1.A. Oméw model w przestrzeni stanu liniowego obiektu dynamicznego. Podaj definicje oraz kryteria
stabilnosci takich obiektow.

2.A. Scharakteryzuj gtdwne zatozenia metody korekcji liniowych uktadéw dynamicznych ze
sprzezeniem zwrotnym w oparciu o charakterystyki czestotliwosciowe. Omoéw role cztonu
catkujacego w korektorze (regulatorze).

3.A. Scharakteryzuj dwa podstawowe zadania realizowane w uktadach sterowania automatycznego
(regulacji) — zadanie przestawiania oraz zadanie nadgzania.

4.A. Omoéw podstawowe modele liniowych obiektéw dynamicznych: modele wejsciowo-wyjsciowe
oraz modele w przestrzeni stanu. Przedstaw zwigzki miedzy takimi modelami.

5.A. Podaj definicje oraz przynajmniej dwa kryteria sterowalnosci obserwowalnosci liniowych
obiektéw dynamicznych. Omdw synteze obserwatora stanu.

6.A. Omow architekture von Neumana i architekture harwardzka. Poréwnaj architektury procesorow
x86 i mikrokontroleréw.

7.A. Omoéw zasady komunikacji rownolegtej i szeregowej oraz ich wspomaganie sprzetowe.

8.A. Omoéw zasady tworzenia modeli matematycznych obiektéw rzeczywistych. Przedstaw sktadniki
opisu nieformalnego i formalnego, bedace podstawg modelowania oraz oméw poziomy wiernosci
modeli.

9.A. Omoéw dyskretne modele liniowych uktadéw dynamicznych. Podaj definicje i przedstaw
zastosowania transformaty Z.

10.A. Omow twierdzenie o probkowaniu i jego zastosowanie w uktadach sterowania.

11.A. Omow zasady projektowania kombinacyjnych uktadéw cyfrowych.



12.A. Zdefiniuj pojecie zmiennych stanu oraz zmienne opisowe modelu matematycznego.

13.A. Omoéw metody badania stabilnosci liniowych uktadéw ciggtych.

14.A. Omow zasade symulacji procesow ciggtych.

15.A. Omoéw budowe programowalnych sterownikdéw logicznych i wskaz typowe moduty, z ktérych
sie one skfadaja.

16.A. Scharakteryzuj jezyki programowania sterownikéw logicznych oraz systemy SCADA, stuzgce do
nadrzednego sterowania i gromadzenia danych.

17.A. Scharakteryzuj metody i Srodki wspomagajgce uruchamianie i testowanie uktadow
mikroprocesorowych.

18.A. Przedstaw zasady modelowania uktaddw przy pomocy pakietu MATLAB.

19.A. Na czy polega praca sterownika w czasie rzeczywistym i jakie sg techniki jej realizacji.

20.A. Omoéw magistrale oraz architektury stosowane w modutowych komputerach sterujgcych



