Zestaw pytan na egzamin dyplomowy - ROBOTYKA I
AUTOMOTYZACJA PROCESOW - II stopien

Komisja egzaminéw dyplomowych moze zadawa¢ pytania nie ujete w podanych zestawach

zagadnien mieszczqce sie w kanonie wiedzy danego stopnia studiéw i kierunku studiow.

GRUPA A
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7.
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. Na czym polega metoda elementéw skonczonych (MES).
. Oméw pojecie wspdbiczynnika bezpieczenstwa.
. Z jakich warunkéw réwnowagi wyznacza sie reakcje w podporach dla uktadéw statycznie

wyznaczalnych?

. Jakie wielkosci fizyczne opisuja ruch punktu materialnego i jak sie je definiuje. Co to jest

przyspieszenie styczne i normalne?

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

plastycznosci metali?

Na jakie wtasciwosci metali ma istotny wplyw wielko$¢ ziaren?

Omoéw warunki wytrzymatosci uktadane przy obliczaniu potgczen nitowanych.
Omoéw zjawisko zmeczenia materiatow konstrukcyjnych.

9.Co to sg kompozyty? Jaki jest ich podziat ze wzgledu na postac tgczonych materiatéw?

10
11

15

21

32.
33.
34.
35.

. Co to sa polimery?

. Jakie jednostki uktadu SI stosowane sg w pomiarach elementéw maszyn?
12.
13.
14.

Wyjas$nij na przyktadzie co to jest pasowanie i podaj jakie sa rodzaje pasowania.
Wymien grupy przyczyn powstawania btedéw pomiaru.
Potaczenia roztaczne.

. Sprzegta sztywne.
16.
17.
18.
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20.
. Dogtadzanie oscylacyjne
22.
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24.
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Sprzegta podatne.

Podstawowe zespoty i ruchy funkcjonalne obrabiarek skrawajacych.
Przektadnia slimakowa (schemat, zasada dziatania, przetozenie).
Materiaty narzedziowe stosowane w obrobce widérowej i elektroerozyjne;j.
Szlifowanie.

Podziat metod obroébki plastyczne;j.

Drgania gietne watu dwupodporowego.

Obliczenia i dobér tozyska tocznego.

Réznice pomiedzy obrabiarka konwencjonalng a sterowang numerycznie
Sposoby wykonywania gwintow.

Powtoki ochronne na ostrza narzedzi skrawajacych.

Maszyny stosowane do obrébki plastyczne;j.

Metody zgrzewania.

Metody lutowania.

Narysuj schemat blokowy uktadu regulacji, opisz wystepujace w nim elementy i wielkosci
oraz omoOw jego dziatanie. Podaj przyktady uktadow regulacji.

Robot przemystowy i obszary jego zastosowan.

Interpolacja toru ruchu robota.

Definicja sensora, sensory proste, zintegrowane i inteligentne.
Twierdzenie o probkowaniu.



36. Zasada dziatania i konstrukcja przetwornika analogowo-cyfrowego.

37.Zjawisko Halla i zastosowanie hallotronéw.

38. Enkodery inkrementalne - budowa i zasada dziatania.

39. Termopary - zasada dziatania i rodzaje.

40. Tensometryczne przetworniki pomiarowe - wielko$ci mierzone i zasada dziatania na
wybranym przyktadzie.

Grupa B

1. Omow zasade prac przygotowanych.

2. Réwnania dynamiki ruchu ptaskiego ciata sztywnego (wyprowadzenie z og6lnego
réwnania dynamiki).

3. Omow zastosowanie réwnan Lagrange'a Il rodzaju.

4. Kinematyka i dynamika ruchu kulistego - omo6wi¢ definicje ruchu kulistego i metody
wyznaczania predkosSci i przyspieszen.

5. Omowic¢ zagadnienie drgan swobodnych uktadéw mechanicznych, formy drgan i
czestotliwosci rezonansowe.

6. Podac¢ definicje mechatroniki.

7. Podac¢ powody stosowania rozwigzan mechatronicznych w maszynach.

8. Opisa¢ budowe i zasade dziatania urzadzenia mechatronicznego.

9. Omowic i podac zasade dziatania aktorow piezoelektrycznych.

10. Wyjasnic¢ réznice pomiedzy aktorami drogi i sity.

11. Podac¢ przyktady zastosowanie analizy obraz6w w mechanice.

12. Opisa¢ metody symulacji i prototypowania uktadéw mechatronicznych - Hardware-
inthe-loop (HIL) i Rapid Control Prototyping.

13. Podac¢ przyktady rozwigzan mechatronicznych stosowanych w pojazdach

14. Zdefiniowac réwnania ruchu dla uktadu o jednym stopniu swobody bez ttumienia i z
ttumieniem.

15. Poda¢ wzor na czestotliwo$¢ drgan wiasnych.

16. Wyjasnic co to jest przebieg harmoniczny.

17. Narysowac przebieg krzywej rezonansowej dla uktadu o jednym stopniu swobody. 18.
Wyjasni¢ zasade dziatania eliminatora drgan w postaci ttumika masowego (TMD)

19. Analiza modalna i jej zastosowanie w badaniu drgan.

20. Wibroizolacja maszyn. Rodzaje wibroizolatoréw i zasady ich doboru.

21. Klasyfikacja Zrédet hatasu w maszynach.

22. Metody redukcji drgan maszyn i urzadzen.

23. Materiaty dZwiekochtonne i dZzwiekoizolacyjne.

24. Przyktadowe zadania optymalizacji. Klasyfikacja podejs$¢ i metod.

25. Optymalizacja procesu wytwarzania. Planowanie produkcji. Szeregowanie zadan.

26. Optymalizacja transportu. Problemy pakowania.

27. Optymalizacja magazynowania. Lancuchy dostaw.

28. Balansowanie linii montazowych.

29. Programowanie liniowe. Sformutowanie, metody rozwigzywania, przyktad zastosowania.

30. Programowanie liniowe catkowitoliczbowe. Sformutowanie, metody rozwigzywania,
przyktad zastosowania.

31. Schemat podziatu i ograniczen. Charakterystyka metody i przyktadowe zastosowanie.

32. Programowanie dynamiczne. Charakterystyka metody i przyktadowe zastosowanie.

33. Przyblizone metody rozwigzywania zadan optymalizacji. Miary i metody oceny.

Grupa C (SP)
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. Skrawanie z duzymi predko$ciami.
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Co to jest program NC i w jaki sposob powstaje?

Na czym polega modelowanie hybrydowe w systemach CAD?

Jakie znasz sposoby wymiany danych miedzy systemami CAD?

Na czym polega parametryzacja modeli CAD 3D?

Rodzaje strategii nadzoru w elastycznych systemach wytworczych.

Tendencje rynkowe stymulujgce rozwdj elastycznej produkcji.

Glowne podsystemy funkcjonalne elastycznych systemow wytwoérczych i ich
charakterystyka.

Charakterystyka z uwypukleniem réznic: obrabiarki NC, centrum obrébkowego i
autonomicznej stacji obrébkowe;j.

Sposoby zmiany narzedzi w elastycznych systemach wytworczych.

Obiegi narzedzi w elastycznym systemie wytwoérczym i ich charakterystyka.
Metody identyfikacji narzedzi stosowane w elastycznych systemow wytwdrczych.
Rola analizy clusterowej i technologii grupowej w elastycznie zautomatyzowanym
wytwarzaniu.

Mocowanie i zmiana przedmiotéw w ESW.

Rodzaje magazyndéw przedmiotéw obrabianych w elastycznych systemach wytworczych.
Przyczyny i metody usuwania zadzioréw na przedmiotach obrabianych.

Sposoby odprowadzania i przetwarzania wioréw w elastycznych systemach
wytworczych.

Srodki transportu stosowane w elastycznych systemach wytwérczych.

Rodzaje i zasada dziatania sond pomiarowych oraz realizowane przez nie funkgcje.
Narysuj schematy blokowe uktadéw: sterowania (otwartego), regulacji.

Wskaz réznice w budowie i dziataniu obu tych uktadéw oraz podaj przyktady ich
zastosowania.

Jakie wymagania powinny speinia¢ systemy automatyzacji i w jaki sposéb jest to
realizowane?

Opisz budowe CNC i zadania spetniane przez jego poszczeg6lne sktadniki?

Omoéw tendencje wystepujace w budowie systemdéw automatyzacji.

Zasada dziatania lasera.

Narzedzia mechatroniczne.

Budowa i zasada dziatania sterownika PLC.

Omowic jezyk LD programowania sterownikow PLC.

Omoéw zagadnienia zwigzane z wykorzystaniem robota do realizacji proceséw montazu.
Omoéw zagadnienia zwigzane z wykorzystaniem robota do realizacji proceséw ciecia i
taczenia materiatow.

. Omow zagadnienia zwigzane z wykorzystaniem robota do obstugi innych maszyn

technologicznych.

Grupa C (AMiPR)

1. Materiaty powtokowe w zastosowaniach medycznych

2. Metody i technologie wytwarzania powtok funkcjonalnych implantéw 3. Oméwié
podstawowe narzedzia automatyzacji proceso6w produkcyjnych

4. Oméwic¢ odmiany konstrukcyjne i wiasciwos$ci zyroskopow.

5.]Jak jest przeprowadzany arbitraz szyny dziatajacej w standardzie CAN?

6. Jak fizycznie jest realizowana szyna i transmisja sygnatéw w standardzie ,high speed
CAN"?

7. Przedstawi¢ metody wykrywania bteddw transmisji komunikatu po szynie CAN.



8. Omowic zasade dziatania i przyktady wykorzystania w obszarze maszyn roboczych i

pojazdow przemystowych systemu GPS RTK.

9. Wymien i oméw typowe funkcje realizowane przez system kontroli i diagnostyki uktadu

napedowego wspotczesnej koparki jednonaczyniowe;.

10.0méwic¢ odmiany i gtbwne wtasciwos$ci zawieszen sterowanych.

11. Wymien i krétko scharakteryzuj dwie koncepcje (realizowane w praktyce)
automatycznych systemo6w wspierania operatora w procesie sterowania osprzetem
koparki

12. Omowic zasade dziatania typowego automatycznego systemu ograniczajacego wahania
tadunku przewozonego suwnica.

13. Scharakteryzuj wymagania odno$nie do uktadéw sterowania urzadzen transportu
bliskiego w aspekcie automatycznego pozycjonowania jednostek tadunkowych.

14. Scharakteryzuj systemy sterowania do wspomagania realizacji proceséw tadowania
materiatéw rozdrobnionych.

15. Omoéwic¢ budowe i zasade dziatania uktadu skretu pojazdu przegubowego o sterowanym
wzmochieniu.

16. Wyjasnij skrot ABS i opisz zasade dziatania i cel jego stosowania.

17. Wyjasni skrét i podaj cel stosowania uktadu ASR.

18. Opisz mechanizm napetniania poduszek powietrznych we wspétczesnym pojezdzie
samochodowym.

19. Opisz dziatanie globalnego systemu pozycjonowania pojazdu GPS.

20.Wyjasnij skrot i opisz dziatanie systemu ACC.

21. Podaj brzmienie praw: Boyla - Mariotta i Gay Lussaca.

22. Dlaczego zawor dolotowy w silniku spalinowym jest zamykany nawet do 90 stopni
obrotu watu korbowego po Zwrocie Wewnetrzny; juz w suwie sprezania?

23. Dlaczego otwarcie zaworu dolotowego wraz ze wzrostem predkosci obrotowe;j silnika
powinno by¢ przyspieszone?

24. Omow zjawisko Halla i wymien czujniki w silniku spalinowym, w ktorych jest ono
wykorzystywane.

25. Jaka jest r6znica miedzy wielopunktowym wtryskiem benzyny sekwencyjnym, a
selektywnym?.

26. Czy bezposredni wtrysk benzyny jest realizowany wytgcznie w suwie sprezania, jezeli nie
to dlaczego?

27. Opisz mozliwosci regulacji dawki paliwa w silniku o zaptonie samoczynnym z uktadem
zasilania Common Rail.

28. Pojecie modelu modelowania w technice. Rodzaje modeli stosowanych w technice.

29. Zadania modelowania fizycznego. Przedstaw na wybranym przyktadzie technicznym.

30. Co to jest model matematyczny i w jaki sposob powstaje? .

31. Przedstaw zasadnicze fazy modelowania matematycznego.

32. Co to s3 zalozenia upraszczajace (hipotezy robocze) w modelowaniu matematycznym?.

33. Przedstaw zasadnicze rodzaje przyblizen upraszczajacych.

34. Na czym polega i czym skutkuje dla modelu uproszczenie polegajace na pominieciu
matych wptywéw.

35.Wyjasnij na przyktadzie na czym polega zatozZenie, Ze otoczenie jest niezalezne od
badanego uktadu.

36. Omow na wybranych przyktadach problem przyjmowania (lub nie) zaleznosci liniowych
pomiedzy wielkoSciami opisujacymi przyczyny i skutki.

37.0mow na wybranym przyktadzie na czym polega funkcjonalny model matematyczny.



38. Przedstaw charakterystyczne dla uktadéw mechanicznych (lub hydraulicznych,
pneumatycznych) nieliniowosci i sposdb ich modelowania.



