Pytania na egzamin dyplomowy na kierunku
wAutomatyka i Robotyka” (AiR)

studia stacjonarne i niestacjonarne Il stopnia

PYTANIA KIERUNKOWE

Opisac jedng z metod catkowania rownan rozniczkowych zwyczajnych.

Podaj dwa przyktady i zasade dziatania serwonapeddw stosowanych w zakresie automatyki i
robotyki.

Rodzaje przektadni mechanicznych stosowanych w robotach i obrabiarkach CNC.

Omowic kryteria stabilno$ci uktadéw dynamicznych i ich zastosowanie.

Podaj catkowe kryteria jakoSci sterowania.

Dobdr elementow uktadu hydraulicznego.

Dobor elementow uktadu pneumatycznego.

Wyjasni¢ zasade dziatania i zastosowanie regulatoréw adaptacyjnych.

Omow metody identyfikacji obiektéw sterowania.

Metody elektryczne pomiarow temperatury.

Metody elektryczne pomiaréw cisnienia.

Podaj przyktady zastosowania metod sztucznej inteligencji w uktadach sterowania.

Podaj i omdéw przyktady cyfrowego przetwarzania sygnatow.

Omow metody pomiarow przy zastosowaniu zaawansowanych systeméw kontrolno-pomiarowe.
Wymien i oméw typowe struktury kinematyczne robotow przemystowych.
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PYTANIA SPECJALNOSCIOWE

AUTOMATYKA PRZEMYSLOWA

Prébkowanie i kwantyzacja. Dobor czestotliwosci probkowania. Twierdzenie Shanona.

Parametry przetwornikéw AC i CA.

Na czym polega zjawisko aliasingu i sposoby jego eliminac;i?

Metody filtracji sygnatow dyskretnych wykorzystujacych DFT.

Transformata Z, charakterystyki czestotliwo$ciowe uktadéw dyskretnych, warunki stabilnosci
ukfadow dyskretnych.

Elementy zadania optymalizacji. Przyktad zastosowania do syntezy parametrow regulatora.
Wymien réznice miedzy identyfikacjg on-line a off-line i wymien etapy procesu identyfikacji.
|dentyfikacja metodg ,czarnej skrzynki’.

Omow i narysuj schemat metody identyfikacji ,output error”.

Definicje stabilno$ci systeméw.

Czujniki przemieszczen liniowych i katowych.

Pomiary tensometryczne. Wady i zalety uktadéw zasilanych pradem statym i uktadow z falg
no$na.

Struktura cyfrowego uktadu regulacji.

Omowié strukture i sposob dziatania serwonapedu hydraulicznego i pneumatycznego.
Impedancja operatorowa - definicja, impedancje elementéw R, L, C.

Omowi¢ podstawowe metody strojenia regulatorow PID (np. Zieglera-Nicholsa, metoda
optymalizacyjna) i ich wady oraz zalety.

Oméw implementacje regulatora PID przy zastosowaniu mikrokontroler lub komputerdéw
jednouktadowych.

Omow na przyktadzie zastosowanie technik wizyjnych i przetwarzania obrazéw w zastosowaniu
w zakresie automatyki i robotyki.

Omow i podaj przyktady zastosowania aplikacji z graficznym interfejsem uzytkownika zakresie
automatyki i robotyki.

Zasada generowania i zastosowanie sygnatow PWM. Jakie sg zalety stosowania uktadow z
wyjsciem PWM?

Budowa bezszczotkowych silnikéw pradu statego (BLDC), metody sterowania.

Uktad samostrojenia regulatoréw PID za pomocg sterowania przekaznikowego.

Na czym polega zjawisko ,wind-up” i sposoby jego eliminac;i?

Proste i odwrotne zadanie kinematyki i ich wykorzystanie w sterowaniu robotem i metody
planowania trajektorii manipulatora robota.

Rodzaje napeddw stosowanych w serwomechanizmach.
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PYTANIA SPECJALNOSCIOWE

KOMPUTEROWE SYSTEMY STEROWANIA | POMIAROW

Wymien i krétko opisz metody wykrywania ciemnych i jasnych przejs¢ do pomiaru wielkosci
geometrycznych i Sledzenia krawedzi czesci.

Scharakteryzuj zasady programowania w $rodowisku LABVIEW.

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

Opisz systemy transmisji danych w systemach automatyki przemystowe;.

Jakie sg zasady poprawnego projektowania interfejsu uzytkownika (cztowiek maszyna) w
systemach wizualizacji przemystowe;j?

Opisz protokoty komunikacyjne w systemach SCADA, HMI.

Co to jest wspdirzednoSciowa maszyna pomiarowa. Wymien i krotko opisz typy
wspotrzednosciowych maszyn pomiarowych w zaleznosci od ich typow konstrukii.

Co to jest inzynieria odwrotna? Jakie jest jej zastosowanie?

Co to jest interferometr laserowy? Jaka jest zasada pomiaru dtugosci za pomocg interferometru?
Co to jest laserowy system nadazny? Jaka jest jego zasada dziatania i zastosowania?

Co to jest skaner 3D? Wymien typy skanerdéw 3D uzywanych jako urzadzenia pomiarowe.

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

Co to jest niepewno$¢ pomiaru? Jakie sg metody szacowania niepewno$ci pomiaru?

Co to jest mikroskop sit atomowych? Jaka jest zasada dziatania i zastosowania mikroskopdw sit
atomowych?

Wymien i krotko scharakteryzuj stykowe i bezstykowe metody pomiaru chropowatosci
powierzchni.

Wyjas$nij pojecie spojnosci pomiarowe;.

Jaka jest organizacja i zadania Gtownego Urzedu Miar?

Co to jest wzorzec miary? Podaj przyktady.

Podaj klasyfikacje parametréw chropowato$ci powierzchni.

Podaj definicje parametru Ra chropowatosci i jego interpretacje geometryczna.

Scharakteryzuj czujniki i urzadzenia pomiarowe do monitorowania drgan.

Wymien i krotko opisz podstawowe konstrukcje i mechanizmy programowania obiektowego.
Oméw budowe i zasade dziatania przetwornika analogowo — cyfrowego.

Omow obszary zastosowan cyfrowego przetwarzania obrazéw.

Scharakteryzuj zastosowanie histogramu w technice wizyjnej.
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PYTANIA SPECJALNOSCIOWE

PROJEKTOWANIE I BUDOWA UKEADOW AUTOMATYKI

Wymien zasady tworzenia dokumentacji technicznej mechanizméw maszyn i urzadzen
automatyki.

Wymien elementy procesu projektowania maszyn i urzadzen.

Na czym polega analiza i synteza regulatora?

Na czym polega ocena jakosci sterowania?

Opisz metode doboru nastaw regulatora PID.

Wymien podstawowe etapy przygotowania analizy ruchu w module Motion Siemens NX.

Wyjasnij idee dziatania modutu Mechatronics Concept Designer (MCD) w Siemens NX.

Wymien jakie elementy trzeba zdefiniowa¢ w module Mechatronics Concept Designer (MCD) w
Siemens NX, aby symulacja mogta poprawnie odwzorowac rzeczywiste dziatanie uktadu.

Podaj klasyfikacie nowoczesnych materiatow inzynierskich i scharakteryzuj jeden wybrany
materiat.

Wymien parametry mechaniczne okreslajace wtasciwosci stali konstrukcyjnych.

Wymien co najmniej trzy materiaty potprzewodnikowe oraz podaj przyktadowe zastosowanie w
robotyce i automatyce.

Wymien co najmniej 5 procesow obrobki ubytkowej stosowanych w procesie wytrawiania
elementdéw automatyki. Scharakteryzuj jeden wybrany proces.

Opisz jaka role petni postprocesor w systemach CAM.

Omow rodzaje przyrzadow do pomiaru temperatury.

Opisz strategie zmniejszania btedu rozwigzania numerycznego.

Opisz znaczenie tworzyw sztucznych i kompozytéw w automatyce i robotyce.

Podaj klasyfikacje polimeréw wg rdznych kryteridw.

Wymien co najmniej trzy automatyczne systemy zarzadzania przedmiotami obrabianymi i
scharakteryzuj jeden wybrany.

Wymieni¢ i oméwi¢ dwa rozne systemy automatycznego pomiaru i kontroli stanu narzedzia
frezarskiego.

Omow zasade dziatania zautomatyzowanego gniazda obrébczego.

Omowic strukture elastycznego systemu obrébkowego.

Wymieni¢ co najmniej 3 uktady kinematyczne tokarek sterowanych numerycznie. Opisa¢ wybrany
ukfad kinematyczny.

Wymieni¢ co najmniej 3 uktady kinematyczne frezarek sterowanych numerycznie. Opisac
wybrany uktad kinematyczny.

Wyjasni¢ zasade dziatania cykli obrobkowych w sterowaniu HEIDENHAIN oraz oméwi¢ zalety
stosowania cykli do wiercenia i frezowania kieszeni.

Podaj przyktadowe elementy sktadowe zautomatyzowanych gniazd obrébkowych.



