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Lista zagadnien na egzamin dyplomowy

Kierunek studiow: Automatyka i Robotyka Stopien studidw: drugi
Specjalnosé: Systemy Inteligentne
Nr Zagadnienie
1 Kaskadowy ukfad regulacji potozenia, predkosci i pradu napedu elektrycznego - wptyw ograniczen sygnatéw
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, urzadzeniach i robotach]
3 Sterowanie wektorowe silnikiem synchronicznym z magnesami trwatymi. [Napedy w procesach, maszynach,
urzadzeniach i robotach]
4 | Filtr Kalmana - przeznaczenie i zasada dziatania. [Teoria sterowania]
5 | Badanie stabilnosci modeli nieliniowych. [Teoria sterowania]
6 | Iteracyjne metody minimalizacji funkcji wielu zmiennych. [Metody obliczeniowe optymalizacji]
7 Sposoby uwzgledniania ograniczen w zadaniach programowania dynamicznego. [Metody obliczeniowe
optymalizacji]
8 | Sterowanie optymalne w ukfadach regulacji. [Metody obliczeniowe optymalizacji]
9 | Metoda regresji liniowej - dobér zbioru cech i parametrow regresji. [Metody inteligencji maszynowej]
10 Problem liniowej separowalnosci danych w trakcie klasyfikacji - opis, metody rozwigzania. [Metody
inteligencji maszynowej]
11 | Ocena jakos¢ klasyfikatora, pojecia czutosci i specyficznosci. [Metody inteligencji maszynowej]
12 | Cechy robotéw kooperacyjnych. [Programowanie robotéw przemystowych]
13 Zaawansowane funkcje systeméw programowania robotéw off line. [Programowanie robotow
przemystowych]
14 System energooszczednego zarzgdzania energig w budynku z wykorzystaniem zasobnikéw energii oraz OZE
(tzw. HEMS - Home Energy Management System). [Zarzadzanie energig i sterowanie energooszczedne]
15 System energooszczednego zarzgdzania rozdziatem energii w pojezdzie elektrycznym i hybrydowym.
[Zarzadzanie energig i sterowanie energooszczedne]
System zarzadzania energig baterii - BMS (battery management system). [Zarzadzanie energig i sterowanie
16 energooszczedne]
Wykorzystanie biblioteki PLCopen Motion Control - proste przyktady uzycia. [Wybrane zastosowania
17 sterownikéw programowalnych]
Modelowanie dyskretne ciggtych obiektow sterowania. [Wybrane zastosowania sterownikow
18 programowalnych]
Nowoczesne technologie we wspomaganiu komunikacji cztowieka z komputerem (m.in. polecenia gtosowe,
19 gesty). Protokoty M2M. [Projektowanie zaawansowanych interfejsow HMI i M2M]
Interfejs uzytkownika zgodny ze wzorcem architektonicznym Model-View-Presenter (MVP). [Projektowanie
20 . . . .
zaawansowanych interfejséw HMI i M2M]
21 | Przestrzenie barw. [Systemy wizyjne]
Liniowe i nieliniowe filtry obrazu. Metody morfologii matematycznej w przetwarzaniu obrazéw binarnych
22 oraz tonalnych. [Systemy wizyjne]
Zasada dziatania wybranego algorytmu detekcji, deskrypcji i dopasowania cech oraz przyktadowe
23 zastosowania takich algorytmow. [Systemy wizyjne]
24 | Technologie integracji komputerowych systemoéw sterowania. [Komputerowe systemy sterowania]
Architektura SOA (Sevice-Oriented Architecture). Standard OPC otwartej platformy komunikacyjne;j.
25 [Komputerowe systemy sterowanial
Czym jest wtasnos¢ intelektualna? Co to jest wtasnosc¢ intelektualna i dlaczego nalezy jg chronié. Rodzaje
26 ochrony wtasnosci 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 dotyczgce zdolnosci patentowej. Planowanie ochrony wtasnosci intelektualnej w trakcie realizacji
27 | prac B+R. Ochrona przed ujawnieniem istoty rozwigzania. Zastrzezenia patentowe a zakres ochrony.
[Ochrona wtasnosci intelektualnej powstatej w wyniku prac B+R]
28 | Projektowanie relacyjnych bazy danych dla systemdw kontrolno-pomiarowych. Baza danych dla czujnikéw i
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elementéw wykonawczych (relacja jeden do jeden, jeden do wielu, wiele do wielu). Operacje wykonywane
na bazach danych (SQL). [Technologie mobilne i chmurowe]

Struktury danych w JSON dla czujnikéw i elementédw wykonawczych. Architektura REST, jednorodny interfejs

29 dla urzadzen kontrolno-pomiarowych oraz urzadzen mobilnych.. [Technologie mobilne i chmurowe]

30 | Sposoby parametryzacji modeli w uktadach sterowania adaptacyjnego. [Sterowanie adaptacyjne i odporne]

31 | Realizacja sterowania adaptacyjnego dla obiektu rzeczywistego. [Sterowanie adaptacyjne i odporne]

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

33 | Klasyfikacja bezzatogowych statkow powietrznych ze wzgledu na wybrane kryterium. [Roboty latajgce]

34 | Ocena dziatania algorytméw uczenia maszynowego. [Wybrane zagadnienia uczenia maszynowego]

35 Uczenie nadzorowane, nienadzorowane i uczenie ze wzmocnieniem - definicje i podstawowe wtasciwosci.
[Wybrane zagadnienia uczenia maszynowego]

36 Rodzaje wielkosci fizycznych elektrycznych i nieelektrycznych stosowanych w diagnostyce. Metody detekgji i
lokalizacji uszkodzen z modelem i bez modelu. [Zaawansowane systemy diagnostyki i monitorowania]
Diagnostyka i monitorowanie urzadzen z wykorzystaniem zbioréw danych (modeli nieparametrycznych) -

37 | analiza: czestotliwo$ciowa, czasowo-czestotliwosciowa, czasowo-skalowa, przesuwna analiza
czestotliwosciowa. [Zaawansowane systemy diagnostyki i monitorowania]

38 Sposoby zréwnoleglania operacji podczas programowania robotdw autonomicznych. [Narzedzia i metody
programowania robotéw autonomicznych]

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

40 Uczenie przez wzmocnienie (RL), jako jedna z metod uczenia maszynowego w zastosowaniu do sterowania

uktadem o zmiennych parametrach mechanicznych. [Inteligentne systemy pomiaru i sterowania]




