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. Jakie sg elementy sktadowe ukladow elektycznych liniowych? Jakie sg tpy

zrodet?
Sformuluj prawa rzadzace zachowaniem ukladéw elektrycznych

Jak przeksztalcamy obwdd elektryczny w odpowiadajacy mu graf przepty-
wowy (simulink)

Jak tworzymy schemat ukladu mechanicznego w simscape? Jakie sa ele-
menty skladowe uktadéw mechanicznych? Jakie sa wymuszenia w ukla-
dach mechanicznych?

Sformuluj prawa rzadzace zachowaniem ukladéw mechanicznych
Jak tworzymy graf przeplywowy (simulink) uktadu mechanicznego?
Przektadnie w ukltadach elektrycznych i mechanicznych

Dualnosé rownowaznych obwodéw elektrycznych i mechanicznych
Silnik pradu stalego:

Zapisz rownania czeéci mechanicznej i elektrycznej silnika pradu statego.
WyprowadzZ wzoér na jego transmitancje

Zapisz réwnanie Maxwella rzadzace zachowaniem uktadéw mechanicznych.
Opisz wielkosci: permeancja, sila magnetomotoryczna, strumien magne-
tyczny i relacje miedzy nimi. Poréwnaj te wielkosci i rownanie nimi rza-
dzace z odpowiadajacymi im wielko$ciami elektrycznymi i réwnaniem nimi
rzadzacycm.

Co to jest zyrator. W jaki sposéb mozna zareprezentowaé indukcyjnosé¢ w
ukladzie elektrycznym jako sprzezenie z ukladem magnetycznym?

Wyjasnij wytwarzanie sity mechanicznej w ukladach magnetomechanicz-
nych. Czy jest to sila przyciagajaca czy odpychajaca (czy uklad dazy do
zmniejszenia czy zwiekszenia przerwy w obwodzie)?

Obwody hydrauliczne:

Jakie rownanie rzadzi przeptywem cieczy? Zdefiniuj lepkosé dynamiczna i
wspoélczynnik sprezstoéci objetosciowej

Czym jest liczba Reynoldsa? Jaki przeplyw odpowiada duzym a jaki ma-
tym liczbom Reynoldsa?

Omow prawo Hagena-Poiseuille’a. Dla jakich parametréw przeplywu ma
ono zastosowanie? Jakie rownanie jest jego uogélnieniem?

Dla jakich przeplywém ma zastosowanie réwnanie Bernouliego? Omdw
roéwnanie zwezki?
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Opisz elementy skladowe ukladéw mechanicznych, przekladnie i konwer-
tery hydrauliczno-mechaniczne.

Jakie réwnanie rzadzi przeplywem ciepta? Jakie sg elementy obwoddw
cieplnych? Jakie sa trzy mechanizmy przeplywu ciepta?

Jakie prawo rzadzi zachowaniem ukladéw pneumatycznych? Co trzeba
uwzglednia¢ w ich modelowaniu?

Zagadnienie identyfikacji, funkcja strat, ogélna struktura modelu liniowe-
go.

Klasyfikacja modeli liniowych

Co to jest estymator parametru, jego obciazenie i wariancja? Coto znaczy
estymator zgodny i asymptotycznie nieobcigzony?

Co to jest estymator maksymalnego prawdopodobienstwa?

Wyprowadz wzér na estymator metody najmniejszych kwadratéw dla mo-
delu ARX. Pokaz, ze jes to estymator nieobciazony.

Oméw Algorytm RLS i wspolczynnik zapominania.

Dla uktadu o transmitancji toru sterowania G i transmitancji toru zaklo-
cen H (stabilna o stabilnej odwrotnosdci) wyprowadZ wzor na nieobciazony
estymator zakldcenia oraz na estymator wyjécia na podstawie wejs¢ i prze-
szlych wyjsc.

Co to jest regresja pseudoliniowa? Omoéw metode Newtona i Gaussa-
Newtona i modyfikacje metody RLS do metody RPEM. Kiedy metoda
RELS jest zbiezna dla ARMAX?

Na czym polega metoda zmiennych instrumentalnych? Jak modyfikuje ona
algorym RLS? Jakie sa zasady wyboru zmiennych instrumentalnych?

Wyprowadz wzor na estymator metody najmniejszych kwadratéw dla mo-
delu ARX MIMO. Dlaczego mozna przyjaé, ze wyraz wolny liczbika trans-
mitancji macierzowej jest réwny macierzy identycznosciowej?

Oméw modele Wienera i Hammersteina i rozwiniecie NFIR w szereg Vol-
terry.

Oméw rozklad singularny macierzy, zdefiniuj przestrzen wierszowa, ko-
lumnowa i ich bazy ortonormalne.

Zdefiniuj pseudoodwrotno$¢ macierzy, oméw przypadek szczegdlny dla
macierzy prostokatnej pelnego rzedu i algorytmy obliczania.

Zdefiniuj rzut na przestrzen wierszowa / kolumnowa macierzy oraz rzut
przestrzeni wierszowej macierzy A na przestrzen wierszowa macierzy B
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Zdefiniuj macierze I';, A; (obserwowalnoéci i odwrécona sterowalnosci),
macierze Up, Ur, US, U, Yy, Yy, Y, Y W, WiF, macierz wektoréw sta-
nu X oraz blokowa macierz przenoszenia H. Pokaz ze rownania stanu
uktadu deterministycznego mozna zapisaé jako:

Y, =X + H;U,
Yy =T,X; + H,Us
X; = AXo + AU,

Wykorzystujac rownania:

Y, =TXo+ H;U,

Yf =I;X; + HiUf

X, =A'Xo + AU,
pokaz, ze I''X, = O = Yf/Uf-(Wp/U]ﬂ-)_lwp (rzut uko$ny przestrzeni
wierszowej Y na przestrzen wierszowa W), wzdluz przestrzeni wierszowej
Uy).
W jaki sposéb z macierzy O = I';X; odzyskujemy wymiar przestrzeni
zmiennych stanu i macierze réwnan stanu A, B, C, D?

Zmajdz macierz Ky minimalizujaca $lad macierzy Py, = (I—KCy) Pyj—1(1—
chk)T + KkRng.

Dla nieskorelowanych szuméw procesu i pomiaru, oméw niestacjonarny
Filtr Kalmana. Jak znajdujemy macierz wzmocnienia w stacjonarnym fil-
rze Kalmana?

Jakie przyjmujemy zalozenia o wlasnosciach szumu i sterowalnosci przy
identyfikacji ukladu stochastycznego? Pokaz ze macierze kowariancji:

Tt T T a | X Gy
(o) £

spelniaja réwnania:
Yo =AY0AT +Q
Gy =A% CT+5S
Ay =C%CT+R
A; =CA Gy
A, =GFA-HTCT
Pokaz, ze macierze blokowe C; i L; o blokach [Cj]pq = Aiyp—q 1 [Lilpg =

Ay spelniaja réwnania: C; = LYVl L, === ly;v] = Ly, yT.

W modelu innowacji w przéd, macierz kolejnych estymat wektora zmien-
nych stanu przez filtr Kalmana jest réwna: X; = ASL; 1Yp. Wykorzystujac
to, pokaz ze I';X; = Y;/Y, i wyjasnij, jak z macierzy Yy i Y, otrzymaé
rzad ukladu i jego macierze A i C.



