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Lista zagadnien na egzamin dyplomowy

Kierunek studiow: Automatyka i Robotyka Stopien studiow: drugi
Specjalnosé: Inteligentne Systemy Automatyki
Nr | Zagadnienie

Kaskadowy uktad regulacji potozenia, predkosci i pradu napedu elektrycznego- wptyw ograniczen sygnatéw

1 wyjsciowych. [Napedy w procesach, maszynach, urzadzeniach i robotach]

5 Sterowanie napieciowe silnika pradu statego za pomocg przeksztattnika impulsowego - praca silnikowa i
generatorowa. [Napedy w procesach, maszynach, urzagdzeniach i robotach]

3 Formutowanie zadania optymalizacji, sposoby uwzgledniania ograniczen. [Metody obliczeniowe
optymalizacji]

4 | Iteracyjne algorytmy optymalizacji. [Metody obliczeniowe optymalizacji]

5 Metoda regresji liniowej - dobor zbioru cech i parametrow regresji. [Metody inteligencji maszynowej w
automatyce]

6 Problem liniowej separowalnosci danych w trakcie klasyfikacji - opis, metody rozwigzania. [Metody
inteligencji maszynowej w automatyce]

2 Ocena jakos¢ klasyfikatora, pojecia czutosci i specyficznosci. [Metody inteligencji maszynowej w
automatyce]

3 Sztuczne sieci neuronowe - obliczenia modelu sieci i tworzenie danych uczacych. [Wirtualne
prototypowanie w automatyzacji procesow]

9 Uchwyty funkcji i obiektow graficznych w Matlabie. [Wirtualne prototypowanie w automatyzacji
procesow]
Projektowanie relacyjnych bazy danych dla systeméw kontrolno-pomiarowych. Omoéwienie relacji: jeden do

10 | jeden, jeden do wielu, wiele do wielu. Operacje wykonywane na bazach danych (SQL) — ang. CRUD.
Gromadzenie i przeszukiwanie danych z systeméw pomiarowych. [Technologie mobilne i chmurowe]

11 Opis danych w JSON i architektura REST. Jednorodny interfejs dla urzadzen kontrolno-pomiarowych oraz
urzadzen mobilnych. [Technologie mobilne i chmurowe]
Rodzaje prac B+R powigzanych z poziomami gotowosci technologicznej (badania podstawowe, badania

12 | przemystowe, prace rozwojowe, prace przedwdrozeniowe). [Pozyskiwanie finansowania na badania
naukowe i dziatalnos¢ badawczo-rozwojow3]
Kryteria wyboru projektu - Cel i adekwatnos¢ problemu naukowego/technologicznego - rezultat projektu,

13 | ryzyko koncepcyjne a operacyjne, nowosc rezultatéw projektu. [Pozyskiwanie finansowania na badania
naukowe i dziatalnos¢ badawczo-rozwojow3]

14 Identyfikacja a sterowanie w uktadzie zamknietym sterowania adaptacyjnego. [Sterowanie adaptacyjne i
odporne]

15 | Niepewnos$¢ modelu a sterowanie odporne. [Sterowanie adaptacyjne i odporne]
Rodzaje wielkosci fizycznych elektrycznych i nieelektrycznych stosowanych w diagnostyce. Metody detekc;ji i

16 lokalizacji uszkodzen z modelem i bez modelu. [Zaawansowane systemy diagnostyki i monitorowania]
Diagnostyka i monitorowanie urzadzen z wykorzystaniem zbioréw danych (modeli nieparametrycznych) -

17 | analiza: czestotliwos$ciowa, czasowo-czestotliwosciowa, czasowo-skalowa, przesuwna analiza
czestotliwosciowa. [Zaawansowane systemy diagnostyki i monitorowania]
Zawansowane metody sterowania (2DOF, predyktor Smith'a, internal model control, model predictive

18 control, sztuczne sieci neuronowe). [Technologie inteligentnego sterowania]

19 | Numeryczne modele obiektéw dynamicznych. [Technologie inteligentnego sterowania]

20 | Architektura autonomicznego sterowania bezzatogowym statkiem powietrznym. [Roboty latajace]

21 | Klasyfikacja bezzatogowych statkéw powietrznych ze wzgledu na wybrane kryterium. [Roboty latajgce]
Budowa i wyposazenie sensoryczne wielowirnikowego bezzatogowego statku powietrznego. [Roboty

22 latajace]
System energooszczednego zarzadzania energig w budynku z wykorzystaniem zasobnikéw energii oraz OZE

23 (tzw. HEMS - Home Energy Management System). [Zarzadzanie energig i sterowanie energooszczedne]

” System energooszczednego zarzgdzania rozdziatem energii w pojezdzie elektrycznym i hybrydowym.

[Zarzadzanie energig i sterowanie energooszczedne]
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Obrazowanie spektralne i spektroskopia laserowa. Zakres widzialny, bliska podczerwien - NIR, $rednia

25 | podczerwien, daleka podczerwien. Funkcja opisujgca linie spektralng. [Systemy wizyjne i spektralne w
automatyzacji]

26 Klasyfikatory kaskadowe haaro-podobne: przeznaczenie, zasada dziatania, cechy haaro-podobne, obliczenia
z integral image, procedura ,uczenia” wtasnego detektora. [Systemy wizyjne i spektralne w automatyzacji]

57 Wykorzystanie biblioteki PLCopen Motion Control - proste przyktady uzycia. [Wybrane zastosowania
sterownikéw programowalnych]

)8 Modelowanie dyskretne ciggtych obiektéw sterowania. [Wybrane zastosowania sterownikow
programowalnych]

29 Nowoczesne technologie we wspomaganiu komunikacji cztowieka z komputerem (m.in. polecenia gtosowe,
gesty). Protokoty M2M. [Projektowanie zaawansowanych interfejséw HMI i M2M]
Interfejs uzytkownika zgodny ze wzorcem architektonicznym Model-View-Presenter (MVP). [Projektowanie

30 . . .
zaawansowanych interfejsow HMI i M2M]
Czym jest wtasno$é intelektualna? Co to jest wtasnos$é intelektualna i dlaczego nalezy jg chroni¢. Rodzaje

31 ochrony witasnosci intelektualnej powstatej wyniku prac B+R (patenty, wzory przemystowe, wzory uzytkowe,
know-how, prawo autorskie). Podstawa prawna ochrony przemystowej. Wtasciciel praw majatkowych.
[Ochrona wtasnosci intelektualnej powstatej w wyniku prac B+R]
Wymogi dotyczace zdolnosci patentowej. Planowanie ochrony wtasnosci intelektualnej w trakcie realizacji

32 | prac B+R. Ochrona przed ujawnieniem istoty rozwigzania. Zastrzezenia patentowe a zakres ochrony.
[Ochrona wtasnosci intelektualnej powstatej w wyniku prac B+R]

33 Cyfrowy pomiar potozenia i predkosci obrotowej, wady i zalety stosowanych metod. [Inteligentne systemy
pomiaru i sterowania]

34 Uczenie przez wzmocnienie (RL), jako jedna z metod uczenia maszynowego w zastosowaniu do sterowania
uktadem o zmiennych parametrach mechanicznych. [Inteligentne systemy pomiaru i sterowanial

35 | Detekcja uszkodzen metodg analizy sygnatéw. [Systemy sterowania tolerujgce uszkodzenia]

36 | Detekcja uszkodzen z modelem procesu. [Systemy sterowania tolerujace uszkodzenia]

37 | Metody identyfikacji obiektow nieliniowych. [Zaawansowane metody identyfikacji systeméw automatyki]

38 Metody identyfikacji obiektow wielowymiarowych. [Zaawansowane metody identyfikacji systemoéw
automatyki]

39 Pomiar bardzo matych przesuniec i predkosci. [Precyzyjne sterowanie ruchem uktadéw
elektromechanicznych]

40 Statyczne i dynamiczne modele tarcia, identyfikacja i kompensacja tarcia. [Precyzyjne sterowanie ruchem

uktadéw elektromechanicznych]




