KIERUNEK ROBOTYKA | AUTOMATYKA
studia inzynierskie — zagadnienia na egzamin dyplomowy

ZAGADNIENIA NA EGZAMIN DYPLOMOWY

A. Przedmioty podstawowe
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Rodzaje i wtasciwosci stali.

Obrébka plastyczna metali. Obrébka cieplna metali.

Proces starzenia materiatéw. llustracja na odpowiednich wykresach réwnowagi.

Warunki réwnowagi dowolnego uktadu sit.

Prawa zmiany pedu, kretu i energii kinetycznej dla réznych modeli ciata.

Przemieszczenia, odksztatcenia, naprezenia — pojecia, jednostki, zwigzki.

Naprezenia zredukowane, hipotezy wytrzymatosciowe, krzywe rozciggania — rdine
modele materiatow.

Zginanie czyste, proste, poprzeczne — przyktady.

Przemiany charakterystyczne gazu doskonatego (izochoryczna, izobaryczna, izotermiczna,
adiabatyczna, politropowa).

Pierwsza zasada termodynamiki i jej wykorzystanie w praktyce.

Druga zasada termodynamiki (entropia, zjawiska odwracalne i nieodwracalne).
Podstawowe réwnania mechaniki ptynéw — zasada zachowania masy, pedu i energii.
Réwnanie Bernoulliego dla ptynu doskonatego i jego zastosowanie.

Metody numeryczne w obliczeniach inzynierskich. Rodzaje i Zrédta btedéw w obliczeniach
numerycznych.

Tolerowanie wymiardw, rodzaje pasowan w budowie maszyn.

Koncentracja naprezen. Pojecie karbu, mozliwosci ograniczania jego wptywu na
wiasciwosci konstrukcji.

Rola wykreséw zmeczeniowych w praktyce inzynierskiej. Pojecie granicy zmeczenia.
Sposoby zwiekszania trwatosci zmeczeniowej konstrukcji.

Zasady projektowania i obliczen wytrzymatosciowych potgczen elementéw (Srubowych,
nitowych, spawanych, klejonych, wpustowych itp.).

tozyska toczne i tozyska slizgowe. Zalety i wady. Smarowanie. Niezawodnos$¢ tozyska
tocznego.

Niezawodnos$¢ i bezpieczenstwo konstrukcji. Wspodtczynniki bezpieczenstwa. Pojecie
naprezen dopuszczalnych.

Metody analizy uktadéw elektrycznych.
Ochrona przeciwporazeniowa: rodzaje, srodki, zakresy pragddw niebezpiecznych.
Moc (bilans mocy) w obwodach pradu przemiennego jedno- i tréjfazowego.

Cel stosowania sprzezenia zwrotnego w uktadach sterowania. Zalety i wady sterowania
w ukfadzie z petlg sprzezenia zwrotnego.

Analiza ciggtych liniowych uktadéw dynamicznych w dziedzinie czestotliwosci. Odpowiedzi
na wymuszenia harmoniczne i nieharmoniczne. Charakterystyki czestotliwosciowe.

Stabilnos¢ uktadu automatycznej regulacji — definicja, podstawowe kryteria stabilnosci,
zagadnienie zapasu fazy i modutu.

Parametry okreslajgce jakos¢ procesu regulacji.

Zagadnienia na egzaminy przeprowadzane od roku 2024. Opracowanie: opiekun kierunku RiA z zespotem.
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B. Przedmioty kierunkowe
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Drgania uktaddéw liniowych, czestosci wiasne, ttumienie, krzywe rezonansowe.

Modele elementdw konstrukcyjnych — kratownice a ramy.

Konstrukcje statycznie wyznaczalne i niewyznaczalne — obliczanie naprezen i odksztatcen
Zasada minimum catkowitej energii potencjalnej w mechanice ciata statego.

Metody przyblizone w mechanice konstrukcji ze szczegdlnym uwzglednieniem MES.

Metody numerycznego rozwigzywania uktadéw liniowych i nieliniowych réwnan
algebraicznych.

Metody numerycznego catkowania rownan rézniczkowych zwyczajnych.
Obliczenia kinetostatyczne mechanizméw.

Wywazanie statyczne i dynamiczne wirujgcych czesci maszyn. Warunki wywazenia wirnika
sztywnego.

Transmisja napedu: sprzegta sztywne i podatne, przektadnie (ich rodzaje, zalety i wady).

Wspbtrzedne wykorzystywane w opisie kinematyki ukfadéw wielocztonowych
w kontekscie liczby i ztozonosci réwnan wiezéw.

Ogédlna, macierzowa posta¢ rownan ruchu mechanizmu ptaskiego we wspétrzednych
absolutnych.

Podstawowe rozktady zmiennej losowej — opis i zastosowanie.

Podstawowe zadania statystyki matematycznej: estymacja punktowa i przedziatowa oraz
testowanie hipotez. Czym sg i jakie majg zastosowanie?

Opis sygnatéw ciggtych harmonicznych w postaci zespolonej oraz zasady ich sumowania.
Widmo sygnatu. Szereg Fouriera i metody wyznaczania widma sygnatu.
Filtry dyskretne FIR i lIR: zastosowania, wady, zalety.

Regulacja w uktadach dynamicznych. Typy regulatoréw. Regulator PID. Metody doboru
nastaw regulatora PID.

Ogélny schemat postepowania przy doborze kompensatorow ukfadéw regulacji
z wykorzystaniem charakterystyk Bodego oraz z wykorzystaniem linii pierwiastkowych.

Opis uktadu dynamicznego za pomocg zmiennych stanu. Podstawowe réwnania oraz cechy
charakterystyczne opisu.

Pojecia sterowalnosci i obserwowalnosci uktadu dynamicznego.

Warunki stabilnosci uktadow opisanych transmitancjg operatorowg Laplace’a dla uktadéw
ciggtych i transmitancjg impulsowg ‘z’ dla uktadéw dyskretnych.

Jakobian manipulatora — definicja, metody obliczania. Osobliwos$ci kinematyczne.
Znaczenie jakobianu w obliczeniach statyki manipulatora.

Opis orientacji cztonu w przestrzeni.
Proste i odwrotne zadanie kinematyki manipulatora.
Architektura mikroprocesora.

Przerwania w systemie mikroprocesorowym: cel stosowania, reakcja mikroprocesora,
oprogramowanie przerwan.

Sztuczne sieci neuronowe — istota metody i przyktady zastosowan.
Metody badawcze wykorzystywane w analizie ruchu cztowieka.

Zagadnienia na egzaminy przeprowadzane od roku 2024. Opracowanie: opiekun kierunku RiA z zespotem.

2



KIERUNEK ROBOTYKA | AUTOMATYKA
studia inzynierskie — zagadnienia na egzamin dyplomowy

30.

31.
32.
33.
34.
35.
36.

Mechanika wybranych stawow ciata cztowieka (geometria, wiasnosci materiatowe,
»,Smarowanie”, ,,uktady napedowe” umozliwiajgce realizacje ruchu).

Pomiar kata obrotu. Rodzaje enkoderéw — wady i zalety.

Zagadnienia identyfikacji wizyjnej — metody, jednoznaczno$¢, doktadnosc.

Cel stosowania oraz podstawowe elementy bezzatogowego systemu lotniczego.
Rodzaje oraz metody sterowania lotem bezzatogowych statoptatow i wiroptatéw.
Systemy operacyjne czasu rzeczywistego a systemy operacyjne ogdlnego przeznaczenia.

Mechanizmy synchronizacji pracy watkéw w programach wielowgtkowych. Omdwienie
wybranej metody.

C. Przedmioty specjalno$ciowe

Biorobotyka i biomechanika
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Modelowanie MES ortotropowych wtasciwosci tkanek kostnych.

Metody pomiaru i przetwarzania oraz wykorzystanie sygnatéw na wybranym przyktadzie
(EMG, EKG, EEG).

Ocena zmiennosci rytmu serca (HRV) przy uzyciu wykresu Poincaré.

Roéznice w profilu predkosci dla ptynu newtonowskiego i ptynu Cassona.

Optymalny dobdr $rednic rozgatezienia tetnic. Prawo Murraya.

Przeptyw Womersleya. Pokazac profil predkosci w czasie (w kilku fazach zmiany cisnienia).

Metody symulacyjne jako narzedzie porzadkowania i uogdlniania wynikow badan
doswiadczalnych w biomechanice.

Walidacja modeli materialnych i symulacyjnych w biomechanice, ocena dokfadnosci
i biozgodnosci.
Metody syntezy ruchu robotéw wykorzystujgce wzorce biologiczne.

Robotyka

1.

10.

Podstawowe parametry sygnatdow deterministycznych, rozktad sygnatu na sktadowe,
korelacja sygnatéw.

Widmo sygnatu. Analiza Fouriera sygnatu deterministycznego. Zastosowania.

Napedy ptynowe w robotach (pneumatyczny lub hydrauliczny) — zasada dziatania, sposéb
sterowania, warunki stosowalnosci.

Naped elektryczny w robotach — typowe rozwigzania, zasady doboru silnika i przektadni
oraz czujnika pomiarowego i uktadu sterowania.

Metody poszukiwania $ciezek stosowane w robotyce mobilnej.

Czujniki stosowane w robotach mobilnych do rozpoznawania otoczenia.

Sposoby tworzenia tablic przejs¢ i wyjsé automatow sekwencyjnych. Réznice miedzy
automatami synchronicznymi a asynchronicznymi.

Modele automatéw Moore'a i Mealy'ego — omowienie i poréwnanie.

Klasy i obiekty w jezykach programowania.

Konstruktor i destruktor klasy w jezyku C++. Typowe zastosowania. Rodzaje
konstruktoréw.

Zagadnienia na egzaminy przeprowadzane od roku 2024. Opracowanie: opiekun kierunku RiA z zespotem. 3
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