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1. Matematyczne metody optymalizacji

a) Techniczne i ekonomiczne aspekty optymalizacji, optymalizacja z ograniczeniami i bez ograniczen.
b) Analityczne i numeryczne metody wyznaczania ekstremum funkcji celu.

¢) Metoda Lagrange’a, warunki Kuhna-Tuckera.

d) Programowanie liniowe i nieliniowe.

2. Podstawy modelowania systemow
a) Ogolny podzial modeli systemow, przyktady.
b) Modele systemow dynamicznych: podziat, sposob opisu, charakterystyki, rzad modelu.

¢) Matematyczne modele systemow nieliniowych: rownania roézniczkowe, modele zmiennych stanu,
systemy ciagte, systemy dyskretne, modele autonomiczne i nieautonomiczne.

d) Chaos w systemach nieliniowych: charakterystyczne cechy deterministycznych uktadow chaotycznych,
przyktady.

3. Teoria sterowania

a) Sterowalnos$¢ i obserwowalnos¢ systemu dynamicznego.

b) Metoda najmniejszych kwadratéw oraz najwickszej wiarygodnosci — zastosowania.
c) Sterowanie optymalne — cele i metody.

d) Sterowanie ekstremalne — cele i metody.

4. Identyfikacja obiektow sterowania

a) ldentyfikacja modeli statycznych i dynamicznych.

b) Identyfikacja modeli parametrycznych i nieparametrycznych.
c) Identyfikacja modeli obiektéw ze sprzezeniem zwrotnym.

d) Weryfikacja wynikow identyfikacji modeli.

5. Automatyka napedu elektrycznego —zagadnienia wybrane

a) Podobienstwa metody polowo-zorientowanej dla silnika indukcyjnego i PMSM.

b) Podobienstwa metody sterowania DTC dla silnika indukcyjnego i PMSM.

c) Charakterystyka podstawowych rodzajow estymatorow zmiennych stanu silnikow pradu przemiennego.

d) Roznice pomiedzy sterowaniem odpornym, a adaptacyjnym. Charakterystyka podstawowych rodzajow
sterowania adaptacyjnego.

6. Mikroprocesorowe przetworniki pomiarowe

a) Wiasciwosci blokow funkcjonalnych inteligentnych przetwornikow pomiarowych.
b) Klasyfikacja inteligentnych przetwornikow pomiarowych.

c) Przyktady zastosowan przetwornikoéw inteligentnych.



7. Procesory sygnalowe w automatyce przemystowej.
a) Definicja i budowa typowego procesora sygnatowego (réznice migdzy typowym mikrokontrolerem,
a DSP, architektura, typowe uklady wewnetrzne).

b) Przetwarzanie stato- i zmiennoprzecinkowe — sposob zapisu, normalizacja liczby
zmiennoprzecinkowej, staloprzecinkowe formaty Q.

c) Rola emulatoréw i symulatoréw w programowaniu DSP, standard JTAG.
d) Zastosowanie procesorow sygnatowych w filtracji cyfrowe;.

8. Zastosowanie sztucznej inteligencji w sterowaniu i diagnostyce:

a) Struktury sieci neuronowych stosowanych w sterowaniu i diagnostyce — rodzaje, cechy
charakterystyczne.

b) Neuronowe regulatory obiektow dynamicznych — przeglad rozwigzan.
c) Systemy rozmyte Mamdaniego i TSK — rdznice.
d) Adaptacyjne regulatory rozmyte — budowa i zastosowania.

9. Roboty w procesach przemystowych.
a) Struktura funkcjonalna robota przemystowego.
b) Uktady sensoryczne i efektory robotow przemystowych.

¢) Wymagania stawiane robotom przemystowym (kinematyczne, dynamiczne, doktadnosciowe,
ekonomiczne). Parametry charakteryzujace roboty przemystowe.

d) Metody programowania robotow przemystowych.

10. Programowanie obiektowe
a) Podstawowe pojecia w programowaniu obiektowym: obiekt i typ obiektowy.

b) Cechy programowania obiektowego w poréwnaniu z innymi metodami programowania (paradygmaty
programowania obiektowego, elementy jezyka obiektowego (na przyktadzie C++: sktadnia,
semantyka, typy danych, biblioteki standardowe).

c) Podstawowe pojecia zwigzane z programowaniem obiektowym: abstrakcja, hermetyzacja,
dziedziczenie, polimorfizm.

11. Energoelektronika w automatyce przemystowej

a) Prostowniki sterowane w zautomatyzowanych uktadach napedowych pradu statego.
b) Sterowniki pradu stalego w uktadach napedowych pojazdow.

c) Falowniki napiecia w uktadach zautomatyzowanych napedow pradu przemiennego.
d) Zastosowanie falownikow jako filtrow i prostownikow aktywnych.

12. Bezprzewodowe systemy sterowania i kontroli
a) Podstawowe cechy komunikacji bezprzewodowej realizowanej za pomoca radiomodemow.

b) Zastosowania technik cyfrowej transmisji danych do sterowania i kontroli urzadzen przemystowych
(GSM, Bluetooth i inne).

c) Wykorzystanie sieci Ethernet i Wi-Fi w automatyce przemystowe;j.
d) Podstawowe cechy technologii RFID.

13. Komputerowe systemy sterowania pomiarami

a) Zintegrowane srodowiska programowe w systemach pomiarowych — charakterystyka i porownanie.
b) Budowa i programowanie kart pomiarowych

c) Interfejsy szeregowe we wspotczesnych systemach pomiarowych.

d) Modulowe systemy pomiarowe.



14. Komputerowo wspomagane modelowanie i projektowanie ukladéw sterowania

a) Podstawowe pojecia: symulacja, co-symulacja, symulacja typu HIL.

b) Zagadnienie szybkiego prototypowania (ang. rapid prototyping)

c) Przyktady systemow i metod projektowania wykorzystywanych w uktadach typu rapid prototyping.
d) ldea zarzadzania projektem.

15. Mikromaszyny elektryczne dla automatyki przemysltowej

a) Silnik bezszczotkowy pradu stalego: budowa, uktad zasilania, zasada dziatania, charakterystyki
ruchowe, zastosowania.

b) Silnik reluktancyjny synchroniczny: budowa, istota powstawania momentu reluktancyjnego, rozruch,
zastosowania.

¢) Silnik synchroniczny z magnesami trwatymi: budowa, zasada dziatania, rozruch, zastosowania.



