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Automatyka i Robotyka (I stopien, rdzen)
Przyktadowe pytania egzaminacyjne

Omow model w przestrzeni stanu liniowego obiektu dynamicznego. Podaj definicje oraz
kryteria stabilnos$ci takich obiektow.

Scharakteryzuj gtowne zalozenia metody korekcji liniowych uktadow dynamicznych ze
sprzgzeniem zwrotnym w oparciu o charakterystyki czgstotliwosciowe. Omow role
cztonu catkujacego w korektorze (regulatorze).

Scharakteryzuj dwa podstawowe zadania realizowane w uktadach sterowania
automatycznego (regulacji) — zadanie przestawiania oraz zadanie nadgzania.

Omow podstawowe modele liniowych obiektéw dynamicznych: modele wejsciowo-
wyjsciowe oraz modele w przestrzeni stanu. Przedstaw zwigzki migdzy takimi modelami.
Podaj definicj¢ oraz przynajmniej dwa kryteria sterowalnosci i obserwowalnoS$ci
liniowych obiektéw dynamicznych. Omow synteze obserwatora stanu.

Omow architekture von Neumana i architekture harwardzka. Poréwnaj architektury
procesorow z serii x86 i mikrokontrolerow.

Omoéw zasady komunikacji rownoleglej 1 szeregowej oraz ich wspomaganie sprzetowe.
Omow zasady tworzenia modeli matematycznych obiektow rzeczywistych. Przedstaw
sktadniki opisu nieformalnego i formalnego b¢dace podstawa modelowania oraz omow
poziomy wiernosci modeli.

Wymien dyskretne modele i wlasnosci liniowych uktadéw dynamicznych. Podaj
definicje i przedstaw zastosowania transformaty Z.

Omow twierdzenie o probkowaniu 1 jego zastosowanie w uktadach sterowania.

Omow zasady projektowania uktadéw cyfrowych.

Zdefiniuj pojecie zmiennych stanu oraz zmienne opisowe modelu matematycznego.
Omow metody badania stabilnos$ci liniowych uktadow (ciagtych/dyskretnych).

Omow zasade komputerowej symulacji procesoOw cigghych.

Omow budowe programowalnych sterownikow logicznych 1 wskaz typowe moduty, z
ktérych sie one sktadaja.

Scharakteryzuj jezyki programowania sterownikow logicznych oraz systemy SCADA,
stuzace do nadrzednego sterowania i gromadzenia danych.

Scharakteryzuj metody i Srodki wspomagajgce uruchamianie i testowanie uktadow
mikroprocesorowych.

Przedstaw zasady modelowania uktadéw przy uzyciu pakietu MATLAB.

Na czym polega praca sterownika w czasie rzeczywistym i jakie sg techniki jej realizacji?

Omow magistrale oraz architektury stosowane w modutowych komputerach sterujacych.



