Pytania na egzamin dyplomowy
na kierunku ,,Automatyka i Robotyka”

studia | stopnia (stacjonarne i niestacjonarne)

PRZEDMIOTY PODSTAWOWE

PODSTAWY INFORMATYK
ZASTOSOWANIA INFORMATYKI

1. Wymieni€ i opisa¢ instrukcje wielokrotnego powtarzania w wybranym jezyku
programowania

2.  Omoéwic najezesciej stosowane typy zmiennych i struktury danych w wybranym jezyku
programowania

3.  Omowi¢ instrukcje przeptywu danych w wybranym jezyku programowania

4. Sposoby przekazywania parametrow funkcji w C

5. Opisa¢ jedng z metod catkowania rownan rézniczkowych zwyczajnych

MECHANIKA

1. Poda¢ warunki rownowagi ptaskiego dowolnego uktadu sit dziatajacych na bryte

2.

3.

Sformutowa¢ zasady dynamiki w ruchu postgpowym 1 obrotowym bryty wokot osi
ustalonej

Poda¢ przyktady przektadni mechanicznych. Okresli¢ zwigzki kinematyczne w tych
mechanizmach

METROLOGIA

1.
1.
2.
3.

Btedy pomiarowe, sposdb uwzgledniania w wyniku pomiaru

Co to jest wielko$¢ 1 wartos¢ wielkosci

Co to jest uktad jednostek SI - poda¢ jednostki podstawowe.
Przedstawi¢ rozktad normalny i poda¢ jego zastosowanie w metrologii

PODSTAWY KONSTRUKCJI MASZYN

1.
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Modul zazebienia, jego okreslenie. Obliczanie podstawowych parametréw przektadni z
wykorzystaniem modutu zazebienia

Zalety przektadni o zgbach sko$nych w poréwnaniu z przektadniami o zgbach prostych
Pojecie przetozenia. Przetozenie dla reduktoréw 1 multiplikatorow

Sity dziatajace w zazgbieniu przektadni walcowych o zgbach prostych i zebach skosnych
Sity dziatajace w zazgbieniu przektadni stozkowych o zebach prostych

Nosnos¢ dynamiczna tozysk tocznych oraz okreslenie czasu tozyska

Napregzenia wynikajagce na powierzchni i1 przekroju wpustdéw pryzmatycznych przy
przeniesieniu momentu obrotowego

Obliczanie srednicy $sruby montowanej w potaczeniu z luzem i obcigzonej sitg dziatajaca
wzdluz osi Sruby

Obliczanie $rednicy §ruby montowanej w potaczeniu z luzem 1 obcigzonej sitg poprzeczng
w stosunku do osi $ruby



WYTRZYMALOSC MATERIALOW
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Podstawowe parametry mechaniczne materiatow

Naprezenia w przekroju poprzecznym watka skrecanego, warunek wytrzymatosciowy
Naprezenia w przekroju poprzecznym belki zginanej, warunek wytrzymatosciowy
Przedstawi¢ zagadnienia skrecania pretow o przekroju kolowym

Omoéwic zagadnienie obliczania konstrukcji statycznie niewyznaczalnych. Przedstawié¢
twierdzenie Menabrea.

Omoéwic zagadnienie statecznos$ci preta Sciskanego.

Jak definiujemy naprezenia? Przedstawi¢ koto Mohra dla naprezen.

Przedstawi¢ zwigzki pomiedzy przemieszczeniem i odksztatceniem. Jak definiuje si¢ i
wyznacza glowne kierunki odksztatcenia.

TECHNIKI WYTWARZANIA
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Obrobka ubytkowa, jej podzial i zastosowanie.

. Materiaty stosowane na ostrza narzedzi skrawajacych.

Podstawowe parametry skrawania.
Sposoby skrawania, podziat i zastosowanie.
Jak obrabia si¢ materiaty trudnoskrawalne.
Sposoby ciecia materiatow.

. Laczenie materiatdéw poprzez spawanie.

Metody kucia matrycowego i swobodnego.
Wittaczanie 1 przetlaczanie wyttoczek walcowych.
Sposoby ciagnienia rur.

MATERIALOZNAWSTWO

ONoGaR~wWdE

Wiasno$ci materiatu wyznaczane z proby rozciggania

Metody pomiaru twardosci

Podziat stali weglowych wg ich przeznaczenia, 0znaczanie stali weglowych
Wplyw zawartosci wegla na wlasnosci mechaniczne 1 strukture stali weglowych
Klasyfikacja obrobki cieplnej

Miedz 1 stopy miedzi - rodzaje, wplyw domieszek na wlasnosci stopow
Aluminium i stopy aluminium - rodzaje, wptyw domieszek na wasnosci stopow
Co nazywamy kompozytem? Rodzaje kompozytoéw i ich zastosowanie

NAPEDY I STEROWANIE HYDRAULICZNE | PNEUMATYCZNE

orwdPE

Nooohkown

Przeptywy laminarne i turbulentne
Straty ci$nienia przy przeptywie ptynéw w przewodach
Metody sterowania predkosciag w uktadach hydraulicznych
Wymieni¢ rodzaje sitownikéw pneumatycznych i poda¢ schematy ich sterowania
Podac roznice pomiedzy serwonapedem hydraulicznym (pneumatycznym), a napedem
standardowym
Elementy hydraulicznej stacji zasilajacej
Elementy zespotu przygotowania powietrza
Zalety i wady napedow: elektrycznych, pneumatycznych, hydraulicznych
Hydrauliczne (pneumatyczne) elementy wykonawcze
Hydrauliczne (pneumatyczne) elementy sterujace kierunkiem przeptywu
Hydrauliczne (pneumatyczne) elementy sterujace cisnieniem



8. Hydrauliczne (pneumatyczne) elementy sterujace nat¢zeniem przeptywu
9. Dobor elementow uktadu hydraulicznego (pneumatycznego)

ELEKTROTECHNIKA | ELEKTRONIKA

Pierwsze i drugie prawo Kirchhoffa

Co to sg sktadowe harmoniczne sygnatéw

Moc czynna, bierna i pozorna - na czym polega poprawa wspotczynnika mocy
Impedancja operatorowa - definicja, impedancje elementéw RLC

Wyprowadz wzor na transmitancj¢ nieobcigzonego czwornika o podanym schemacie
Co to jest wzmacniacz operacyjny. Parametry wzmacniacza idealnego i rzeczywistego
Wzmacniacz odwracajacy i nicodwracajacy

Parametry przetwornikéw AC i CA
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PRZEDMIOTY KIERUNKOWE

Struktura uktadu regulacji automatycznej, analogowego i cyfrowego

Analiza uktadu liniowego z wykorzystaniem transmitancji operatorowej
Charakterystyki czgstotliwosciowe elementow i uktadoéw regulacji automatycznej
Algorytmy regulacji PID - poda¢ transmitancj¢ Laplace’a, wskaza¢ nastawy i omowic
wplyw poszczeg6lnych akcji regulatora PID na wtasnosci uktadu regulacji

Stabilno$¢ liniowego uktadu regulacji automatycznej i metody jej badania

Na czym polega metoda linearyzacji prostej uktadow nieliniowych

Jaki uktad nazywamy uktadem regulacji dwustawnej 1 jakie sa jego wlasnos$ci
Algorytm wyznaczania odpowiedzi uktadu regulacji na wymuszenie dane przebiegiem
Czasowym

9. Autostrojenie regulatoréw PID za pomocg sterowania przekaznikowego

10. Metoda Zieglera Nicholsa strojenia regulatoréw PID

11. Metody oceny jakos$ci uktadu regulac;ji

12. Catkowe kryteria jakos$ci uktadow regulacji 1 ich wykorzystanie

13. Na czym polega zadanie syntezy uktadu regulacji

14. Transmitancja Laplace’a i jej zastosowanie

15. Transmitancja Z i jej zastosowanie

16. Serwomechanizmy: przeznaczenie, struktura

17. Budowa silnikow pradu statego z magnesami trwatymi

18. Zasady dzialania czujnikéw impulsowych: przyrostowych i bezwzglednych

19. Prébkowanie i kwantyzacja. Dobor czestotliwo$ci probkowania. Twierdzenie Shannona.
20. Zasady stosowania robotow w systemach przemystowych

21. Podstawowe struktury manipulatoréw i ich ruchliwos¢

22. Cechy napedow stosowanych w robotach przemystowych

23. Proste i odwrotne zadanie kinematyki i ich wykorzystanie w sterowaniu robotem

24. Metody planowania trajektorii manipulatora robota

25. Metody elektryczne pomiaréw temperatury

26. Czujniki przemieszczen liniowych i katowych

27. Pomiary tensometryczne - zasada pomiaru, stosowane uklady pomiarowe, zastosowania
28. Zasada dziatania i zastosowanie uktadéw wyjsciowych typu PWM
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