MTR
GRUPA A

. Co to jest moment sity F wzglgdem punktu O?

. Na czym polega metoda Rittera, przyktad zastosowania.

. Co to jest moment bezwladnosci i1 po co si¢ je wyznacza.
. Co to jest przyspieszenie styczne i normalne?

Omow zjawisko zmeczenia materiatow konstrukcyjnych.
. Charakterystyka tworzyw sztucznych.

. Charakterystyka materiatow kompozytowych.

. Wykres Fe- Fe3C i podzial stopow zelaza.

. Hartowanie i zasady doboru temperatur hartowania.

10. Odpuszczanie stali - wybor temperatur odpuszczania w zaleznosci od
zastosowania materiatu.

11. Podziat stali ze wzgledu na zastosowania

12. Podziat i przyktady zastosowan stopéw aluminium

13. Jak oznacza si¢ wymiary tolerowane na rysunku? Podaj przyktady.

14. Podaj nazwy i symbole tolerancji ksztattu. Podaj nazwy i symbole tolerancji potozenia
I kierunku.

15. Wymien grupy przyczyn powstawania btedow pomiaru.

16. Odlewanie kokilowe pod ci$nieniem.

17. Spawanie metoda TIG i MIG. Zgrzewanie materialow. Lutowanie

18. Rozwiercanie.

19. Synteza geometryczna uktadu korbowo-wahaczowego.

20. Lepkosci fizyczne i porownawcze cieczy hydraulicznych

21. Zawory rdznicowe ci$nieniowe

22. Wymien rodzaje przektadni ciggnowych i podaj wazniejsze cechy.

23. Dobierz polaczenie wpustowe dla watu o zdanej $rednic, przenoszace ustalony
moment obrotowy.

24. Wyjasnij na przyktadzie co to jest pasowanie i podaj jakie sa rodzaje pasowania
25. Regulatory przeplywu - zasada dziatania i zastosowanie

26. Sterowanie w ukladzie otwartym i zamknigtym. Cechy charakterystyczne regulatorow
PID.

27. Synteza kombinacyjnych uktadow sterowania. Synteza sekwencyjnych uktadow
sterowania.

28. Budowa sterownikow PLC.

29. Jezyki programowania sterownikow PLC.

30. Przedstaw i wyjasnij algorytm catkowania dyskretnego przebiegu czasowego.
31. Wyjasnij zjawisko aliasingu i sposoby jego zapobiegania.

32. Co wptywa na rozdzielczos¢ czestotliwosci w charakterystyce amplitudowo-
czgstotliwosciowe;?

33. W jaki sposob dobiera si¢ czgstotliwos¢ probkowania sygnatu analogowego?
34. Budowa i1 zasada dzialania akcelerometru piezoelektrycznego.



35. Definicja i zadania diagnostyki technicznej

36. Monitorowanie, diagnozowanie, nadzorowanie — definicje i wspotzaleznosci migdzy
tymi pojgciami

37. Nadzorowanie doktadno$ci maszyn na przyktadzie kompensacji cieplnych
przemieszczen obrabiarek

38. Wyjasnij pojecie inzynieria oprogramowania

39. Diagram UML przypadkoéw-uzycia (use-case)

40. Diagram UML interakcji



Grupa B
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Roéwnania dynamiki ruchu ptaskiego ciala sztywnego (wyprowadzenie z
og6lnego réwnania dynamiki)

Omow zastosowanie rownan Lagrange'a Il rodzaju.

Kinematyka i dynamika ruchu kulistego — omowi¢ definicje ruchu kulistego i
metody wyznaczania pr¢dkosci 1 przyspieszen.

Omowi¢ zagadnienie drgan swobodnych uktadow mechanicznych, formy drgan
1 czgstotliwosci rezonansowe.

Pojecie prawdopodobienstwa: klasyczna definicja prawdopodobienstwa (Laplace’a)
1 statystyczna definicja prawdopodobienstwa (Misesa).

Pojgcie zmiennej losowej: zmienna losowa dyskretna, zmienna losowa ciagta,
dystrybuanta, funkcja ggstosci rozktadu prawdopodobienstwa.

Elementy statystyki opisowej: szereg rozdzielczy i histogram, podstawy
analizy szeregdw rozdzielczych.

Podstawowe rozktady dyskretne (skokowe) zmiennej losowej: rozktad dwumianowy,
rozktad hipergeometryczny, rozktad Poissona, przyktady zastosowan w technice.

Rozktady ciagte zmiennej losowej: rozktad normalny, cechy charakterystyczne
funkcji gestoscei rozktadu normalnego, przyktady zastosowan w technice.

Rozktady ciagle zmiennej losowe;j: rozktad t - Studenta, rozktad chi — kwadrat,
rozktad

F — Snedecora.

Estymacja punktowa parametrow rozktadu normalnego: pojgcie estymatora,
estymatory nieobcigzone, estymatory efektywne, estymatory zgodne.

Estymacja przedziatowa parametréw rozkltadu normalnego: przedzialy ufnosci dla
wartosci oczekiwanej, przyklady zastosowan w technice.

Estymacja przedziatowa parametrow rozktadu normalnego: przedziaty ufnosci dla
wariancji, przyktady zastosowan w technice.

Testy parametryczne parametrow populacji: testy dla jednej 1 dwdch wartosci
oczekiwanych, przyktady zastosowan w technice.

Podstawowe testy nieparametryczne: test zgodnosci chi-kwadrat (Pearsona), test
zgodnos$ci lambda (Kolmogorowa) — istota testow, przyktady zastosowan w technice.

Regresja liniowa: estymacja parametrow funkcji regresji, test istotnos$ci
wspotczynnika korelacji, przyklady zastosowan w technice.

Proszg poda¢ przyktady i scharakteryzowac sieci bezprzewodowe krotkiego
zasiggu.

Proszg podaé przyklady w tym wymieni¢ wady 1 zalety wspotistnienia roznych
standardow sieci pracujacych w obszarze WLAN.

Proszg podaé przyklady i scharakteryzowac sieci dostgpowe.

Operacje pomiaru czasu w systemach czasu rzeczywistego.

(podstawowe funkcje czasu rzeczywistego, standardy POSIX, zegary, timery)
Metody szeregowania zadan w systemach czasu rzeczywistego.



(szeregowanie priorytetowe, wywlaszczanie, szeregowanie terminowe, Szeregowanie
czestotliwos$ciowe, partycjonowanie, odwrocenie priorytetow)

22. Zarzadzanie pamigcia i przydziat pamigci przez system operacyjny.

23. Co to jest histogram obrazu 1 na czym polega jego wyréwnanie?

24. Co to jest, z czego si¢ sktada i jakie sa gtowne funkcje systemu widzenia
maszynowego?



GRUPA C (MSW)

1. Omoéw metody programowania robotow przemystowych.,

2. Omoéw wykorzystanie i metody rozwigzywania zadania prostego i odwrotnego w
robotyce.

3. Co to jest program NC i w jaki sposéb powstaje?

4. Na czym polega modelowanie hybrydowe w systemach CAD?

5. Jakie znasz sposoby wymiany danych migdzy systemami CAD?

6. Na czym polega parametryzacja modeli CAD 3D?

7. Omow cechy $wiatla i wiazki laserowej dla obrobki materiatow

8. Scharakteryzuj i porownaj generatory laserowe

9. Omoéw proces spawania i napawania laserowego

10. Oméw proces cigcia laserowego

11. Omoéw proces mikroobrobki laserowe;j

12. Na czym polega technologia montazu powierzchniowego elementéw
elektronicznych

13. Jakie sa podstawowe techniki lutowania stosowane w montazu elektronicznym i
montazu zespotéw mechatronicznych.

14. Jak sa zbudowane ptytki obwodoéw drukowanych - podstawowe podtoza stosowane
w montazu elektronicznym i montazu zespoldw mechatronicznych.

15. Wymieni¢ znane rodzaje potprzewodnikow, podaé przyktady ich zastosowan do
wytwarzania elementow elektronicznych i optoelektronicznych .

16. Wymieni¢ znane metody wytwarzania podtozy potprzewodnikowych.

17. Wymieni¢ znane metody wytwarzania warstw 1 pokry¢ dielektrycznych do
zastosowan mikroelektronicznych.

18. Wymieni¢ znane metody wytwarzania wzorow stosowane w mikroelektronice.

19. Uktad inteligentnego sterowania dociskaczem stasowany w gitebokim ttoczeniu blach
wykorzystujacy closed-loopcontrol.

20. Urzadzenia mechatroniczne stosowane w zrobotyzowanej stacji spawalniczej.

21. Sensory $wiattowodowe stosowane w urzadzeniach mechatronicznych systemow
wytworczych.

22. Metody dynamicznej i termicznej kompensacji stosowane w uktadach
kinematycznych maszyn do obrobki ubytkowe;.

23. Budowa i cechy robota spawalniczego oraz rodzaje urzadzen pozycjonujacych.

24. Zalety i budowa mechatronicznego napgdu prasy wykorzystywanej w obrobce
plastycznej metali.

25. Topologie sieci komputerowych. Zalety i wady na przyktadzie wybranych
struktur sieci.

26. Modele komunikacyjne ISO i ich znaczenie w zakresie standaryzacji przesytu
danych.

27. Protokoly komunikacyjne TCP/IP. Znaczenie enkapsulacji oraz dekapsulacji danych
w procesie komunikacji sieciowej.



28. Przetworniki pomiarowe stosowane w diagnostyce maszyn.

29. Metody analizy sygnatow diagnostycznych w budowie maszyn.

30. Struktura i zasada dziatania klasycznego algorytmu genetycznego.

31. Mozliwosci zastosowania algorytmoéw genetycznych w problemach
optymalizacji.

32. Struktura i zasada dzialania systemu wnioskowania w logice rozmyte;.

33. Zastosowanie logiki rozmytej w procesach sterowania.

34. Wymien i oméw gtowne elementy systemu ekspertowego.

35. Omoéw zastosowanie sieci neuronowych w procesie kompensacji bledow

36. Magistrala MOST i FlexRay- opisa¢ technologie i topologig.

37. Opisac sposob dziatania laserowych wibrometrow dopplerowskich.

38. Pole akustyczne przetwornika ultradzwigkowego: zasada Huygensa, pole bliskie i
dalekie, charakterystyka kierunkowosci.

39. Rodzaje fal ultradzwigkowych ich zastosowanie i parametry. Transformacja fal
ultradzwigkowych na granicach o$rodkow.

40. Czynne 1 bierne zastosowanie ultradzwigkow.



Grupa C (MMIiP)
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Omowi¢ wlasciwosci, budowe 1 zasade dzialania wizyjnych systemdw nawigacji
pojazdéw rolniczych

Omowi¢ wlasciwosci, budowe 1 odmiany typowych zyroskopoéw stosowanych w
pojazdach przemystowych

Omowi¢ gldwne czynniki majace wpltyw na czestosci drgan wiasnych suwnicy
natorowej i zaproponowac sposob ich uwzglednienia w modelu symulacyjnym
Omowic protokot NMEA 0183 w kontekscie pozyskiwania danych z odbiornikow

S

Przedstaw i scharakteryzuj struktury hybrydowych uktadow napedowych jazdy.
Przedstaw zasady doboru mocy zrdodet pierwotnych i wtérnych w pojazdach
hybrydowych. W jaki sposéb okresla si¢ pojemnos$¢ zrodta dodatkowego?

W jaki sposdb roznicowana jest sita hamujaca przednich i tylnych kot pojazdu podczas
hamowania rekuperacyjnego?

Jakie sa r6znice w budowie hybrydowych uktadow napedowych typu ,,full-hybrid” a
,»mild hybryd”?

Uktady typu “LoadSensing” — schemat, zasada dziatania, podstawowe zalezno$ci.
Struktura i1 zasada dziatania klasycznego algorytmu genetycznego.

Struktura i zasada dziatania systemu wnioskowania w logice rozmytej.

Zastosowanie logiki rozmytej w procesach sterowania.

Wymien i omow gtowne elementy systemu ekspertowego.

Zasada dziatania sztucznych sieci neuronowych

Budowa i zasada dziatania silnika krokowego

Opisz doswiadczalng analiz¢ modalna.

Pojecie energii i koenergii w uktadzie elektromechanicznym.

Opisz uktad do pomiaru przyspieszenia drgan.

Czestotliwosci drgan wlasnych dla uktadoéw jedno 1 wielomasowych
Charakterystyka dzialania hamowni inercyjnej

Charakterystyka dzialania hamowni obciazeniowej

Scharakteryzowac sie¢ typu LIN

Omowi¢ mozliwos¢ implementacji sieci pojazdowych w TCP/IP

Co to jest przerwanie i co nalezy zawrze¢ w procedurze obstugi przerwania?
Narysowac sposob podlaczenia pelnego mostka tensometrow do przetwornika A/C z
réznicowymi wejsSciami: sygnatowym i napigcia referencyjnego.

Jaka jest zasada przesytania danych w SPI? Narysowac sposob potaczenia przetwornika
AJ/C z mikrokontrolerem z interfejsem SPI.

Jakie sa sposoby ograniczania udziatu zaktocen w torach pomiarowych?

Opisa¢ opory ruchu wysiggnika koparki lub zurawia, pochylanego w plaszczyznie
pionowe;j .

Omow sensory pozwalajace pozycjonowac wysiggnik koparki.

Systemy rewersji ruchdéw i regulacja predkosci silnika hydraulicznego

Zastosowanie hydroakumulatora w uktadzie hydraulicznym.

Systemy synchronizacji predkosci ruchu silnika.

Zastosowanie regulatorow przepltywu w regulacji predkosci ruchu silnika.

Jak jest przeprowadzany arbitraz szyny dziatajacej w standardzie CAN?.
Przedstawi¢ metody wykrywania btedow transmisji komunikatu po szynie CAN.



36. Omowic zasadg dzialania i przyktady wykorzystania w obszarze maszyn
roboczych 1 pojazdow przemystowych systemu GPS RTK.

37. Wymien i omow typowe funkcje realizowane przez system kontroli i diagnostyki
uktadu napedowego wspotczesnej koparki jednonaczyniowe;.



