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Pytania na egzamin dyplomowy na kierunku
sautomatyka i robotyka”

studia stacjonarne i niestacjonarne | stopnia

PYTANIA KIERUNKOWE

Poda¢ warunki rownowagi ptaskiego dowolnego uktadu sit dziatajacych na bryle.
Poda¢ definicje naprezen oraz w jakich jednostkach si¢ wyrazaja.

Przeptywy laminarne i turbulentne.

Straty cis$nienia przy przepltywie ptyndw w przewodach.

Metody sterowania predkoscig w uktadach hydraulicznych.

Wymieni¢ rodzaje sitownikéw pneumatycznych, hydraulicznych i podaé schematy
ich sterowania.

Dobor elementow uktadu hydraulicznego (pneumatycznego).

Elementy hydraulicznej stacji zasilajacej 1 zespotu przygotowania powietrza.
Pierwsze i drugie prawo Kirchhoffa.

Co to sg sktadowe harmoniczne sygnatow?

Moc czynna, bierna i pozorna - na czym polega poprawa wspotczynnika mocy?
Impedancja operatorowa - definicja, impedancje elementéw R, L, C.

Wyprowadz wzoér na transmitancj¢ nieobcigzonego czwoérnika o podanym
schemacie.

Co to jest wzmacniacz operacyjny? Parametry wzmacniacza idealnego
i rzeczywistego.

Parametry przetwornikow AC i CA.



PYTANIA SPECJALNOSCIOWE

AUTOMATYKA PRZEMYSLOWA

Struktura uktadu regulacji automatycznej, analogowego i cyfrowego.

Zastosowanie transmitancji operatorowej w analizie uktadow liniowych.

Charakterystyki czestotliwosciowe elementéw i uktadow regulacji automatyczne;.

Algorytmy regulacji PID - poda¢ transmitancj¢ Laplace’a, wskaza¢ nastawy i omowic

wplyw poszczeg6lnych akceji regulatora PID na wtasnosci uktadu regulacji.

Stabilnos¢ liniowego uktadu regulacji automatycznej i metody jej badania.

6. Jaki uktad nazywamy uktadem regulacji dwustawnej i jakie s jego wtasnosci?

7. Algorytm wyznaczania odpowiedzi uktadu regulacji na wymuszenie dane przebiegiem
czasowym.

8. Autostrojenie regulatoréw PID za pomocg sterowania przekaznikowego.

9. Metoda Zieglera Nicholsa strojenia regulatorow PID.

10. Metody oceny jakosci uktadu regulacji.

11. Catkowe kryteria jakosci uktadéw regulacji i ich wykorzystanie.

12. Na czym polega zadanie syntezy uktadu regulacji?

13. Transmitancja Laplace’a i jej zastosowanie.

14. Transmitancja Z i jej zastosowanie.

15. Budowa i zasada dziatania silnikéw pradu statego i przemiennego.

16. Zasady dzialania enkoderow: przyrostowych i bezwzglednych.

17. Probkowanie 1 kwantyzacja. Dobor czgstotliwosci probkowania. Twierdzenie
Shannona.

18. Podstawowe struktury manipulatoréw i ich ruchliwos¢.

19. Analiza kinematyki manipulatora z wykorzystaniem macierzy przeksztalcenia
jednorodnego.

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

21. Metody planowania trajektorii manipulatora robota.

22. Metody elektryczne pomiardw temperatury.

23. Czujniki przemieszczen liniowych i kagtowych.

24. Pomiary tensometryczne - =zasada pomiaru, stosowane uklady pomiarowe,
zastosowania.

25. Zasada generowania i zastosowanie sygnatéw PWM.
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PYTANIA SPECJALNOSCIOWE

KOMPUTEROWE SYSTEMY STEROWANIA I POMIAROW

Wymien i krétko opisz metody wykrywania ciemnych i jasnych przej$s¢ do pomiaru
wielkosci geometrycznych 1 Sledzenia krawedzi czesci.

Scharakteryzuj zasady programowania w §rodowisku LABVIEW.

Co to jest macierz obrotu i jakie jest jej wykorzystanie w analizie kinematyKi
manipulatora?

Na czym polega idea zautomatyzowanych linii produkcyjnych?

Co to jest suwmiarka noniuszowa i w jaki sposob odczytuje si¢ wynik pomiaru na
suwmiarce noniuszowej?

Opisz budowe¢ mikrometru warsztatowego uniwersalnego i sposob odczytu wyniku
pomiaru na mikrometrze tego typu.

Opisz systemy transmisji danych w systemach automatyki przemystowe;.

Opisz zasady dziatania kamer termowizyjnych.

Jakie sg zasady poprawnego projektowania interfejsu uzytkownika (czlowiek maszyna)
w systemach wizualizacji przemystowej?

Opisz protokoty komunikacyjne w systemach SCADA, HMI.

Co to jest wspoOhrzednosciowa maszyna pomiarowa? Jaka jest zasada dziatania
wspolrzgdnosciowych maszyn pomiarowych?

Wymien i krotko opisz typy wspotrzgdnosciowych maszyn pomiarowych w zaleznos$ci
od ich typow konstrukcji.

Co to jest inzynieria odwrotna? Jakie jest jej zastosowanie?

Co to jest interferometr laserowy? Jaka jest zasada pomiaru dhlugosci za pomoca
interferometru?

Podaj klasyfikacj¢ sktadowych struktury geometrycznej powierzchni.

Podaj definicje¢ 1 interpretacje geometryczng parametru Ra chropowato$ci.

Co to jest ramig¢ pomiarowe? Jakie sg zastosowania ramion pomiarowych?

Wymien 1 krotko opisz typy glowic, jakie moga by¢ zastosowane we
wspotrzednosciowych systemach pomiarowych?

Co to jest laserowy system nadazny? Jakie sg zastosowania tego typu systemow?

Co to jest rozktad normalny 1 jakie jest jego zastosowanie w metrologii?

Co to jest histogram i jak si¢ go buduje?

Co to jest pomiar posredni?

Omow metode pomiaru kata stozka wewnetrznego za pomoca kulek pomiarowych?
Omow metoda pomiaru kata klina za pomoca liniatu sinusowego.

Co to jest btad systematyczny i w jaki sposob si¢ go uwzglednia w wyniku pomiaru?
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PYTANIA SPECJALNOSCIOWE

AUTOMATYKA MASZYN I PROCESOW

Jakie znasz urzadzenia peryferyjne robotdow mobilnych. Opisz kilka z nich.

Opisz zasade dziatania silnika bezszczotkowego na prad staty (BLDC).

Komendy programowania dla wybranych wurzadzen peryferyjnych, silnikow
I serwomechanizmow.

Jakie regulatory stosuje si¢ w robotyce?

Podaj przyktady metod formowania kompozytow warstwowych w formach zamknigtych
(prézniowych).

Wyjasnij pojecie dotyczace prototypowania uktadéw sterowania (ang. Rapid Control
Prototyping (RCP)) oraz wymien obecnie stosowane systemy sprzetowo-programowe
przeznaczone dla tego zastosowania.

Wyjasnij pojecia dotyczace mozliwos$¢ symulacji ukladow sterowania tj.: Hardware in
the Loop (HIL), Software in the Loop (SIL), Processor in the Loop (PIL) i Model in the
Loop (MIL).

Budowa 1 zasada dziatania zasilacza (agregatu) hydraulicznego. Wyjasnij zjawisko
przeksztalcenia energii w urzadzeniu hydraulicznym.

Uklady sterowania objgtosciowego 1 dfawieniowego.

Przyktady ptynowych uktadow sterowania pozycyjnego.

Omowic uniwersalny schemat uktadu mechatronicznego.

Omoéwic¢ analogie mechaniczno-elektryczno-pneumatyczne.

Omowic zasade dziatania i zastosowanie serwomechanizmu oraz wybranych czujnikow:
dalmierza akustycznego, dalmierza na podczerwien, przyspieszeniomierza, giroskopu,
kompasu, czujnika $wiatla.

Narysowac i omowi¢ schemat blokowy uktadu automatycznej regulacji (UAR).
Zdefiniowac urzadzenia nastawcze i pomiarowe.

Co sg przetworniki pomiarowe — rodzaje, charakterystyka, zastosowanie.

Prosze poda¢ podziat filtréw 1 narysowac ich charakterystyki.

Narysowac uktad sterowania dowolnego rodzaju napedu
elektrycznego/pneumatycznego/hydraulicznego ze sprz¢zeniem zwrotnym.

Podaj wzor opisujacy regulator PID oraz narysuj schemat blokowy tego regulatora.

Co to jest histereza, gdzie jest wykorzystywana w uktadach sterowania maszyn?
Narysowac 1 omoéwi¢ najprostszy model dynamiki opisujacy drgania.

Stabilno$¢ sterowanych uktadéw mechanicznych.

Wymien znane ci protokoty warstwy sieciowej i warstwy transportowej.

Co to jest MAC - address? Jak go poznac ?

Co to jest DNS? Jaka komenda jest najczesciej uzywana w kontekscie DNS’u ?



