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Pytania na egzamin dyplomowy na
kierunku ,,Automatyka i Robotyka”
studia stacjonarne i niestacjonarne Il

stopnia

(Dariusz Janecki)

Probkowanie 1 kwantyzacja. Dobor czestotliwosci probkowania. Twierdzenie Shanona.

Na czym polega zjawisko aliasingu i sposoby jego eliminacji?

Na czym polega zjawisko przecieku w analizie widmowej i metody jego ograniczenia?
Metody filtracji sygnatéw dyskretnych wykorzystujacych DFT.

Metoda projektowania algorytméw filtracji o skonczonej odpowiedzi impulsowej.

Metoda projektowania algorytmow filtracji o nieskonczonej odpowiedzi impulsowe;.
Transformata Z, charakterystyki czgstotliwosciowe uktadow dyskretnych, warunki stabilno$ci
uktadow dyskretnych.

Elementy zadania optymalizacji. Przyktad zastosowania do syntezy parametréw regulatora.
Zadanie programowania liniowego. Podaj przyktad.

Sformutowanie problemu i metody optymalizacji dynamiczne;.

Obserwatory stanu. Budowa i zastosowanie.

Wymien réznice migdzy identyfikacja on-line a off-line.

Wymien etapy procesu identyfikacji.

Identyfikacja metoda ,,czarnej skrzynki”.

Omow 1 narysuj schemat metody identytikacji ,,output error”.

Wymien rodzaje stosowanych sygnatow pobudzajacych w procesie identyfikacji.

Wymien typowe urzadzenia peryferyjne w mikrokontrolerach.

System dwojkowy i heksadecymalny. Zapisz wybrang liczbe w systemie heksadecymalnym.
Funkcje jednostki arytmetyczno logicznej w mikroprocesorach.

Struktury danych: stos, sterta, bufor FIFO.

Definicje stabilno$ci systemow.

Parametry przetwornikéw AC 1 CA.

Metody elektryczne pomiardw temperatury.

Czujniki przemieszczen liniowych i katowych.

Pomiary tensometryczne. Wady 1 zalety uktadéw zasilanych pradem statym i uktadoéw z falg
nosna.

Uktad integratora zbudowany ze wzmacniacza operacyjnego. WyprowadZ wzor na
transmitancj¢ uktadu.

Struktura cyfrowego uktadu regulacji.

Omowic strukture 1 sposob dziatania serwonapedu hydraulicznego 1 pneumatycznego.
Zasada generowania i zastosowanie sygnatow PWM. Jakie sg zalety stosowania uktadow z
wyj$ciem PWM?

Stabilnos¢ uktadéw liniowych analogowych i cyfrowych.

Uktad samostrojenia regulatorow PID za pomocg sterowania przekaznikowego.
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Na czym polega zjawisko ,,wind-up” i sposoby jego eliminacji?

Zasady stosowania robotéw w systemach przemystowych.

Podstawowe struktury manipulatoréw 1 ich ruchliwos¢.

Analiza kinematyki manipulatora z wykorzystaniem macierzy przeksztatcenia jednorodnego.
Proste i odwrotne zadanie kinematyki i ich wykorzystanie w sterowaniu robotem.

Metody planowania trajektorii manipulatora robota.

Rodzaje napeddéw stosowanych w serwomechanizmach. Budowa bezszczotkowych silnikow
pradu statego (BLDC).



