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MECHATRONIKA
— studia stacjonarne | stopnia —

EGZAMIN DYPLOMOWY - pytania
|. Nauka o materiatach

Charakterystyka gtownych grup materiatow korigtyynych.
Definicja, charakterystyka i zastosowanie stali.
Definicja, charakterystyka i zastosowaradw.

Gatunki i zastosowanie stopow aluminium.

Gatunki i zastosowanie stopoéw miedzi.

Wykresy fazowe stopoéw metali.

Obrobka cieplna: podstawowe rodzaje.

Obrobka cieplno-chemiczna: podstawowe rodzaje.
Glowne metody badanateriatowych.

10. Charakterystyka form niszczenia materiatow.
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Il. Automatyka i robotyka z teori g sterowania

Transmitancja. Charakterystyki czasoweestatliwosciowe uktadow dynamicznych.
Podstawowe cztony automatyki. Struktura uktagls@rzzeniem zwrotnym.
Regulator PID. Wskaiki jakosci regulacji.

Uktady przedczapce kombinacyjne i sekwencyjne.

Wartgci wiasne. Stabiln@ uktadéw dynamicznych.

Sterowanie ze sprzeniem od zmiennych stanu.

Sterowalnéc i obserwowalnéé uktadéw dynamicznych.

Zastosowania robotow przemystowych.

Wykorzystanie zagadnienia odwrotnego robotyki.

Powtarzaln& pozycjonowania robota.
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lll. Wprowadzenie do mechatroniki

1. Budowa i zasada dziatania czujnikbw w uktadaetmatronicznych.
2. Budowa i zasada dziatania elementéw wykonawcsyasowanych
w ukfadach mechatronicznych.

Budowa i zasada dziatania zaworow.

Wiasciwosci | zastosowanie programow typu SCADA.

Dobér elementow pneumatycznych w uktadach meahiaznych.
Modele strukturalne. Podstawy metody elementdiczonych. Element
izoparametryczny.
7. Optymalne sterowanie liniowe uktadu wielowymiaego.

Sterowanie modalne przy energetycznym visika jakasci w uktadzie
petnym i zredukowanym.
9. Zadania projektowania mechatronicznego. Zilwgttona przyktadach.
10. Sposoby realizacji projektéw mechatronicznyilustrowat
na przyktadach.
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IV. Mechanika techniczna i wytrzymatos¢ materiatow
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Warunki rownowagi uktadu sit.

Wiezy idealne i rzeczywiste oraz ich reakcje.

Réwnania dynamiki bryty sztywne;.

Zasady mechanikiggu i pogdu, energii i pracy, ktu i pokrtu.

Tarcie i opory toczenia.

Stan napren i odksztatcé. Tensory i niezmienniki. Macierz sjyiystacsci.
Skecanie petow prostych o przekroju kotowym, eliptycznym i ptokgtnym.
Zginanie belek. Momenty goe i sity tgce. Napgzenia normalne. Linia uggia.
Wytezenie materiatuHipoteza maksymalnych nagien stycznych. Hipoteza energii
wiasciwej odksztatcenia postaciowego.

Wyboczenie spryste i spezysto-plastyczne gtow prostych.

V. Konstrukcje maszyn

1.
2.
3.
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tozyska toczne — rodzaje, zakres stosowania i dob@ziwwyznaczanie trwadoi.
tozyskaslizgowe — rodzaje, zasada dziatania i zastosowania.

Parametry charakterystyczne opisajgeomete kot walcowych przektadni ocbach
prostych.

Wplyw sztywndci elementéw na zachowanieatasrubowego obazonego
prostopadle do powierzchni styku sitami zmiennymi.

Rodzaje i modele obliczeniowe paten srubowych spoczynkowych hmych

i pasowanych.

Modele obliczeniowe pgtzer spawanych.

Procedura projektowania watu.

Rodzaje sprmiet oraz petnione przez nie funkcje.

Rodzaje stosowanych przektadni mechanicznydadyastosowania i cechy
charakterystyczne.

Sposoby patzenia watu z piagt(rodzaje, cechy charakterystyczne, zakres
zastosowa oraz modele obliczeniowe).

VI. In zynieria wytwarzania

1.
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Zasadnicze sposoby ksztattowania powierzchraolmbnej w obrébce skrawaniem
wraz z podaniem przyktadow dlazdego z nich.

Wskeniki fizyczne i technologicznéwiadczce w sposéb goedni o zayciu
ostrza skrawapego.

Podstawowe metody ksztalttowania wyrobow z mait@si polimerowych.
Zastosowanie elastycznysiodkéw automatyzacji w zataosci od poziomu
i wielkosci produkciji.

Kierunki rozwojowe wspotczesnych obrabiarek.

Cechy maszyn technologicznych do ksztattowangéce

Struktura procesu technologicznego.

Sposoby ustalania i mocowania przedmiotow kieasly

Ramowy proces technologiczny korpusu jednolitego

Rodzaje i zalety obrébek wykazeniowych.



VII. Informatyka i komputerowe wspomaganie w mechatonice

1.

2.

10.

Dziatanie i budowa procesora, architektura CIRISC, wspotczesne metody
zwigkszania wydajn€ci procesorow.

Typowa budowa wspétczesnego systemu operacyjrnagmzadaniows,
wielowatkowaos¢.

Transmisja danych z potwierdzeniem: zasady @gfreyktad realizacji praktycznej
w dowolnej magistrali komunikacyjnej.

Cykl zycia programu - model kaskadowy.

Mechanizmy sterowania kolegwg wykonania instrukcji w programie na przyktadzie
Matlab lub C/C++.

Sztuczne sieci neuronowe, budowa neuronu, Uzt neuronowej, zastosowania
sieci neuronowych.

Klasyczny algorytm genetyczny, selekcja, kmmyane, mutacja osobnikdw,
zastosowania algorytméw genetycznych.

Przetwarzanie analogowo-cyfrowe i cyfrowo-analeg, etapy przetwarzania,
twierdzenie Kotielnikowa-Shannona.

Analiza czstotliwosciowa sygnatow, dyskretna transformacja Fourielidnmve
sygnatu.

Typowe kddy konwersji modelu CAD na format *.stl. Zastosoweawzoru Eulera.
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