

11.Proces uczenia sieci heuronowej oraz neuronowo-rozmytej
modelujacej obiekt dynamiczny

12.Algorytmy  analizy  danych
statystyczne

oraz  wnioskowanie
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SPECJALNOSC STJ];(I%W SS’IFFI?];I (];:VNV ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
1. Cechy i realizacja transakcji w rozproszonych bazach | 1. Komputerowe modelowanie wielkosci
(ART) danych _ ) losowych o
Technologie informacyjne 2. Me_todywspomaganla decyzji w systemach ekspertowyc,h. . POFle]SCIe pa.r.ametrycz’ne i nieparametryczne
w systemach automatyki 3. leg!(tgwy model danych - podsta\yowe wlasnosci W identyfikacji systeméw
i roznice w stosunku do modelu relacyjnego, przyktady | 3. Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
zastosowan . Optymalizacja globalna — cele i metody
r S 4. Rola i metody diagnostyki w systemach przemystowych (techniki) optymalizacji
c E 5. Algorytmy wspomagania decyzji . Postacie normalne odwzorowan, uktadow
e o 6. Algorytmy ewolucyjne — definicja, zastosowania i metody dynamicznych i uktadoéw sterowania
g o pokrewne . Sprzgzenie zwrotne w uktadach liniowych
o m 7. Rozmyte algorytmy sterowania i nieliniowych
o o 8. Problemy  zarzadzania  zasobami w  systemach | 7. Przykladowe sformutowania zadan sterowania
I > informatycznych optymalnego
5 L 9. Metody  sterowania  produkcjg, magazynowaniem | 8. Oméwi¢ narzedzia i metody rozwigzywania
— i transportem zadania sterowania optymalnego.

10. Rodzaje i budowa sieci przemystowych
11. Protokoly w sieciach przemystowych
12. Narzgdzia programowania systemow mobilnych
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SPECJALNOSC STJ;IF;')W SS'I?I?I;I ngv ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
1. Algorytmy rozdzialu zasoboéw, réwnowazenia obcigzen, | 1. Komputerowe modelowanie wielkosci
(ASI) szer_egowania, migracj_i, repl_ika(;ji losowych _
Systemy informatyczne 2. Obliczenia ewolucyjne i ich wlasno$ci. Obszary | 2. Podej$cie parametryczne i hieparametryczne
zastosowan w identyfikacji systemow
W automatyce 3. Modele kolejkowe i ich wlasnosci . Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
4. Metody dekompozycji i koordynacji zlozonych zadan | 4. Optymalizacja globalna — cele i metody
identyfikacji i sterowania (techniki) optymalizacji
5. Metody identyfikacji obiektow dynamicznych, | 5. Postacie normalne odwzorowan, uktadéw
niestandardowych  regulatorow  oraz  doboru ich dynamicznych i uktadow sterowania
© parametréw Sprzezenie zwrotne w uktadach liniowych
f<D) E 6. Zadania planowania dziatan i ruchu dla réznych klas i nieliniowych
- o robotow . Przykladowe sformutowania zadan sterowania
E 8 7. Obliczenia neuronowe i ich zastosowania optymalnego
- wn 8. Metody stosowane w diagnostyce procesow . Omowi¢ narzedzia 1 metody rozwigzywania
o @) 9. Algorytmy ewolucyjne w zadaniach optymalizacji zadania sterowania optymalnego.
o (@) wieloekstremalnej
S —_ 10. Weryfikacja dziatania uktadu regulacji droga symulacji
D) - komputerowej, dobor regulatora i jego parametrow

11.Zastosowanie

sieci neuronowych — w  procesie
modelowania, sterowania, rozpoznawania i optymalizacji

12.Karty kontrolne
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Y TYP STOPIEN 5
SPECJALNOSC STUDIOWSTUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(AUR) 1. Kryteria jakosci sterowania, zasady doboru regulatorow . Komputerowe modelowanie wielkosci
Systemy automatyki i 2. §terowniki swobodnie programowalne — programowanie Iosovyth o
robotyki i obstuga . Podejscie parametryczne i nieparametryczne
3. Komputerowe sieci przemystowe —  konfiguracja w identyfikacji systemow
i wykorzystanie . Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
4. Podstawowe zadania robotyki dla manipulatorow | 4. Optymalizacja globalna — cele i metody
i robotow mobilnych (techniki) optymalizacji
5. Algorytmy przetwarzania obrazOw oraz sygnatow | 5. Postacie normalne odwzorowan, uktadow
i badanie ich wlasnosci dynamicznych i uktadéw sterowania
C_U 6. Diagnostyka procesow — karty kontrolne i systemy | 6. Sprzgzenie zwrotne w uktadach liniowych
(<B) c decyzyjne i nieliniowych
E o 7. Projektowanie systemow diagnostycznych — typowe | 7. Przyktadowe sformutowania zadan sterowania
e 8 elementy optymalnego
c w 8. Programowanie obiektowe — koncepcja i metodologia . Omowi¢ narzedzia i metody rozwigzywania
2 o 9. Technologia budowy  programéw  zorientowanych zadania sterowania optymalnego.
(&) ?’ obicktowo w jezykach Java i C#
_,CE — 10. Harmonogramowanie zadan produkcyjnych — algorytmy
) i ich wlasnosci

11. Projektowanie i

implementacja algorytmow
heurystycznych dla ztozonych systeméw produkcyjnych

12. Projektowanie oraz synteza systemow automatyki—

koncepcja oraz zasady
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5 - TYP STOPIEN 5
SPECJALNOSC STUDIOWSTUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(ARE) 1. Robotic programing frameworks - distributed system | 1. Computer modeling of random variables
Embedded Robotics design 2. Parametric and non-parametric approach to
2. Formalisms for modeling Discrete Event Systems system identification
3. Event-driven control. Concept, problems, application | 3. Tasks and methods of nonlinear optimization
examples 4. Global optimization - goals and methods
4. Programming environments, debugging tools and (techniques) optimization
techniques used for embedded systems 5. Normal forms of representations of dynamic
(4o 5. Enumerate and describe microcontroller resources and systems and control systems
2 — their significance for embedded applications 6. The feedback in linear and nonlinear systems
- c . et . . .
o o 6. Methods for mobile robot localization and mapping 7. Sample wording of optimal control tasks
© o 7. Present two selected methods of motion planning usable in | 8. Discuss the tools and methods of solving the
c m low and high dimensional state spaces problem of optimal control.
2 o 8. Design issues unigue to socially interactive robots
Q [a)) 9. Probabilistic knowledge representation and methods for
..CE - 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 controllers through automatic code generation.
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% - TYP STOPIEN 5
SPECJALNOSC STUDIOWISTUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(ASU) 1. Struktury systemow sterowania, urzadzenia pomiarowe, | 1. {(omput;rowe modelowanie wielkosci
: sterujace oraz wykonawcze osowycl
Systemy mfprmatycznew 2. Uktady regulacji z regulatorem PID — zasady doboru | 2. Podejécie parametryczne i hieparametryczne
automatyce i robotyce nastaw w identyfikacji systemow
3. Projektowanie algorytmow sterowania robotow 3. Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
4. Roboty manipulacyjne i mobilne — zadania i ich | 4. Optymalizacja globalna — cele i metody
rozwigzania (techniki) optymalizacji
D < 5. Roboty przemystowe — oprogramowanie do obstugi | 5. Postacie normalne odwzorowan, ukladéw
E " — manipulatoréw dynamicznych i uktadéw sterowania
© c 6. Modelowanie obiektowe przy uzyciu jezyka UML 6. Sprzezenie zwrotne w uktadach liniowych
- % 7. Zarzadzania projektami programistycznymi — strukturalne i nieliniowych
9, = metody analizy i projektowania 7. Przyktadowe sformutowania zadan sterowania
% w 8. Algorytmy przetwarzania obrazow i sygnalow cyfrowych, optymalnego
— o kryteria oceny 8. Omowi¢ narzedzia i metody rozwigzywania
$ C.D 9. Diagnostyka procesow — Karty kontrolne i systemy zadania sterowania optymalnego.
'2 — decyzyjne

10. Sieci neuronowe i systemy rozmyte w automatyce
11.Uczenie sieci neuronowej oraz nheuronowo-rozmytej —

projektowanie neurosterownikow

12. Algorytmy rozwiazywania zadan optymalizacji dyskretnej

1 zakres ich stosowalnosci
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% - TYP STOPIEN ,
SPECJALNOSC STUDIOWISTUDIOW ZAGADNIENIA SPECJALNOSCIOWE ZAGADNIENIA KIERUNKOWE
(AUN) @ 1. Qpisy dliniovlv.ych cztoné6w dynamicznych, stabilnos¢ | 1. {(omput;rowe modelowanie wielkosci
. i metody analizy 0SOWYC
SyStem¥ automatyki i E f4s; 2. Kryteria jakoSci sterowania, zasady doboru regulatorow . Podejscie parametryczne i nieparametryczne
robotyki © E 3. Dyskretne sterowanie procesami ciggtymi w identyfikacji systemow
g o 4. Komputerowe sieci przemystowe —  konfiguracja | 3. Zadania i metody optymalizacji nieliniowej
r— ) i wykorzystanie . Optymalizacja globalna — cele i metody
% "(7; 5. Systemy operacyjne czasu rzeczywistego — interfejsy (techniki) optymalizacji
47 o i protokoty komunikacji . Postacie normalne odwzorowan, uktadow
lab) )] 6. Zasady tworzenia aplikacji w $rodowisku systemu dynamicznych i uktadow sterowania
'2 A operacyjnego czasu rzeczywistego . Sprzgzenie zwrotne w uktadach liniowych
— 7. Podstawowe zadania robotyki dla manipulatorow i nieliniowych

8.

9.

i robotow mobilnych
Problemy i algorytmy przetwarzania obrazéw i sygnatow
Systemy decyzyjne w diagnostyce procesow

10. Programowanie obicktowe w jezykach Javai C#
11. Harmonogramowanie zadan produkcyjnych — podstawowe

algorytmy i ich ocena

12. Algorytmy heurystyczne w optymalizacji produkcji

. Przyktadowe sformutowania zadan sterowania

optymalnego

. Omoéwi¢ narzgdzia i metody rozwigzywania

zadania sterowania optymalnego.




