KIERUNEK ROBOTYKA | AUTOMATYKA
studia magisterskie — zagadnienia i pytania na egzamin dyplomowy
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ZAGADNIENIA | PYTANIA NA EGZAMIN DYPLOMOWY

Przedmioty kierunkowe

Zasady wariacyjne mechaniki analitycznej.

Réwnania ruchu uktadéw holonomicznych: Lagrange’a | i Il rodzaju oraz Hamiltona.
Metody modalne w catkowaniu numerycznym réwnan dynamiki struktur.

Typowe jawne i niejawne algorytmy catkowania numerycznego réwnan dynamiki
struktur.

Sformutowanie zadania optymalizacji w postaci standardowej. Omdwienie wtasnosci
oraz procesu poszukiwania rozwigzania optymalnego. Przyktady zadan optymalizacji
spotykanych w technice.

Gradientowe metody poszukiwania minimum funkcji bez ograniczen.

Zadania optymalizacji z ograniczeniami. Warunki optymalnosci Karusha-Kuhna-
Tuckera oraz ich interpretacje geometryczne.

Parametry jakosci dynamicznej przetwornikéw pomiarowych.
Poréwnanie witasnosci filtréw pasywnych i aktywnych.

Filtracja obrazéw. Metody wykrywania krawedzi w obrazach. Metody wygtadzania
i wyostrzania obrazu.

Metody rozpoznawania obiektéw w obrazach cyfrowych.

Zasady modelowania uktadow mechanicznych manipulatoréw wielocztonowych.
Podstawowe wtasnosci stosowanych modeli.

Metody identyfikacji modeli parametrycznych — zwiezte omdwienie.

Zasady doboru parametréw robota dla okreslonych typdw obstugiwanych zadan
technologicznych i transportowych.

Tworzenie dokumentacji projektowej, konstrukcyjnej i technologicznej robota oraz
sposoéb jej archiwizacji w przedsiebiorstwie.

Trajektorie manipulatora we wspotrzednych ztgczowych oraz kartezjanskich:
ksztattowanie profilu predkosci, synchronizacja ruchu osi, taczenie odcinkéw.

Réwnania Lagrange’a i rownania Newtona-Eulera w zadaniu odwrotnym dynamiki dla
manipulatora szeregowego.

Model zespotu napedowego pojedynczej osi manipulatora.
Zdecentralizowane uktady sterowania pozycyjnego manipulatorow.

Wymagania narzucone na rezultaty procesu projektowania systemu sterowania (tzw.
zalecenia projektowe) w ramach metody wykorzystujacej charakterystyki
czestotliwosciowe i pasmowy opis zadania, jakie ten system ma realizowac.

Pojecia niepewnosci ustrukturalizowanej i nieustrukturalizowanej w opisie dziatania
systeméw sterowania. Podstawowe sposoby analizy obu rodzajéw niepewnosci.

Zasada optymalnosci Bellmana. Oméwienie metody programowania dynamicznego.
Sformutowanie zadania liniowo-kwadratowego sterowania optymalnego oraz
przedstawienie sposobu jego rozwigzania.

Podstawowe elementy modelu podejmowania decyzji stworzonego w ramach teorii
podejmowania decyzji — prezentacja i zwiezte omdwienie.
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Na czym polega rdinica w sposobie osiggania wysokiego rzedu doktadnosci
w metodach z rodziny Rungego-Kutty i metodach wielokrokowych?

Do jakich uktadow liniowych stosujemy metode gradientéw sprzezonych? Od czego
zalezy tempo zbieznosci tej metody?

Podaj twierdzenie o dekompozycji Shura macierzy symetrycznej. Jaki algorytm
realizuje przyblizong dekompozycje Shura w celu wyznaczenia wartosci i wektoréw
wtasnych macierzy symetryczne;j?

Charakterystyki dynamiczne bezzatogowych statoptatéw i wiroptatéw. Podstawowe
postacie ruchu oraz ich wptyw na stabilno$é i sterowanie.

Rodzaje oraz metody nawigacji stosowane w bezzatogowych statkach powietrznych.
Po co stosuje sie systemy zintegrowane (fuzje danych), jakie sg ich zalety?

Alan Turing i jego koncepcje sztucznej inteligencji. Staba i silna sztuczna inteligencja.
Najwazniejsze zagadnienia sztucznej inteligencji, dawniej i dzi$; najwazniejsze nurty
i elementy sztucznej inteligencji.

Przedmioty specjalnosciowe

Biorobotyka i biomechanika

1. Zagadnienie doktadnosci i precyzji w procesie sterowania robotami oraz
telemanipulatorami chirurgicznymi. Omoéwienie wybranych systeméw robotowych
stosowanych w chirurgii matoinwazyjne;j.

2. Rola wizjii przetwarzania obrazéw w zrobotyzowanej chirurgii. Endoskopowe systemy
wizyjne i ich podstawowe charakterystyki.

3. Podstawowe elementy funkcjonalne  zrobotyzowanej sali  operacyjnej
i zrobotyzowanego stanowiska operacyjnego. Typowy przebieg zabiegu
matoinwazyjnego z zastosowaniem robota chirurgicznego.

Biomechanika uktadu kregostupa. Modelowanie uktadu kregostupa.

Kryteria oceny ryzyka i skale obrazen w biomechanice zderzen.

Zagadnienia etyczne i prawne prowadzenia badan doswiadczalnych w biomechanice
zderzen.

7. Kryteria oceny ryzyka i skale obrazen w biomechanice zderzen.

Robotyka
Podstawowe schematy kinematyczne robotéw rownolegtych.

2. Jakobian robotéw réwnolegtych.

3. Metody analizy dynamicznej manipulatorow réwnolegtych.

4. W jakim celu wprowadza sie modele warstwowe/stosy protokotow w sieciach
komputerowych?

5. Czym jest model odniesienia OSI a czym model warstwowy sieci TCP/IP w kontekscie
modelu OSI?

6. Podstawowe rdznice miedzy typowaniem dynamicznym i statycznym w jezyku Python.

7. Filtr Kalmana i rozszerzony filtr Kalmana —omdwienie algorytméw w zadaniu lokalizacji
robota mobilnego.

8. SLAM —definicja problemu, sposoby poszukiwania rozwigzania.

9. Czym jest ROS2?

10. Mechanizmy komunikacji w ROS2.
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