Zestaw pytan na egzamin dyplomowy —
ROBOTYKA | AUTOMOTYZACJA PROCESOW -
| stopien

Komisja egzamindw dyplomowych moze zadawac pytania nie ujete w podanych zestawach

zagadnien mieszczace sie w kanonie wiedzy danego stopnia studiéw i kierunku studiéow.

Grupa A

© o NG

10.
11.
12.
13.
14.

15.
16.

17.

18.
19.

20.

21.

22.

23.
24,

Na czym polega metoda elementéw skonczonych (MES).

Podaj zastosowanie numerycznej metody obliczeniowej MES.

Wyjasnij pojecie funkcji ksztattu w metodzie elementéw skoriczonych. Podaj przyktad
dla wybranego elementu skoriczonego.

Z jakich warunkoéw réwnowagi wyznacza sie reakcje w podporach dla uktaddéw statycznie
wyznaczalnych?

Co to jest wektor gtéwny i moment gtéwny?

Co to sg momenty gnace i sity tnace oraz jak sie je wyznacza.

Na czym polega metoda Rittera, przyktad zastosowania.

Co to jest Srodek masy i co to s momenty statyczne.

Co to jest moment bezwtadnosci i po co sie go wyznacza.

Jakie wielkos$ci fizyczne opisujg ruch punktu materialnego i jak sie je definiuje.

Co to jest przyspieszenie styczne i normalne?

Na czym polega zasada zachowania energii mechanicznej oraz zasada zachowania pedu.
Co to jest kret i na czym polega zasada zachowania kretu?

Omow pojecie warunku wytrzymatosci i sztywnosci na przyktadzie rozciggania lub
skrecania.

Wyijasnij, na czym polega rozrdznienie na materiaty konstrukcyjne ciggliwe i kruche.
Omow pojecie wspoétczynnika bezpieczerstwa. Wymien kilka czynnikéw wptywajacych
na jego wartosci.

Omdw stan naprezenia w cienkosciennym zbiorniku cylindrycznym obcigzonym
ciSnieniem wewnetrznym.

Omoéw warunki wytrzymatosci uktadane przy obliczaniu potgczen nitowanych.

Omoéw hipoteze Hubera na przykfadzie sprawdzenia wytrzymatos$ci watu przenoszacego
moment zginajgcy i skrecajacy.

State sprezystosci materiatu izotropowego. Jak mozna wyznaczy¢ doswiadczalnie
wspotczynnik Poissona i modut Younga?

Wyijasnij zasade dziatania czujnika oporowego do pomiaru odksztatcen. Omoéw sposéb
zastosowania takich czujnikédw do pomiardw stanu naprezenia w elementach
konstrukcji.

Omoéw zjawisko zmeczenia materiatéw konstrukcyjnych.

Na przyktadzie pretow sciskanych wyjasnij, na czym polega zjawisko utraty statecznosci.
Jakie sg podstawowe réznice miedzy stalami a zeliwami niestopowymi? Jaka jest
klasyfikacja obydwu grup stopdéw zelaza?
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Co to sg kompozyty? Jakie sg typowe obszary zastosowan materiatéw kompozytowych?
Co to sg polimery? Jakie sg charakterystyczne wtasciwosci polimeréw odrézniajace je od
metali i ceramiki?

Jaka jest idea wytwarzania kompozytéw widknistych? Jaka jest rola wtdkien w tych
materiatach? Jakie cechy wtékien majg wptyw na wtasciwosci materiatu
kompozytowego?

Co to jest spiekana ceramika specjalna (Inzynierska)? Jakimi wiasciwosciami rézni sie od
szkta?

Co to jest granica plastycznosci? Jakie stosuje sie metody podwyzszania granicy
plastycznosci metali?

Na jakie wtasciwosci metali ma istotny wptyw wielkos¢ ziaren? Jakie stosuje sie metody
rozdrabniania ziaren w stopach metali?

Jaki parametr jest miarg sztywnosci materiatéw? Jaka jest réznica miedzy sztywnoscig
metali a sztywnoscig polimerow? Jaki jest zwigzek miedzy sztywnoscig a temperaturg
zeszklenia polimeréw?

Jakie sg réznice miedzy stopami aluminium i stalami niestopowymi pod wzgledem
gestosci, modutu Younga, granicy plastycznosci i odpornosci na korozje?

Jaki jest wptyw zawartosci wegla na mikrostrukture, wtasciwosci mechaniczne stali i
spawalnos¢ stali? W jaki sposdb zawartos¢ wegla determinuje zastosowanie stali?

Jakie jednostki uktadu SI stosowane sg w pomiarach elementéw maszyn?

Klasyfikacja przyrzgdéw pomiarowych stosowanych w pomiarach elementéw maszyn.
Jakie rodzaje odchytek obejmuje doktadnos¢ geometryczna wykonania czesci maszyn?
Co rézni wspotrzednosciowq technike pomiarowg od technik tradycyjnych?

Jak oznacza sie wymiary tolerowane na rysunku? Podaj przyktady.

Wyijasnij na przyktadzie co to jest pasowanie i podaj jakie sg rodzaje pasowania.

Co to sg cechy metrologiczne narzedzi pomiarowych? Co to jest legalizacja narzedzi
pomiarowych?

Podaj nazwy i symbole tolerancji ksztattu. Jak oznacza sie tolerancje ksztattu na
rysunku?

Podaj nazwy i symbole tolerancji potozenia i kierunku. Jak oznacza sie te tolerancje na
rysunku?

W jaki sposdb na rysunku okresla sie wymagania w zakresie chropowatosci powierzchni?
Podaj definicje lub interpretacje najczesciej stosowanych parametréw
chropowatosci powierzchni.

Wymieni¢ grupy przyczyn powstawania btedéw pomiaru.

Co to sg btedy systematyczne? Co to sg btedy przypadkowe? Co to sg btedy nadmierne?
Co to jest niepewnos¢ pomiarowa? Wyjasnij pojecia standardowa i rozszerzona
niepewnos¢ pomiaru.



Grupa B

Pofaczenia roztaczne.
Pofaczenia nieroztgczne.
Obliczenia wytrzymatos$ciowe i ksztattowanie watéw.
Krzywa tarcia w tozysku $lizgowym.
Obliczenia i dobdr tozyska tocznego.
Zasady tozyskowania watu dwupodporowego.
Sprzegta sztywne.
Sprzegta podatne.
Sprzegta wiaczalne.
. Obliczenia geometryczne i ksztattowanie kot zebatych o zebach prostych. Zasada
zazebienia
11. Przektadnia zebata dwu stopniowa walcowa z zebach prostych (schemat, zasada
dziatania, przetozenie geometryczne, kinematyczne, dynamiczne).
12. Przektadnia slimakowa (schemat, zasada dziatania, przetozenie).
13. Przektadnia pasowa z pasem klinowym.
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14. Drgania gietne watu dwupodporowego.

15. Ruchliwos$¢ mechanizmu, manipulatora o budowie szeregowej i réwnolegtej —
poréwnanie.

16. Transformacje elementarne w przestrzeni (macierze), parametry Denavita
Hartenberga.

17. Jakobian manipulatora na przyktadzie uktadu ptaskiego.

18. Obrébka elektroerozyjna.

19. Materiaty narzedziowe stosowane w obrébce widrowej.

20. Szlifowanie bezktowe.

21. Przecigganie (obréobka ubytkowa).

22. Dogtadzanie oscylacyjne

23. Podstawowe zespoty i ruchy funkcjonalne obrabiarek skrawajgcych

24. Réznice pomiedzy obrabiarkg konwencjonalng a sterowang numerycznie

25. Preferowane napedy ruchu gtéwnego i posuwowego w maszynach

26. Podstawowe mozliwosci technologiczne obrabiarek skrawajgcych (jakie powierzchnie
mozna obrabia¢ na okreslonych obrabiarkach)

27. Cechy charakterystyczne automatdéw tokarskich

28. Sposoby wykonywania gwintow.

29. Rozwiercanie.

30. Metody ksztattowe wykonywania két zebatych.

31. Powtoki ochronne na ostrza narzedzi skrawajgcych.

32. Metody wytwarzania odlewdw w formach jednorazowego uzytku

33. Metody maszynowego wytwarzania form odlewniczych

34. Wymieni¢ metody wytwarzania odlewéw w formach metalowych

35. Podziat metod obrdébki plastycznej.

36. Podstawowe operacje kucia swobodnego.

37. Metody wyciskania metali i stopow

38. Maszyny stosowane do obrébki plastycznej

39. Wyjasni¢ na czym polega odksztatcenie plastyczne metali.



40. Krzywa umocnienia- sposoby wyznaczania i czynniki wptywajgce na naprezenie
uplastyczniajace.

41. Metody walcowania, wyroby i parametry technologiczne procesu.

42. Klasyfikacja procesdw wyciskania.

43. Sposoby i parametry giecia rur.

44. Zasady projektowania wyttoczek walcowych.

45. Metody ciggnienia rur.

46. Zasady mechanizacji proceséw ttoczenia.

47. Metody zgrzewania

48. Metody spawania tukowego

49. Metody lutowania

50. Metody automatyzacji proceséw spawania



Grupa C

1. Przykfady zasady funkcjonowania uktadu regulacji z ujemnym sprzezeniem zwrotnym.

2. Opisy uktadéw automatycznej regulacji i zaleznosci miedzy nimi: wektor stanu,
transmitancja operatorowa, charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe.

3. Podstawowe cztony dynamiczne: cztony inercyjny, catkujacy, oscylacyjny, przyktady
realizacji.

4. Cechy charakterystyczne regulacji P, I, PI, PD, PID.

5. Stabilnos¢ liniowych uktadéw automatyki. Kryteria stabilnosci uktaddéw ciagtych i
dyskretnych.

6. Sterowanie dyskretne obiektem liniowym ciggtym. Dyskretne réwnania stanu i
transmitancja dyskretna.

7. Metody analizy uktadéw regulacji nieliniowej: ptaszczyzna fazowa i funkcja opisujgca.

8. Charakterystyka podstawowych zadan techniki systeméw: identyfikacja,
modelowanie i symulacja, analiza i projektowanie, sterowanie.

9. Pojecia optymalizacji statycznej - parametrycznej i dynamicznej - sterowania
optymalnego.

10. Syntetyczne ujecie modeli sterowania: obserwowalnos¢ i sterowalnos¢.

11. Sterowanie optymalne w warunkach deterministycznych i probabilistycznych.

12. Podstawowe pojecia i mozliwosci metod i technik sztucznej inteligencji.

13. Charakterystyki czestotliwosciowe i czasowe filtrow RC i regulatoréw:
proporcjonalnego, rézniczkujacego i catkujgcego.

14. Parametry idealnego i rzeczywistego wzmacniacza operacyjnego i komparatora.

15. Zasada dziatania i konstrukcja przetwornika analogowo-cyfrowego.

16. Zasada dziatania i konstrukcja przetwornika cyfrowo-analogowego.

17. Robot przemystowy i obszary jego zastosowan.
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19. tancuch kinematyczny manipulatora robota.

20. Transformacja prosta i odwrotna kinematyki robota.

21. Interpolacja toru ruchu robota.

22. Programowanie robotow.
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. Algorytm przetwarzania danych w sterowaniu robota.

23. Definicja sensora, sensory proste, zintegrowane i inteligentne.
24. Tor pomiarowy — definicja, elementy toru pomiarowego

25. Charakterystyka statyczna sensora.

26. Charakterystyka dynamiczna czujnika.

27. Rezystancyjne czujniki temperatury i zasady dziatania.

28. Sensory do pomiaru przemieszczen liniowych i kagtowych.

29. Termopary — zasada dziatania i rodzaje.

30. Twierdzenie o probkowaniu.

31. Przetworniki do pomiaru przeptywu — rodzaje i zasada dziatania.
32. Sensory do pomiaru przyspieszenia — rodzaje i zasada dziatania.
33. Zjawisko Halla i zastosowanie hallotronow.

34. Enkodery inkrementalne — budowa i zasada dziatania.

35. Enkodery absolutne - budowa i zasada dziatania.

36. Przetworniki do pomiaru sity — rodzaje i zasady dziatania.
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Mostek Wheastone’a — warunki réwnowagi i sposoby rownowazenia.
Tensometryczne przetworniki pomiarowe — wielkosci mierzone i zasada dziatania na
wybranym przyktadzie.

Zjawisko piezoelektryczne - rodzaje, zastosowanie
przetwornikéw piezoelektrycznych.

Definicja systemu czasu rzeczywistego.

Zastosowania systemdw operacyjnych czasu rzeczywistego.

Rodzaje systemow czasu rzeczywistego.

Wymagania stawiane systemom czasu rzeczywistego.

Budowa systemu czasu rzeczywistego.



