TEMATY EGZAMINACYJNE EGZAMINU DYPLOMOWEGO MAGISTERSKIEGO DLA
MAKROKIERUNKU INFORMATYKA, AUTOMATYKA | ROBOTYKA, ELEKTRONIKA | TELE-
KOMUNIKACJA, SPECJALNOSC AUTOMATYKA

Uwaga: Komisja me wybier& dowolne pytania w pierwszej grupy, natomiast zogrdrugiej —
po zapoznaniu iz lista przedmiotéw zaliczonych przez dyplomanta.

Czes$é¢ pierwsza

Zadanie programowania liniowego (mieszanego, caticdiazbowego). Podstawowe metody
rozwigzywania dyskretnych problemow decyzyjnych (progresasie dynamiczne, schemat
metody podziatu i oszacowametody heurystyczne).

Modele sieci przeptywowych. Podstawowe typy Zadgtymalizacji przeptywu w sieciach.
Wiasciwosci tych modeli w zastosowaniu do rozaywania dyskretnych probleméw decyzyj-
nych. Przyktadowe zagadnienia modelowane w postaci przeptywowych.

Zagadnienie projektowania prostychagtych i dyskretnych w czasie uktadéw regulacji. rSfo
mutowanie zadania projektowania uktadu gvahia. Szeregowa korekcja charakterystydstz-
tliwosciowych.

Pogcie sterowalngci i obserwowalnéci uktadéw dynamicznych. Projektowanie uktadow ste-
rowania liniowymi obiektami metadprzesuwania biegundéw i z wykorzystaniem observaator
stanu.

Sposoby opisu liniowych agtych uktadow dynamicznych; rownania stanu, tramangje, cha-
rakterystyki czstotliwosciowe, odpowiedzi skokowe.

Sterowanie w uktadzie ze sp#eniem zwrotnym: dokladié, stabilng¢ i odpornéé na zakio-
cenia.

System operacyjny i jego funkcje. Architektura sysbéw operacyjnych monolitycznych
i opartych na mikrejdrze.

Procesy wspotbime: definicja procesu i atku, algorytmy szeregowania, nagzia komunika-
cji i synchronizacji zada zakleszczenia.

Sieci biurowe i przemystowe: protokoty warstwy bmiej , warstwa aplikacyjna.
Programowany sterownik logicznyzyki programowania.

Architektura mikrokomputeréw jednouktadowych. Padsdwe parametry. System przefwa
Typowe uktady wecia - wyjcia.

Specyfika i zasady tworzenia oprogramowania miknogoterow wbudowanych.
Programowanie obiektowe: podstawowe cechy modelektdwvych i ich implementacja
w jezykach proceduralnych (Pascal lub C) oraz obiekthw({C++).

Dynamika manipulatorow. Podeje i Newtona-Eulera do budowy modelu dynamiki itabo
Uwzglednienie tarcia w tym modelu. Poréwnanie z péciem Lagrange'a.

Hierarchiczne struktury sterowania i podejmowareay@ji w ztazonym systemie. Koordynacja
iteracyjna i koordynacja periodyczna.

Symulacja ztaonych systeméw. Podstawowe cele i elementy kompwigranalizy sterowania.
Struktura warstwowa sterowania procesami przemygioww ujeciu funkcjonalnym jak

i sprztowym.

Sterowanie z wykorzystaniem pomiaru zakidcenfeed(forward), regulacja dwugtlowa

Z czxsciowym odsprzganiem.

Zasada dziatania algorytmu regulacji predykcyjn®]®(Dynamic Matrix Control).



— Modele cyklu opracowania oprogramowania: fazy Kjgorogramistycznego, ich cele i rezul-
taty.

— Strukturalne metody opracowania oprogramowania:omg§stanie grafow przeptywu danych,
modeli automatowych i grafow struktury programu.

Czes¢é druga

— Dokladnag¢ maszynowa, uwarunkowanie zadania obliczeniowetgdjlsas¢ algorytmu nume-
rycznego.

— Algorytmy rozwihzywania uktadu réwnaliniowych oraz odwracania macierzy.

— Podstawowe klasy algorytmow wyznaczania r@zania uktadéw réwnarézniczkowych zwy-
czajnych.

— Na czym polega i co obejmuje nawigacja robotow aomaicznych?

— Omowi i porowna podstawowe podgjia do problemu programowania i sterowania robotow
mobilnych.

— Porown& reguk tancuchowy z propagag zwrotra i omowi ich zastosowanie do sieci neuro-
nowych.

— Omodwi¢ zastosowanie sieci neuronowych do prognozowarmigegbw czasowych.

— Omodwi¢ zastosowanie sieci Hopfielda do optymalizacji kamaborycznej.

— Pod& przyktady i omowt zastosowania liniowych modeli predykcyjnych.

— Typy uradzen stuzacych do 4czenia sieci - poréwnanie.

— Metody rozpowszechniania informacji o konfigurasgci pomedzy routerami.

— Porownanie trzech wybranych technologii sieciowych.

— Metody wnioskowania - ogélne zasady, stosowan¢esfiea

— Heurystyki w przeszukiwaniu, grach i planowaniu.

— Warunki konieczne i dostateczne optymabid i Il rzedu dla cagtych zada optymalizacji bez
ograniczé i z ograniczeniami. Wediwo$¢ rozwiagzan zada optymalizacii.

— Aproksymacje kwadratowe, metody rozawywania zada optymalizacji konstruagce modele
kwadratowe funkcji wielu zmiennych (metody Newtoaasi-newtonowskie, metody kierun-
kow sprzzzonych).

— Optymalizacja dynamiczna, zasada maksimum, wartrtakswersalnei, gradientowe metody
rozwiazywania w przestrzeni stanow.

— Zagadnienia optymalizacji wielokryterialnej. Rozawania sprawne, ihe podejcia do ich
znajdowania.

— Pogkcia stabilngci uktadéw dynamicznych (stabilé@ ograniczone wégie - ograniczone wyj-
scie, stabilné¢ w sensie Lapunowa). Warunki stabdobdla uktadéw cigtych i dyskretnych w
czasie. Niezawodna stabikio Absolutna stabiln& i warunki g zapewniajce.

— Typowe zagadnienia sterowania optymalnego (czaspy@ine, liniowo-kwadratowe, Bolzy).
Najwazniejsze metody ich rozwzywania (programowanie dynamiczne, zasada maksimum)
Post& rozwiazania dla dwu pierwszych zagadiie



