Pytania na egzamin dyplomowy na kierunku
»Automatyka i Robotyka” studia |l stopnia

(stacjonarne i niestacjonarne)

PRZEDMIOTY PODSTAWOWE

PODSTAWY INFORMATYK ZASTOSOWANIA INFORMATYKI

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

2. Omowic najczesciej stosowane typy zmiennych i struktury danych w wybranym jezyku
programowania.

3. Sposoby przekazywania parametrow funkcji w wybranym j¢zyku programowania.

4. Opisac¢ jedng z metod catkowania rownan rézniczkowych zwyczajnych.

5. Omowi¢ strukture programu napisanego w jezyku C.

MECHANIKA

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

2. Sformutowa¢ zasady dynamiki w ruchu postepowym i obrotowym bryty wokoét osi

ustalonej

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

METROLOGIA

1.
2.
3.

Co to jest btad pomiaru? Jakie znasz rodzaje btedow?
Co to jest uktad jednostek SI? Podaj jednostki podstawowe tego uktadu.
Podaj znane Ci przyrzadu do pomiaru dtugosci.

PODSTAWY KONSTRUKCJI MASZYN

wCoNoOR~WNE

Jak wyznacza si¢ modut Younga?

Na podstawie jakich warunkéw wyznacza si¢ wymiary §ruby w mechanizmie srubowym?
Jak wyznacza si¢ wymiary wpustu?

Wymien sposoby wykonania potaczenia wciskowego.

Co to jest przetozenie przektadni?

W jakim celu wykonuje si¢ korekcje uzebienia?

Poréwnaj najwazniejsze cechy tozysk slizgowych i tocznych.

Co to jest karb i jaki ma wptyw na wytrzymatos¢ konstrukcji?

Wymien zadania stawiane przed sprzeglem.



WYTRZYMALOSC MATERIALOW

a bk owdeE

Poda¢ definicje naprezen oraz w jakich jednostkach si¢ wyrazaja.
Poda¢ definicje odksztatcen.

Jak definiujemy kierunki glowne stanu napr¢zenia?

Jak definiujemy gtowne centralne osie bezwtadnosci?

Wyjasni¢ pojecie zmeczenia materiatu.

TECHNIKI WYTWARZANIA

© O N gk oo P

Obrobka ubytkowa, jej podziat i zastosowanie.

Materialy stosowane na ostrza narzgdzi skrawajacych.
Podstawowe parametry skrawania.

Sposoby skrawania, podziat i zastosowanie.

Jak obrabia si¢ materiaty trudnoskrawalne.

Sposoby ciecia materiatow.

Wymieni¢ podstawowe metody spawania tukowego 1 krotko je scharakteryzowac.
Sposoby walcowania materiatu

Wiytlaczanie i przettaczanie wytloczek walcowych.

10. Sposoby ciagnienia rur.

MATERIALOZNAWSTWO

O N bk wbdhE

Wymieni¢ parametry wytrzymatosciowe i1 plastyczne wyznaczane z proby rozciggania.
Metody pomiaru twardosci.

Co nazywamy zgniotem, na czym polega zjawisko rekrystalizacji, zdrowienia?
Wplyw zawartosci wegla na wlasnosci mechaniczne 1 strukture stali weglowych.

Co to jest obrobka cieplna i jakie sg jej podstawowe rodzaje?

Co to jest stal, staliwo, surowka, zeliwo ?

Klasyfikacja stali 1 przyklady oznaczen stali niestopowych

Wymieni¢ i1 krotko scharakteryzowaé podstawowe stopy metali niezelaznych.

NAPEDY I STEROWANIE HYDRAULICZNE | PNEUMATYCZNE

o 0k~ wbdPF

Przeptywy laminarne i turbulentne

Straty ci$nienia przy przeptywie plyndw w przewodach

Metody sterowania predkoscia w uktadach hydraulicznych

Wymieni¢ rodzaje sitownikéw pneumatycznych i podaé schematy ich sterowania
Omowic¢ strukture i sposob dziatania serwonapedu hydraulicznego i pneumatycznego

Elementy hydraulicznej stacji zasilajacej



7. Elementy zespolu przygotowania powietrza

8. Zalety i wady napedow: elektrycznych, pneumatycznych, hydraulicznych

9.

10.
11.
12.
13.

Hydrauliczne (pneumatyczne) elementy wykonawcze

Hydrauliczne (pneumatyczne) elementy sterujace kierunkiem przeptywu
Hydrauliczne (pneumatyczne) elementy sterujgce cisnieniem
Hydrauliczne (pneumatyczne) elementy sterujace nat¢zeniem przeptywu

Dobor elementéw uktadu hydraulicznego (pneumatycznego)

ELEKTROTECHNIKA | ELEKTRONIKA

O N A~ WD

M w e

O N o O

10.
11.
12.
13.

14.
15.

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 elementéow R, L, C

WyprowadzZ wzor na transmitancje nieobcigzonego czwodrnika o podanym schemacie
Co to jest wzmacniacz operacyjny. Parametry wzmacniacza idealnego i rzeczywistego

Wzmacniacz odwracajacy i nieodwracajacy

Parametry przetwornikow AC i CA

PRZEDMIOTY SPECJALNOSCIOWE AP

Struktura uktadu regulacji automatycznej, analogowego i cyfrowego
Zastosowanie transmitancji operatorowej w analizie uktadow liniowych
Charakterystyki czgstotliwosciowe elementow i uktadow regulacji automatycznej

Algorytmy regulacji PID - poda¢ transmitancje Laplace’a, wskaza¢ nastawy i omowié
wplyw poszczegdlnych akcji regulatora PID na wiasnos$ci uktadu regulacji

Stabilnos¢ liniowego uktadu regulacji automatycznej i metody jej badania
Na czym polega metoda linearyzacji prostej uktadow nieliniowych
Jaki uktad nazywamy uktadem regulacji dwustawnej 1 jakie sg jego wtasnosci

Algorytm wyznaczania odpowiedzi uktadu regulacji na wymuszenie dane przebiegiem
Czasowym

Autostrojenie regulatorow PID za pomoca sterowania przekaznikowego
Metoda Zieglera Nicholsa strojenia regulatorow PID

Metody oceny jakosci uktadu regulacji

Catkowe kryteria jakosci uktadow regulacji i ich wykorzystanie

Na czym polega zadanie syntezy uktadu regulacji

Transmitancja Laplace’a i jej zastosowanie
Transmitancja Z i jej zastosowanie



16. Budowa i zasada dziatania silnikow pradu przemiennego: synchronicznych i
asynchronicznych

17. Budowa silnikow pradu statego z magnesami trwatymi

18. Zasady dziatania enkoderow: przyrostowych i bezwzglednych

19. Prébkowanie 1 kwantyzacja. Dobor czestotliwosci probkowania. Twierdzenie Shannona.
20. Zasady stosowania robotow w systemach przemystowych

21. Podstawowe struktury manipulatorow i ich ruchliwos$¢

22. Analiza kinematyki manipulatora z wykorzystaniem macierzy przeksztatcenia
jednorodnego

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

24. Metody planowania trajektorii manipulatora robota

25. Metody elektryczne pomiarow temperatury

26. Czujniki przemieszczen liniowych i katowych

27. Pomiary tensometryczne - zasada pomiaru, stosowane uktady pomiarowe, zastosowania

28. Zasada generowania i zastosowanie sygnatow PWM
29. Rodzaje wejs¢ 1 wyjs¢ w sterownikach PLC

PRZEDMIOTY SPECJALNOSCIOWE SOM

Opisa¢ system zdalnego naprowadzania I rodzaju — wady i zalety.
Podac rodzaje i scharakteryzowac systemy samonaprowadzania.
Opisac¢ systemy naprowadzania wigzka prowadzaca.

Opisa¢ zasadg dziatania samonaprowadzajacego pocisku rakietowego.
Budowa i zadania optycznego koordynatora celu.

Dokonac¢ klasyfikacji silnikow rakietowych na paliwo stale.

N o gk~ nhoE

Poda¢ definicj¢ impulsu silnika rakietowego. Omowic¢ sposoby zwigkszania impulsu
jednostkowego.
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Omowi¢ metody regulacji sity ciagu w silnikach rakietowych na paliwo state.
9. Budowa i rodzaje detektorow poczerwieni.

10. Jakie sg sposoby pomiaréw katdw orientacji obiektow ruchomych wykonywane
bezposrednio na badanych obiektach.

11. Co to s3 przetworniki pomiarowe.
12. Prosze wymieni¢ rodzaje filtrow.

13. Prosze wymieni¢ wlasciwosci uwzgledniane przy doborze metali (materiatow)
wykorzystywanych do produkcji termorezystorow.

14. Omowic¢ aerodynamiczng sile oporu dzialajaca na obiekt balistyczny w trakcie lotu.
15. Omoéwic zjawisko powstawania aerodynamicznej sity Magnusa.

16. Omowic rodzaje stabilizacji pocisku w trakcie lotu.



17.
18.

19.

20.
21.

22.
23.

Pojecie pilota automatycznego 1 jego rola w obiekcie latajgcym.

Zdefiniowa¢ uktady wspotrzednych do opisu lotu obiektu latajacego, zaleznosci katowe
mi¢dzy uktadami.

Omowi¢ posta¢ rownan Lagrange’a I1-go rodzaju wykorzystywang do wyprowadzania
réwnan ruchu robota.

Omowi¢ detektory i aktuatory, ktore wykorzystywane sg w robotach lgdowych.
Omowic podstawowe elementy programu LabView, ktory wspotpracuje ze sterownikiem
NI myRIO.

Cechy charakterystyczne samonaprowadzania obiektu latajagcego metodg krzywej pogoni.

Cechy charakterystyczne samonaprowadzania obiektu latajacego metoda proporcjonalnej
nawigacji.



