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Zagadnienia na egzamin magisterski z automatyki i robotyki

Systemy nadzorujgce SCADA (przeznaczenie, struktura, funkcje, pozyskiwanie i przechowywanie
danych)

Magistrale komunikacyjne w systemach automatyki i systemach zrobotyzowanych

Roboty przemystowe — budowa, przyczyny stosowania, parametry, kinematyka

Robotyzacja proceséw wytwarzania (spawania i zgrzewania, montazu, sortowania, pakowania
i paletyzacji)

Systemy bezpieczenstwa na stanowiskach zrobotyzowanych

Analiza i rozpoznawanie obrazdw — metody wykrywania cech charakterystycznych obrazéw oraz
identyfikacja tresci obrazu na ich podstawie

Kinematyka robotéw mobilnych

Autonomiczny robot mobilny — algorytmy mapowania terenu, lokalizacji robota na mapie i planowania
Sciezki lokalnej i globalnej

Maszyny sterowane numerycznie — budowa uktadéw sterowania i konstrukcje mechaniczne

Btedy odtwarzania trajektorii ruchu w maszynach sterowanych numerycznie i metody ich kompensacji
Modele matematyczne uktadow dynamicznych (ciggtych i dyskretnych, rownania stanu, transmitancja,
charakterystyki czestotliwosciowe, odpowiedz skokowa)

Liniowe uktfady regulacji (ciggte i dyskretne, stabilno$é, metody projektowania)

Analiza uktaddéw nieliniowych

Projektowanie nieliniowych uktaddéw sterowania

Identyfikacja modeli parametrycznych obiektéw dynamicznych

Sterowanie adaptacyjne z modelem odniesienia (MRAS) — struktura, podstawowe zatozenia i wtasnosci
Metody autostrojenia regulatorow w petli otwartej i zamknietej

Sterowanie z harmonogramowaniem wzmochienia (gain-scheduling) — struktura, podstawowe zatozenia
i wiasnosci

Zastosowanie reguty MIT w sterowaniu adaptacyjnym

Metody optymalizacji (statyczna, dynamiczna)

Klasy sieci neuronowych

Metody uczenia sztucznych sieci neuronowych

Logika rozmyta w sterowaniu i regulacji

Architektura systemdw operacyjnych czasu rzeczywistego

Mechanizmy komunikacji miedzyprocesowej w systemach czasu rzeczywistego

Metodyka projektowania systeméw mikroprocesorowych w strukturach programowalnych

Problemy projektowe zwigzane z wystepowaniem wyscigéw, hazardu i efektu metastabilnosci
Struktury programowalne — budowa i zasoby sprzetowe wymagane do implementacji systemow
kontrolno-pomiarowych

Procesory sygnatowe — architektura, system przerwan, kanaty DMA, organizacja pamieci, uktady
peryferyjne

Btedy dynamiczne (miary bfedu dynamicznego, ocena jakosci przetwornikow pod wzgledem
dynamicznym)
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