10. Automatyka i regulacja automatyczna, metody numeryczne

(EL1A_W10)

10.1. Transf dffffma apbapaace’ a
a) {f}=sl{f}- f(O)
b) L{f} =sl{f}- f(0O")
c) {f}=s{f}+f(0)
d)y {f'}=sl{f}+f(0")

(EL1A_W10)
et a )
10.2. Trangd r mat a Lapf(/pdtienaa post ac
io %
et a 1
a) Li Of (¢)dz g==F(9)
io y S

N !
b) LT (¢)dt G =S F(9)+ £ (0)
io y S

e’ a 1
o) Li fijf (1)dzg=—=F(9)
io y S

et Q
d) Li pf (z)dz 5 =sF(s)
io y

(EL1A_W10)

10. 3. OrygAPLHma poakacgi
S+2

a)- 2™
b)3eZt
c) 3e®
d) 1e*
(EL1A_W10)
10. 4. Dany jest obiekt opisany roéwnani ami:
du. _ 1.
=- |
dt C C
di 1, R
d L ° L'
Przy zatozeniu, ze syignalygmawemswypwgmowgsmt nppa g
przez, Kkt di,y rpotwnniiae sptragnu i wyj Scia tego obiektu



edug e, 1lg

0 elg
edtu e CUGJ é
G RR)
édtu éL Lua
[us]=[0 R]ei°u+[0][i]
eLu
b)
edu.g e 1lg .
0 - elg
CarU_& “c®ig gy
LT R
édta éL Lu
eu.o
lue]=[0 Rlg g+ [0]lu.]
eLa
c)
(?ducg el 1g
CatU_¢ c c Wio Da
ch izl e gl
édta éL La
eu. o :
lu]=[o Rlg“y+[ofi]
et u
d)
edug ¢ 1 1g
sdii=6 & Crg tradi]
é‘ﬂg el B@.é' Ry
édtu éL Lu
eu. o :
[ur]=lo Rle "o+ (o]l ]
é 0
(EL1A_W10)
10.5. Zaleznos¢ wg, ktoérej mozna przeksztatci ¢ o
transmitancji, ma postac:

a) G(s)=C(sl - AJ'B+D
b) G(s) =C(sl - A)°B+D
c) G(s) = B(sl - A)J*C+D
d) G(s)=D(sl- AJ'C+B



(EL1A_W10)

10. 6. Przedstawiony poni zej
inercyjnego o tramsitancji:
2 0.4
a) G(s) = 02
) ( ) 205+1 OO 20 40 60 80 100 120
1 Time (sec.)
b) G(s) =
) G0 10s+1
20
c) G(s) =
) G(s) 7etl
2
d) G(s)=——
) G(9) 60s+1
(EL1A_W10)
10. 7. Przedstawiony poni zej
obiektu:

zmiana k

wy kr es

wykres

From: U(1)
T

Phase (deg); Magnitude (dB)

To: Y(1)

-100 s
102 101
Frequency (rad/sec)
a) roéarmiegokujzeczywi stego
b) inercyjnego

c) oscylacyjnego

d) catlt kujgcego ideal nego
(EL1A_W10)

10. 8. Dl a stabilnego obiektu
a) sprzezone i pot ozone na
b) 2z espolnenagrawo op asiturmjane;

c) rzeczywiste i Il ezeé¢ na osi

d) urojone i |l ezeé¢ na osi

| ewo

drugi ego
od

odpowi edzi n a

zost at

osi

ur oj onej

rzeczywistej

rzedu

spor za

aby

ur oj onej



(EL1A_W10)
10.9. Ktdéry z wykresdw Nyquista reprezentuje obi

a) b)

L L L I L
002 0 002 0.04 0.06 008 01 017 14

[ —<

. . . . . 0.0
€ e} P ) 0 1 2 3 0,02 0 0.02 0.04 0.06 0.08 01 012 o014

(EL1A_W10)

10. 10.j Pooonkiazzeano uktad ztozony z dwdéch transmit al
Zzastepcza uktadu?

us) - Y6s)

a) G,(5) =1 — Gy >
1+GG,

b) G,(5=. 2

“771- GG, - Gy e

_ G

G971 &g,
—_ GlGZ

V60" 5h

(EL1A_W10)

10. 11. Kryterium stababinbsdaeasciHuolwi ¢ kau mdwi no, gd
a) podwyznaczni ki macierzy Hurwitza sag dodatni e
b) el ementy pierwszej kol umny macierzy Hurwitza
c) wartosci fwrksjtiotd mpMoisStci doweqg obi ektu nie pr ze
d) licznik transmitancji obiektu jésvielomianem przynajmniej stopnia drugiego



(EL1A_W10)

10.12. Kryterium stabilnos$ci Rout ha mowi o stabi
a) podwyznaczni ki maci erzy Routha sg dodatni e

b) el ementy pierwszej kol umny macierzy Routha sa
c) wart oamplitudofvacrzlecsjtiot | i wosci owe | obiektu nie prze

d) licznik transmitancji obiektu jest wielomianem przynajmniej stopnia drugiego

(EL1A_W10)
10.13. Transmitancja operatorowa to:

a)stosunek r ansf or mastyyg nLaatpu awyej’'Saci maegolLdpl acaeanafo®ygne
wej Sci owepgoz yu kzteardouwy ch warunkach poczagtkowych

b) stosunek r ans f or mastyyg nLaatpu aweej’Saci owego do transf or mat
wyj $ci owepgroz yu kzteardouwy ch warunkach poczatkowych

c) stosunekransformaty Laplae 'say gnat u wyj sci owego do transfor mat
wej $ci owepgpzerawyrh aychuszeniu

d) stosunels ygnat u wyj $ciowego do sygnatu wej Sciowego

(EL1A_W10)

10.14. Opis obiektu za pomocag transmitancij. ni e
ajopi sanego réwnani ami i ni owy mi S1 MO

b) opisanego rdéwnani ami nieliniowymi S1 SO

cC) opisanego réwnani ami i ni owy mi Ml SO

d) opisanego roéwnani ami i ni owy mi S1 SO

(EL1A_W10)

10.15. Opis obiektu w przestrzeni stanu nie jest
a) opi sanegoowymdSIMG ni a mi [ i

b) opisanego rdéwnani ami nieliniowymi SI SO

c) opisanego roéwnani ami i ni owy mi Ml SO

d) opisanego roéwnani ami i ni owy mi S1 SO

(EL1A_W10)

10.16. Kryterium stabilnos$ci Nyquista méwi o:

a) stabilnos$ci ukt adu zamkni etego na podstawie u
by stabilnosci ukt adu otwartego na podstawie ukt
c) stabilnos$ci ukt adu zamkni etego na podstawie u

d) stabilnos$ci ukt adu otwartego na podstawie ukt



(EL1A_W10)

10.17. Wyznaczy¢ transnmdjt amrcgye zuskit cazdeunizu rzyesrumvkyuc
poczagt kowych.

R
1 |
Ux(s) C_S__ Ux(s)
1 o, O
G(s) =
2 G(9)= neert
b) G(s :L
s+RC
RCs
G(s) =
9 G(9) = resr1
RCs+1
d) G(s) =
) G(s) RCs
(EL1A_W10)

10.18. Wyznaczyé¢é transmitancje zastepczag ukt adu

G

U(s) + G Y(s)
> 2 >
Hi |«
a) Gz — Gz(Gz +Gl)
1+GZ(H1' Hz)
0 G, = Ci*G)
1- Gz(Hl' Hz)
C) GZ — G2(1+Gl)
+G,(H, +H,)
d) GZ — GZ(1+Gl)
1+Gz(H1' Hz)



(EL1A_W10)

10.19. Okres$lié¢e stabiInoé%oc'(s)rqu—i—e—&—t—u—algrytesiwnnego tra

S +25° +s+12
Routha

a1 1 Og

)R 22 12 03 k t d tpbdny t i

a = u a ni es
&5 0 Ou PR

e u
glz 0 Oy
e}l 1 Og
€2 12 o
€ Uuktad jest stabilny
é5 0 Ou

&2 0 oy

éll 1 Og

€5 12 o _ _ _
c) R=€ Uikt ad jest niestabilny

é2 0 ou

&2 0 oy

é,,\l 1 Og

€2 6 o _ _
d R=¢€¢ Uikt ad jest stabilny

é1 0 Ou

&2 0 of

b) R=

(EL1IA_W10)

1
10.20. Dla obiektuG, i—s—a-h-e-g-9-zthraadrascmistt aarbdml gn 0 $ ¢z
ﬁs)o:s +25°+s+13 e

Hurwitza
€2 1 Og

a)H:gI.SZ Oguklad jest stabilny
g0 0 13
e2 1 13z
_e€ u . .
b)H—ngl 2qukiad jest stabilny
g0 0 13
e2 1 Og
_e u . . .
c)H—gl3l ZUukiad jest niestabilny
g0 0 13
2 1 Op
d)H=gI. 1 ZHUklad jest niestabilny

0 0 13



(EL1A_W10)

10.21. Wyznaczy¢ zt rymsaumiktuamwmojng zelkt pawey

poczagt kowych.

Ls R
s i
1
Us(s) e T |us

1

RCS +LCs+1
1

LCS +RCs+ LR
1

LCS + RCs+1
RLC

LCS + RCs+1

a) G(s) =

b) G(s) =

c) G(s) =

d) G(s) =

(EL1IA_W10)

zatltozeni

10.22. Dla wuktadu os@(y)ha—g—ygjg—:n—e—%o o transmitancij.i
25" +20s+20

wyznaczy¢ PpRwyrametry Kk,
a) k =200x = 10,w, =100

b) k=4,x=1,w,=200

c) k=2,x=0.5w,=10

d) k=100x=0.2,w, =20

(EL1A_W10)

+
10. 23. Wyznacsz({s):e4—§§)g—§)—9—al funkcj i
(s+D(s+2)

a) y(t) =3@" - 3@*
b) y(t) =2@" - 1@"
o yt) =1&" - 2@&*
d) yt) =2@&" - 1&*

(EL1IA_W10)

+
10.24. WyznaczyY{s) (s+f)s::,-22* funkciji

a) y(t) = (2@t - 1% - 3 @?)



b) y(t) = (2®-t _ oG t@-Zt)
¢) y(t) = (2®-2t _ oG t®3t)
d) y(t) =(1@" - 2&% - A @)

(EL1A_W10)
10. 25. Przekszta}cié rownania stanu na transmit a
- 6g
= X+ ¢
€1 oY 8)@“’
Y—[O 1]X +[0jU
1
a)G(g)=———
) G(S) s’ +5s+6
1
by G(S) =—————
) () - s +5s5+6
1
G(s\=————M
9 C(8) = g resrl
5
G(s \=——
9) G(s) s°+s+6
(EL1A_W10)
10.26. Wyznaczy¢ rowaphs an st #nayéelditdy-o6a me k t
(warunki poczagtkowe zerowe, wyjs$ciem jest syc

e¥g 60 1 Ogxg &g
u_ée ue, u
%Y=€1 0 o eyt gOE[u]

AV
Bl 66 11 - Gkl 6
0
[y]=lt 0 ofge+[o]u]
&t

e¥g €0 1 Oeexo Hp
%Y=Co0 o 1uexu+26:f[u]

é2u- é 24
b)@%u g6 -11 -6l &Y
ex @

[y]=[t 0 0ofgx,;+[0flu]
el

e¥g €0 1 Ogxg Do
‘3#23 go 0 1uexﬂ+goﬂu]
C)@’%EI g6 -11 -6l &Y
ex g
b=k o oei+(oll
el



Mg €0 1 Omxs Do
ey u_e u

d)@’%EI &6 -11 -6yl &Y

&0
— u
=l 1 g+ [6]ul
eGH
METODY NUMERYCZNE

(EL1A_UO07)

10. 27. W obliczeniach numerycznych uzyskano wynil
wynosi 0. Jaki jest btagd wzgledny rozwiazania ?
a) zero
b) 0.001
c) nieskonczenie duzy
d) nieokreslony
(EL1A_UO07)

1028Za pomoc@ @lgumreyt mu wyznaczono wartos$¢ numery
obliczen numerycznych ?

a) nieskonczenie maty

b) zalezny od czasu obliczen

c) proporcjonalny do liczby iteracji

d) mozliwy tylko do oszacowani a
(EL1A_UQ07)

10.29A1l gorytm iteracyjny rozbiezny to:
a) algorytm, w ktoéorym rozwigzanie okresla sie \

b) algorytm, w ktdérym btagd rozwigzania narasta

c) algorytm, w ktdérym zwieksza sie krok iteraci
dal gorytm, w ktdérym nie ma mozli wosSci zatr zymal
(EL1A_UQ7)
10. 30. Met oda iteracyjna obliczen wymaga:

a) podania punktu startowego

b) wyliczenia wartosci startowych

c) skorygowania wartos$Sci startowych generowany:

d) niezaleznych kil ku punktdéw startowych



(EL1A_UO07)
10.31. W iteracji prostej konieczne jest:

a) spetnienie wymagania stabilnosci obliczen
b) wymaganie zbieznos$ci ciagu iteracyjnego do
c) zakonczeni ejlicabeltéeraciz en w zadan
d) wyliczenie punktdéw startowych

(EL1A_U07)

10.32. W algorytmie zastosowano ciagg powtorzehn:
(np. x(n) = 1 dla kazdego n), to jakie wartosc
a) gciydgn) zawiera narastajace wartosci state ci i
b) jest to ten sam ciag x(n), jezeli y(0)=0
c) wyznacza sume wartos$ci x(n), jezeli y(0)=0

d) zalezy to od punktu startowego x(0)

(EL1A_UO07)

10.33. MetodaNewtoRRa phsona ngmaetcrly do grup
a) rekurencyjnych
b) iteracyjnych
c) poszukiwan gradientowych

d) nie mozna okres$li ¢, do jakiej grupy nalezy
(EL1A_U07)
10. 34. Obliczenia rekurencyjne polegaja na:

a) iteracyjnym tworzeniu ciaggu rozwiagzah

b)popravi ani u rozwigzanhnh juz uzyskanych

c) obliczaniu nowego rozwiagzania, jezel:@ Znamy
d) rekurencyjnej zbieznosci ciagébw do rozwiagzan
(EL1A_U07)

10. 35. Wskazni k uwAxlunkwiweama ai mfl ar madjaer:i a

a) o istnieniu rozwiagzania zadani a

b) o doktadnos$ci rozwigzani a

c) o mozliwych rozwigzaniach warunkowych zadani
d) o osobli®wosci macierzy



(EL1A_U07)

10. 36. I nterpolacja moze byé¢é stosowana jako

a) meoda pomochicza w aproksymacji wielomianowej

b) metoda usSredniania danych pomiarowych poza -

¢) metoda szacowania pochodnej funkcji

d) metoda przyblizenia funkcji wielu zmiennych
(EL1A_U07)
10.37. W metodzie interpplc j i f unkcj ami skl ejanymi stosuje sie
naj wyzej stopni a:
a)2
b) 3

C)N-1,gdzieN-1 i czba wezt 6w
d) nie ma znaczenia stopien wielomianu

(EL1A_U07)
10.38. Zjawisko Rungego:
a) wy s tpmhdemack ekstrapolacii
b) jest wynikiem zle dobranych punktow pomiaro
C) ma miejsce w interpolacji wielomianowej
d) prowadzi do niestabi |l-Katd c i rozwigzania meto

(EL1A_U07)

10.39. Aprokgy macj a trygonometryczna stuzy do:
a) aproksymacji funkcji trygonometrycznych
b) przyblizenia rozwiniecia funkcji w szereg n
c) wyznaczenia skitadowych harmonicznych funkc)]

d) zapoczat k owanransformdlylFouderae n s zy b k

(EL1A_UO07)
10. 40. Numeryczne obliczanie pola pod krzywag | es
a) algorytmem rekurencyjnym
b) algorytmem iteracyjnym
C) wymaga zastosowania iteracji a potem rekurencji
d) nie wymaga stosowania atefiacji, ani rekurenciji



(EL1A_UO07)

10. 41. Réwnanie rdézniczkowe zwyczajne ma rozwi gz
a) funkcji <ciagtej wraz z jej pierwszag pochodn
b) krzywej cat kowe | przechodzgcej przez zadany
c) dyskretnego zbiou punkt 6w, startujgcego warunku poc
d) algorytmu cat kowania numerycznego

(EL1A_U07)

10.42. Metody AdamsBashfortha to:

a) metody poszukiwan kierunkowych

b) metody poszuki wan prostych

c) metody ekstrapolacyjne

d) metody aproksymacij.i rozwiagzan krzywych cat k
(EL1A_UO07)

1043Met ody Gear ' a sa@g:

a) metodami minimalizacji funkcji wielu zmiennych

b) met odami cat kowania numerycznego

¢) metodami poszukiwania ekstremum funkcji

d) optymaizacji parametrycznej
(EL1A_U07)
10.44. Wyznaczenie waxwkiedikidwypimaigma lzmeaj ofmosicd ji f

a) pochodnej kierunkowej funkcji
b) gradientu funkcji
c) kierunkud i Hesjanu funkgciji

d) subgradientu funkcji

(EL1A_UQ7)
10.45. Pochodna kierunkowa i gradient funkoj) f(
a) sa pojeciami Zzami enny mi

b) oznaczajag odpowiednio skalar

wektor

C) wyznaczajag punkty malenia funkcji

d) nie mogag istniec¢ jednoczes$nie

(EL1A_U07)
10.46. Zadai®e programowania liniowego to:

a) zadanie minimalizacji funkcji liniowej z ograniczeniami liniowymi



b) zadanie podziat u i ograniczen

c) zmodyfikowana metoda simpleks

d) minimalizacja funkcji na wielodcianie wypuk
(EL1A_UO07)
10. 47. Rozwigzanie zadania programowania | iniowe
a) we wnetrzu ograniczen nieliniowych

b) poza zbiorem ograniczen funkcyjnych
c) w wierzchotku zbioru ograniczeh

d) w punkcie nielywngchowych ograniczen akt

(EL1A_U07)

10. 48. Met ody numeryczne poszukiwania minimum fu
a) iteracyjnymi
b) rekurencyjnymi

C) nie sg ani iteracyjne ani rekurencyjne
d) stosuja zasade iteracji w algorytmie rekure
(EL1A_WD7)

10.49. Simpleks to:
a) metoda optymalizacji nieliniowej z ograniczeniami
b) wielos$ci an-wymiggowg estr zeni (n)
c) metoda poszukiwan |l osowych punktow optymal n
d) metoda odwrotna do metody Compleks.

(EL1A_UQ07)

1050Met oda naj szybszego spadku wyznacza kierunek
a) wektor gradientu funkcji
b) wektor prostopadty do gradientu
c) wektor przeciwny do gradientu
d) wektor odwrotny do gradientu

(EL1A_UQ7)

1051. Réznica miedzy interpolacjg a aproksymacj g
a) réznym sposobie zbierania danych
b) specyficznym wyborze punktow pomiarowych
c) zroO6znicowanych funkcjach bazowych
d) liczebnosci punktow pomiarowych



(EL1A_U03}
10.52. Metoda cat kowania trapezoéw nalezy do grup
a) interpolacyjnych
b) Rungego Kutty
c) ekstrapolacyjnych
d) Adamsa Bashfortha

(EL1A_U07)
10.53. Wezty Czebyszewa sg to
a) punkty r 6wn wvprzedziale interpoltagjizt oz one
b) pierwiastki wielomianu stopnia (n+1) stosowane w interpolacji wielomianowej
c) punkty pomiarowe jako wartos$ci wielomianu C
d) punkty charakterystyczne filtru Czebyszewa

(EL1A_U07)
10.54. MetodyRungeKultta:
a) wyznaczaja rozwiagzania rownan rédéznicowych

b) saga metodami samostartujacymi

c) przyblizaja rozwiagzania Kkrzywej cat kowej w
d) wyznaczajag rozwiazania zawsze stabilne
(EL1A_U07)

10.55. W metdzie predyktoikorektor, korektor jest:
a) roéwnaniem z niewi adomg
b) roéwnaniem korekciji bt edu

c) metodag ekstrapolacyjnag catkowania numeryczn

d) jest algorytmem predyktora z cztonem korekc
(EL1A_U07)
10.56. Obszaratbi | nosci al gorytmow rozwiagzywania rownan
a) jest taki sam dla rozwiagzan stabilnych

b) zalezy od rozwigzywanego rownania roézniczko
c) zalezy od algorytmu cat kowani a
d) zalezy od knetodgu cat kowani a h



(EL1A_UQ07)

10.57. W algorytmie numerycznym rozwiagzahi e nume
a) rozwiagzanie zbiezne do punktu statego
b) rozwigzanie obarczone btedem metody
cC) rozwigzanie o ograniczonym btedzie
d) rozwi gdhani e bezblt e

(EL1A_U07)

10.58. Sztywne rédéwnania rdézniczkowe mozna rozwi a
a) dowol nag-kmekowg eralomatym kroku cat kowani a
b) przy ograniczonym kroku cat kowania tyl ko wy

c) cat kujac numeryeznie réwnania dwukrotni

d) met oda mi O nieograniczonym obszarze stabiln
(EL1A_U07)
10.59. Algorytm minimalizacji funkcji w zadanym kierunku wykorzystuje:
a) metode aproksymacji funkciji na danym Kkierun
b) zasade interpolacji wielomianowe]j
¢ metode iteracyjng poszukiwan prostych

d) metode kolejnych przyblizeh

(EL1A_U07)

10. 60. Mi ni mum | okalne funkcji z ograniczeni ami
a) kierunkoéw dopuszczal nych i gradientu funkc]j
b) ki epaprkadowy i gradient 6w ograniczen aktywnyc
c) kierunkow dopuszczalnych i kierunkdédw popr aw

d) gradientow ograniczeh aktywnych

(EL1A_U07)
10.61. W rozwigzaniu zadania programowania nield@

a) sag ekprezéelzonmnozni k Lagrange’ a uj emny
b) sag okres$lone przez mnozni k Lagrange’ a dodat
C) zawsze majag mnozni k Lagrange’ a rowny zero

d) zwigzane sg z mnozni kiem Lagrange’a nieujen



(EL1A_UQ07)
10.62. Obliczenie numeryczne macierzy ode/t n e j mozna wykona¢:
a) stosujac dowolny algorytm iteracyjny
b) rozwi gzrudjwanca nu kltiand onwy c h
c) wykorzystuj gRaptmsingor ytm Newt ona
d) na podstawie definicji

(EL1A_U07)
10. 63. Metoda Neomzystanaado ohlczema ekstretnunwfynkcii:
a) tak, zawsze
b) dla zadan specjalnych, dobrze uwarunkowanyc
c) tylko wtedy, gdy Hesjan jest nieosobliwy
d) jezel.i Hesjan jest dobrze uwarunkowany

(EL1A_U07)

10.64.i burdk 6w dopuszczal nych jest:
a) zbiorem ograniczonym do zadanego punktu
b) zbiorem docelowym zadania

¢) zbiorem decyzji dopuszczalnych

d) wyznacza mozI|liwe zmiany decyzji
(EL1A_U07)
10.65. Aproksymacj:a $Sredniokwadratowa to
a) zagadnienie minimalizacji nornjly | wektora
b) przyblizenie funkcji w postaci formy kwadr a
c) przyblizenie Sredniej odchyt ki funkcji kwa d

d) to przyblizenie pwrheghlal gdew nmo mi anri onay dlzacij i



