Záróvizsga kérdések a
„Rendszer- és irányításelmélet” c.
tárgyból a 
2011. év tavaszán
1. A rendszer fogalmáról általánosan: a rendszer modelljének meghatározása (változók, paraméterek, analitikus forma vagy egyéb reprezentációs lehetőségek, mérési utasítások, a rendszer és környezetének kapcsolata, az esetleges beavatkozás fenomenológiai lehetősége, példa).

2. Tipikus példák lineáris és nemineáris rendszerekre, azok viselkedésének általános szabályosságai illetve „szabálytalanságai”. 
3. A lineáris, állandó együtthatójú differenciálegyenlet rendszerrel leírható fizikai rendszerek speciális esete (linearizált modellek és egzaktul lineáris rendszerek: a megoldás stabilitásának feltétele, mátrix reprezentáció, kauzális Fourier transzfornmált és Laplace transzformáció használata, póluskerülési szabályok);

4. A lineáris, állandó együtthatójú rendszerek mátrixokkal történő leírásának lehetséges legegyszerűbb formája (bázisváltás és hasonlósági transzformáció, diagonalizálható és nem diagonalizálható mátrixok, mátrixok sajátértékei és sajátvektorai, „k”-ad rendű általánosított sajátvektorok, Jordan láncok, Jordan féle kanonikus alak);
5. Az állandó együtthatójú lineáris rendszerek mozgásegyenletének megoldásával kapcsolatos lineáris algebrai eszközök: komplex vektorok skalárszorzata, Gram-Schmidt ortogonalizáció, unitér mátrixok, ortonormált bázisvektorok);

6. Négyzetes mátrixok hatványainak lineáris függetlensége: Cayley-Hamilton tétel, ennek következményei mátrix exponenciálisok kifejtésében);

7. A Jordan féle kanonikus alak exponenciális kifejtésének sajátságai, nilpotens mátrixok hatványai, polinomiális-exponeciális alakok, ezek következménye a stabilitásra nézve.

8. Folytonos lineáris időinvariáns rendszerek irányíthatósága, ennek matematikailag megfogalmazott feltétele);

9. Folytonos lineáris időinvariáns rendszerek megfigyelhetősége, ennek matematikailag megfogalmazott feltétele);

10. Diszkrét lineáris időinvariáns rendszerek irányíthatósága, ennek matematikailag megfogalmazott feltétele);

11. Diszkrét lineáris időinvariáns rendszerek megfigyelhetősége, ennek matematikailag megfogalmazott feltétele);

12. Lineáris állandó együtthatójú rendszer szabályozása pólus elhelyezéssel.
13. Gyakorlati megközelítés lineáris, állandó együtthatójú rendszerek állapotának becslésére, a zajos mérlsi eredmények zajának „kiintegrálódása” a modell alapú becslsében;

14. Optimális szabályozók elméletének alapjai: optimum kényszerek mellett, Lagrange szorzók, társfeladat, csatolt differenciálegyenlet rendszer általános esetben;

15. Az optimális szabályozók speciális esete: az LQR szabályozók, a megoldás szorzat formában való keresése, a végponti hiba kiemelt jelentősége, a Riccati egyenlet és algebrai Riccati egyenlet;

16. Nemlineáris rendszerek szabályozásának alavető módszerei: Lyapunov 2. „direkt” módszere, a Lyapunov függvény megválasztásának nehézségei;

17. Adaptív szabályozások: Adaptív Inverz Dinamika robotokra;

18. Modell Referenciás Adaptív Szabályozók elve és megvalósítása.

