
Zestaw pytań na egzamin dyplomowy – 
ROBOTYKA I AUTOMOTYZACJA PROCESÓW - 
I stopień    
   
Komisja egzaminów dyplomowych może zadawać pytania nie ujęte w podanych zestawach 

zagadnień mieszczące się w kanonie wiedzy danego stopnia studiów i kierunku studiów.   

   

Grupa A   

   

1. Na czym polega metoda elementów skończonych (MES).    

2. Podaj zastosowanie numerycznej metody obliczeniowej MES.    

3. Wyjaśnij pojęcie funkcji kształtu w metodzie elementów skończonych. Podaj przykład 

dla wybranego elementu skończonego.    

4. Z jakich warunków równowagi wyznacza się reakcje w podporach dla układów statycznie 

wyznaczalnych?   

5. Co to jest wektor główny i moment główny?    

6. Co to są momenty gnące i siły tnące oraz jak się je wyznacza.    

7. Na czym polega metoda Rittera, przykład zastosowania.    

8. Co to jest środek masy i co to są momenty statyczne.    

9. Co to jest moment bezwładności i po co się go wyznacza.    

10. Jakie wielkości fizyczne opisują ruch punktu materialnego i jak się je definiuje.    

11. Co to jest przyspieszenie styczne i normalne?    

12. Na czym polega zasada zachowania energii mechanicznej oraz zasada zachowania pędu.    

13. Co to jest kręt i na czym polega zasada zachowania krętu?    

14. Omów pojęcie warunku wytrzymałości i sztywności na przykładzie rozciągania lub 

skręcania.   

15. Wyjaśnij, na czym polega rozróżnienie na materiały konstrukcyjne ciągliwe i kruche.    

16. Omów pojęcie współczynnika bezpieczeństwa. Wymień kilka czynników wpływających 

na jego wartości.    

17. Omów stan naprężenia w cienkościennym zbiorniku cylindrycznym obciążonym 

ciśnieniem wewnętrznym.    

18. Omów warunki wytrzymałości układane przy obliczaniu połączeń nitowanych.    

19. Omów hipotezę Hubera na przykładzie sprawdzenia wytrzymałości wału przenoszącego 

moment zginający i skręcający.    

20. Stałe sprężystości materiału izotropowego. Jak można wyznaczyć doświadczalnie 

współczynnik Poissona i moduł Younga?    

21. Wyjaśnij zasadę działania czujnika oporowego do pomiaru odkształceń. Omów sposób 

zastosowania takich czujników do pomiarów stanu naprężenia w elementach 

konstrukcji.    

22. Omów zjawisko zmęczenia materiałów konstrukcyjnych.    

23. Na przykładzie prętów ściskanych wyjaśnij, na czym polega zjawisko utraty stateczności.   

24. Jakie są podstawowe różnice między stalami a żeliwami niestopowymi? Jaka jest 

klasyfikacja obydwu grup stopów żelaza?    



25. Co to są kompozyty? Jakie są typowe obszary zastosowań materiałów kompozytowych?    

26. Co to są polimery? Jakie są charakterystyczne właściwości polimerów odróżniające je od 

metali i ceramiki?    

27. Jaka jest idea wytwarzania kompozytów włóknistych? Jaka jest rola włókien w tych 

materiałach? Jakie cechy włókien mają wpływ na właściwości materiału 

kompozytowego?    

28. Co to jest spiekana ceramika specjalna (Inżynierska)? Jakimi właściwościami różni się od 

szkła?    

29. Co to jest granica plastyczności? Jakie stosuje się metody podwyższania granicy 

plastyczności metali?    

30. Na jakie właściwości metali ma istotny wpływ wielkość ziaren? Jakie stosuje się metody 

rozdrabniania ziaren w stopach metali?    

31. Jaki parametr jest miarą sztywności materiałów? Jaka jest różnica między sztywnością 

metali a sztywnością polimerów? Jaki jest związek między sztywnością a temperaturą 

zeszklenia polimerów?    

32. Jakie są różnice między stopami aluminium i stalami niestopowymi pod względem 

gęstości, modułu Younga, granicy plastyczności i odporności na korozję?    

33. Jaki jest wpływ zawartości węgla na mikrostrukturę, właściwości mechaniczne stali i 

spawalność stali? W jaki sposób zawartość węgla determinuje zastosowanie stali?   

34. Jakie jednostki układu SI stosowane są w pomiarach elementów maszyn?    

35. Klasyfikacja przyrządów pomiarowych stosowanych w pomiarach elementów maszyn.    

36. Jakie rodzaje odchyłek obejmuje dokładność geometryczna wykonania części maszyn?    

37. Co różni współrzędnościową technikę pomiarową od technik tradycyjnych?    

38. Jak oznacza się wymiary tolerowane na rysunku? Podaj przykłady.    

39. Wyjaśnij na przykładzie co to jest pasowanie i podaj jakie są rodzaje pasowania.    

40. Co to są cechy metrologiczne narzędzi pomiarowych? Co to jest legalizacja narzędzi 

pomiarowych?    

41. Podaj nazwy i symbole tolerancji kształtu. Jak oznacza się tolerancje kształtu na 

rysunku?    

42. Podaj nazwy i symbole tolerancji położenia i kierunku. Jak oznacza się te tolerancje na 

rysunku?    

43. W jaki sposób na rysunku określa się wymagania w zakresie chropowatości powierzchni?   

44. Podaj   definicję   lub   interpretację  najczęściej   stosowanych  parametrów 

chropowatości powierzchni.   

45. Wymienić grupy przyczyn powstawania błędów pomiaru.    

46. Co to są błędy systematyczne? Co to są błędy przypadkowe? Co to są błędy nadmierne?    

47. Co to jest niepewność pomiarowa? Wyjaśnij pojęcia standardowa i rozszerzona 

niepewność pomiaru.    

 

 

 

 

 

 

   



Grupa B   

   

1. Połączenia rozłączne.    

2. Połączenia nierozłączne.    

3. Obliczenia wytrzymałościowe i kształtowanie wałów.    

4. Krzywa tarcia w łożysku ślizgowym.   

5. Obliczenia i dobór łożyska tocznego.    

6. Zasady łożyskowania wału dwupodporowego.    

7. Sprzęgła sztywne.    

8. Sprzęgła podatne.    

9. Sprzęgła włączalne.    

10. Obliczenia geometryczne i kształtowanie kół zębatych o zębach prostych. Zasada 

zazębienia    

11. Przekładnia zębata dwu stopniowa walcowa z zębach prostych (schemat, zasada 

działania, przełożenie geometryczne, kinematyczne, dynamiczne).    

12. Przekładnia ślimakowa (schemat, zasada działania, przełożenie).    

13. Przekładnia pasowa z pasem klinowym.    

14. Drgania giętne wału dwupodporowego.    

15. Ruchliwość mechanizmu, manipulatora o budowie szeregowej i równoległej – 

porównanie.   

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

Hartenberga.   

17. Jakobian manipulatora na przykładzie układu płaskiego.   

18. Obróbka elektroerozyjna.    

19. Materiały narzędziowe stosowane w obróbce wiórowej.    

20. Szlifowanie bezkłowe.    

21. Przeciąganie (obróbka ubytkowa).    

22. Dogładzanie oscylacyjne    

23. Podstawowe zespoły i ruchy funkcjonalne obrabiarek skrawających    

24. Różnice pomiędzy obrabiarką konwencjonalną a sterowaną numerycznie    

25. Preferowane napędy ruchu głównego i posuwowego w maszynach    

26. Podstawowe możliwości technologiczne obrabiarek skrawających (jakie powierzchnie 

można obrabiać na określonych obrabiarkach)   

27. Cechy charakterystyczne automatów tokarskich    

28. Sposoby wykonywania gwintów.    

29. Rozwiercanie.    

30. Metody kształtowe wykonywania kół zębatych.    

31. Powłoki ochronne na ostrza narzędzi skrawających.    

32. Metody wytwarzania odlewów w formach jednorazowego użytku    

33. Metody maszynowego wytwarzania form odlewniczych   

34. Wymienić metody wytwarzania odlewów w formach metalowych   

35. Podział metod obróbki plastycznej.    

36. Podstawowe operacje kucia swobodnego.    

37. Metody wyciskania metali i stopów    

38. Maszyny stosowane do obróbki plastycznej    

39. Wyjaśnić na czym polega odkształcenie plastyczne metali.    



40. Krzywa umocnienia- sposoby wyznaczania i czynniki wpływające na naprężenie 

uplastyczniające.    

41. Metody walcowania, wyroby i parametry technologiczne procesu.    

42. Klasyfikacja procesów wyciskania.    

43. Sposoby i parametry gięcia rur.    

44. Zasady projektowania wytłoczek walcowych.    

45. Metody ciągnienia rur.    

46. Zasady mechanizacji procesów tłoczenia.    

47. Metody zgrzewania    

48. Metody spawania łukowego    

49. Metody lutowania    

50. Metody automatyzacji procesów spawania   

  

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

Grupa C   

   

1. Przykłady zasady funkcjonowania układu regulacji z ujemnym sprzężeniem zwrotnym.    

2. Opisy układów automatycznej regulacji i zależności między nimi: wektor stanu, 

transmitancja operatorowa, charakterystyki czasowe i częstotliwościowe.    

3. Podstawowe człony dynamiczne: człony inercyjny, całkujący, oscylacyjny, przykłady 

realizacji.    

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

5. Stabilność liniowych układów automatyki. Kryteria stabilności układów ciągłych i 

dyskretnych.    

6. Sterowanie dyskretne obiektem liniowym ciągłym. Dyskretne równania stanu i 

transmitancja dyskretna.    

7. Metody analizy układów regulacji nieliniowej: płaszczyzna fazowa i funkcja opisująca.    

8. Charakterystyka podstawowych zadań techniki systemów: identyfikacja, 

modelowanie i symulacja, analiza i projektowanie, sterowanie.    

9. Pojęcia optymalizacji statycznej - parametrycznej i dynamicznej - sterowania 

optymalnego.    

10. Syntetyczne ujęcie modeli sterowania: obserwowalność i sterowalność.    

11. Sterowanie optymalne w warunkach deterministycznych i probabilistycznych.    

12. Podstawowe pojęcia i możliwości metod i technik sztucznej inteligencji.    

13. Charakterystyki częstotliwościowe i czasowe filtrów RC i regulatorów:   

proporcjonalnego, różniczkującego i całkującego.    

14. Parametry idealnego i rzeczywistego wzmacniacza operacyjnego i komparatora.   

15. Zasada działania i konstrukcja przetwornika analogowo-cyfrowego.    

16. Zasada działania i konstrukcja przetwornika cyfrowo-analogowego.    

17. Robot przemysłowy i obszary jego zastosowań.    

18. Algorytm przetwarzania danych w sterowaniu robota.    

19. Łańcuch kinematyczny manipulatora robota.    

20. Transformacja prosta i odwrotna kinematyki robota.    

21. Interpolacja toru ruchu robota.    

22. Programowanie robotów.    

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 działania.    

28. Sensory do pomiaru przemieszczeń liniowych i kątowych.    

29. Termopary – zasada działania i rodzaje.    

30. Twierdzenie o próbkowaniu.    

31. Przetworniki do pomiaru przepływu – rodzaje i zasada działania.    

32. Sensory do pomiaru przyspieszenia – rodzaje i zasada działania.    

33. Zjawisko Halla i zastosowanie hallotronów.    

34. Enkodery inkrementalne – budowa i zasada działania.    

35. Enkodery absolutne - budowa i zasada działania.    

36. Przetworniki do pomiaru siły – rodzaje i zasady działania.   



37. Mostek Wheastone’a – warunki równowagi i sposoby równoważenia.    

38. Tensometryczne przetworniki pomiarowe – wielkości mierzone i zasada działania na 

wybranym przykładzie.    

39. Zjawisko   piezoelektryczne   –   rodzaje,   zastosowanie  

przetworników piezoelektrycznych.    

40. Definicja systemu czasu rzeczywistego.    

41. Zastosowania systemów operacyjnych czasu rzeczywistego.    

42. Rodzaje systemów czasu rzeczywistego.    

43. Wymagania stawiane systemom czasu rzeczywistego.    

44. Budowa systemu czasu rzeczywistego.   


