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Zagadnienia na egzamin inzynierski z mechatroniki

l. PRZEDMIOTY PODSTAWOWE

1. Modut przedmiotéw z inzynierii mechanicznej
Mechanika | (dr hab. inz. M. Cieszko, prof. uczelni)

1. Scharakteryzowac gtéwne etapy rozwigzywania zadan ze statyki.

2. Poda¢ definicje sSrodka masy oraz srodka ciezkosci uktadu punktéw materialnych.
3. Omoéwic zjawisko tarcia oraz prawa tarcia.

4. Podac¢ioméwié warunki rownowagi dowolnego uktadu sit.

Mechanika Il (dr hab. inz. M. Cieszko, prof. uczelni)

1. Podac definicje i oméwi¢ podstawowe zaleznosci okreslajgce sktadowe styczng i normalng
przyspieszenia punktu.
Omowic zasady dynamiki punktu materialnego Newtona.
Omowic podstawowe wielkosci charakteryzujgce energie mechaniczng oraz ich jednostki.
4. Omoéwié podstawowe wielkosci charakteryzujgce drgania mechaniczne.

Mechanika ptynéw (dr hab. inz. M. Cieszko, prof. uczelni)

1. Wymieni¢ podstawowe prawa bilansu i oméwic¢ jedno z nich.

2. Poda¢ postaé rownanie Clapeyrona oraz oméwié wystepujgce w nim wielkosci.

3. Omoéwic¢ prawo Archimedesa oraz warunki ptywania ciat w cieczy.

4. Napisac réwnanie Bernoulliego, oméwi¢ wystepujace w nim wielkosci oraz zastosowania.

Wytrzymatos¢ materiatéow (dr hab. inz. J. Musiat, prof. uczelni)

Przedstawi¢ definicje i rodzaje naprezen i odksztatcen.

2. Wymienic¢ i omodwic proste przypadki wytrzymatosci materiatow.
Przedstawi¢ interpretacje graficzng préby rozciggania z uwzglednieniem prawa Hooke’a i
modutu Younga.

4. Omoéwié przypadki wytrzymatosci ztozonej, przedstawic hipotezy wytrzymatosciowe.

Nauka o materiatach (Prof. dr hab. inz. M.Kaczmarek, dr hab. inz. M. Pakuta, prof. uczelni)

1. Przedstawi¢ podziat materiatow, w tym materiatéw konstrukcyjnych,

2. Omoéwié rodzaje i budowe kompozytow,

3. Opisac cechy materiatdw nowoczesnych (nanomateriaty, materiaty inteligentne, inne),
4. Scharakteryzowaé wazniejsze metody badan materiatow.

Podstawy konstrukcji maszyn (dr inz. K. Tyszczuk)

1. Podac charakterystyke i klasyfikacje potgczen ksztattowych,

2. Podac obliczenia dla potaczenia srubowego rozcigganego,

3. Omoéwic istote osi i watéw w konstrukcjach mechanicznych,

4. Omoéwic istote tolerancji wymiaru i rodzaje pasowania czesci maszyn.

Teoria mechanizmoéw i maszyn (dr hab. inz. W. Urbaniak, prof. uczelni)

1. Omodwic zasade wyznaczania ruchliwosci na przyktadzie przektadni kotowej.
2. Omodwié podstawowe rodzaje par kinematycznych oraz okresli¢ ich klase.




3. Omoéwic ruchliwos$¢ mechanizmu przestrzennego.
4. Opisac rodzaje i charakterystyke sity dziatajgce w dynamicznym uktadzie odniesienia na
przyktadzie mechanizmu korbowo- suwakowego.

2. Modut przedmiotéw mechatronicznych

Eksploatacja uktadéw mechatroniki (dr hab. inz. G. Domek, prof. uczelni)

1.0mowic etapy cyklu zycia produktu na przyktadzie systemu mechatronicznego.
2. Warunki eksploatacji systemow i uktadéw mechatronicznych.

3. Oméwic zagadnienia zwigzane ze zuzyciem eksploatacyjnym.

4.0mowic przyktady systemdw nadzorujgcych proces eksploatacji.

Projektowanie proceséow technologicznych (dr inz. Z. Kunicka)

1. Oméwi¢ procesy technologiczne zastosowane do produkcji wybranego produktu.
2. Omowic role proceséw wykonczeniowych w procesie produkcji.
3. Wyjasnié pojecie amortyzacji kosztu.

Wprowadzenie do mechatroniki (dr hab. inz. G. Domek, prof. uczelni)

1.0mowic¢ obszary nauk wchodzacych w zakres mechatroniki.
2. Omoéwic obszary zastosowan systemdéw mechatronicznych
3. Mechatronika pojazdowa, przyktady systemdédw mechatronicznych w pojazdach.

Metrologia i komputerowe wspomaganie pomiaréw (dr inz. R. Drelich,
dr hab. inz. J. Musiat, prof. uczelni)

1. Co to jest niepewnos$¢ pomiaru, oméwi¢ metody jej wyznaczania dla pomiaréw
bezposrednich.

2. Wymieni¢ i oméwié typy btedédw pomiarowych.

3. Cechy metrologiczne przyrzagddw pomiarowych.

4. Oméwié proces pomiarowy, oraz wystepujace przyczyny powstawania btedéw podczas

pomiaru.
Inzynieria Zarzadzania (dr hab. inz. G. Domek, prof. uczelni)

1. Omoéwi¢ zasady zarzgdzania Deminga i Loana.
2. Omoéwic zasade Benchmarkingu.
3.Reengineering, co to jest podac przykfady.

Podstawy automatyki (dr hab. inz. J. Jackiewicz, prof. uczelni)

1. Wymienié i oméwic podstawowe grupy elementéw w uktadach automatyki.

2. Omoéwi¢ metody modelowania obiektéw sterowania.

3. Oméwic budowe uktadu regulacji i zadania jego podstawowych elementéw.

4. Omoéwié charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe podstawowych obiektédw sterowania.

Wstep do teorii sterowania (dr hab. inz. J. Jackiewicz, prof. uczelni)

1. Omoéwié pojecie stabilnosci uktadu sterowania z petlg sprzezenia zwrotnego i wymienic
podstawowe kryteria stabilnosci.

2. Wymienic¢ rodzaje bramek logicznych realizujgcych proste funkcje logiczne.

3. Dokona¢ podziatu na dwie gtéwne klasy cyfrowych uktadéw sterowania, zbudowanych w
oparciu o bramki logiczne.

4. Oméwié metody minimalizacji ztozonych funkcji logicznych (przetaczajgcych).




Sterowanie dyskretne i nieliniowe (dr hab. inz. J. Jackiewicz, prof. uczelni)

1. Zdefiniowac¢ funkcje dyskretng (impulsowg).

2. Omowic sposéb przeksztatcania réwnan rézniczkowych, opisujgcych dynamiczne uktady
ciggte do odpowiednich réwnan réznicowych, odzwierciedlajgcych modele dyskretne tych
uktadow.

3. Zdefiniowac transmitancje dyskretng uktadu dynamicznego i omoéwic jeden ze sposobdw jej
okreslania.

4. Omowié projektowanie uktadu regulacji z dyskretnym regulatorem PID.

Podstawy robotyki (mgr inz. P. Zmudzirski)

1. Omoéwi¢ wykorzystanie przerwan sprzetowych do obstugi zdarzen zewnetrznych.
2. Omowic sterowanie serwomechanizmami za pomoca sygnatow PWM.

3. Oméwic problem drgania stykéw i metody jego eliminacji.

4. Scharakteryzowa¢ magistrale 1°C.

3. Modut przedmiotéw informatycznych
Programowanie strukturalne i obiektowe
Czesc strukturalna: (dr A. Mreta)

Przedstawié zmienne, state, instrukcje wejscia/wyjscia w C/C++/C#.

Omdéwic instrukcje warunkowe oraz petle programowe. Walidacja danych w C/C++/C#.
Przedstawi¢ istote, analize i optymalizacje algorytmu.

Przedstawié ztozone struktury danych - tablice w C/C++/C#.
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Czes¢ obiektowa: (dr hab. P. Prokopowicz, prof. uczelni)

1. Omowié podstawowe zatozenia koncepcji klasy.

2. Omoéwicidee konstruktora oraz zestawic jg z konstruktorem domysinym.
3. Omoéwic z czym wigze sie polimorfizm w programowaniu obiektowym.
4. Przedstawi¢ koncepcje klas abstrakcyjnych.

Architektura systemoéw komputerowych (dr hab. inz. W. Urbaniak, prof. uczelni)

Omowic zasade dziatania komputera na podstawie modelu von Neumanna.
Omowic réznice w architekturze procesoréw RISC i CISC.
Omowic na czym polega system przerwan.
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Omowic graf standw cyklu rozkazowego procesora.

Elementy sztucznej inteligencji (dr hab. inz. J. Czerniak, prof. uczelni)

1. Wymieni¢ i scharakteryzowaé zachowania inteligentne, ktérymi zajmuje sie sztuczna
inteligencja.

2. Scharakteryzowac koncepcje zbioréw rozmytych i jej zastosowania.

3. Omoéwi¢ matematyczny model perceptronu.

4. Omoéwic poszczegdlne kroki i ich znaczenie w algorytmie genetycznym.

Sieci komputerowe i technologie internetowe (dr hab. inz. W. Urbaniak, prof. uczelni)

1. Omodwié¢ model warstwowy protokotu TCP/IP.
2. Scharakteryzowac media transmisyjne.




3. Omoéwic sposdb adresacji w sieciach komputerowych.
4. Wymienic i scharakteryzowac podstawowe ustugi sieciowe.

Wprowadzenie do baz danych (dr K. Tyburek)

1. Omowic typy relacji w relacyjnych bazach danych.
Omdéwic istote definicji klucza obcego z uwzglednieniem opcji: no action/ restrict, cascade
oraz set null.

3. Omoéwié¢ wybrang FN (1FN, 2 FN lub 3FN) w modelowaniu baz danych.

4. Omowic sktadnie tworzenia obiektéw w SQL na przyktadzie tabeli lub widoku.

MES i metody numeryczne (dr inz. K. Kazimierska-Drobny)

Poda¢ najwazniejsze etapy procedury rozwigzywania zadan w ramach MES.
Omowi¢ dowolng metody numeryczng do rozwigzywania liniowych réwnan
algebraicznych

3. Omoéwi¢ metode Newtona-Raphsona

4. Poda¢ dwie dowolnie wybrane metody catkowania numerycznego i omoéwic¢ doktadnos¢
tych metod.

4. Modut przedmiotéw elektronicznych
Elektrotechnika i Elektronika (dr J. tukowski)

1. Wymienic i scharakteryzowac podstawowe elementy elektroniczne oraz ich funkcje w
obwodach elektrycznych i elektronicznych.

2. Omowié prawo Ohma i prawa Kirchhoffa oraz obszary zastosowan.
Omowic uktady pracy wzmacniaczy tranzystorowych.

4. Omowic tranzystor bipolarny i tranzystor unipolarny (budowa i zasada dziatania).

Uktady elektryczne i elektroniczne w mechatronice (dr G. Smigielski)

1. Omowic¢ budowe mikrokontrolera, wyjasni¢ réznice miedzy mikrokontrolerem, a
mikroprocesorem.

2. Omowic sposdb podtaczenia elementéw peryferyjnych w systemie mikroprocesorowym
(przyciskéw, przekaznikéw, diod LED, wyswietlaczy).

3. Omoéwié budowe ramki danych UART.

4. Omowic budowe przekaznikdw potprzewodnikowych i elektromechanicznych, wymienié
parametry tych elementéw.

5. Modut przedmiotéw zwigzanych z grafika inzynierska
Techniki wytwarzania (dr inz. R. Drelich)

1. Omodwi¢ metody wytwarzania typowych czesci maszyn za pomoca technik ubytkowych.
2. Wymieni¢ i omowi¢ metody wytwarzania materiatéw przez formowanie.
3. Spajanie materiatdw, metody, zastosowanie.
4. Omowic parametry technologiczne dla toczenia ich dobér.
Maszyny CNCi CAM (drinz. R. Drelich)

1. Omodwic¢ budowe obrabiarki sterowanej numerycznie na przyktadzie tokarki CNC.
2. Wymieni¢ i krotko omoéwic cechy charakterystyczne obrabiarek sterownych numerycznie.
3. Wymienié¢ i omoéwic najczesciej wykorzystywane polecenia przygotowawcze i pomocnicze




kodu DIN-ISO (G-kodu).
4. Omowic pojecie cyklu obrdbczego, podaé przyktady wykorzystania w programowaniu
obroébki w uktadzie sterowania Sinumerik.

Zapis konstrukcji i CAD (dr hab. inz. M. Macko, prof. uczelni)

1. Omdwic na wybranych przyktadach wtasnosci i wtasciwosci oraz cechy konstrukcyjne
Srodkow technicznych.

2. Omoéwié gtédwne rdznice miedzy rysunkiem wykonawczym a rysunkiem ztozeniowym.

3. Omoéwic na przyktadach metody rysowania tolerancji ksztattu i potozenia.

Il. PRZEDMIOTY OBIERALNE

Napedy maszyn i urzadzen (dr inz. K. Tyszczuk, dr G. Smigielski)

1. Omodwic sposoby zmiany kierunku obrotéw i predkosci obrotowe;j silnika indukcyjnego
(asynchronicznego).

2. Omoéwic sposoby zmiany kierunku obrotéw i predkosci obrotowej silnikdw pradu statego.

3. Omowic klasyfikacje przektadni mechanicznych

Projektowanie systemow mechatronicznych (dr hab. inz. J. Jackiewicz, prof. uczelni)

1. Przedstawic cechy systemdéw projektowanych metodami konwencjonalnymi i
mechatronicznymi

2. Wymieni¢ kolejne etapy realizacji projektu systemu mechatronicznego.
Okresli¢ cel wirtualnego prototypowania oraz opisa¢ metody wirtualnego prototypowania
stosowane podczas projektowania systeméw mechatronicznych.

4. Wymienic¢ i scharakteryzowac¢ podstawowe modele elementéw systemow
mechatronicznych.

5. Przedstawié, jakie metody umozliwiajg zbudowanie modeli dynamicznych podsysteméw
mechatronicznych, ktére stosowane sg do symulacji w czasie rzeczywistym przebiegu pracy
ich uktadéw sterowania

Mechatroniczne systemy sensoryczne (dr hab. inz. M. Pakuta, prof. uczelni)

Omoéwic budowe i dziatanie czujnikdw optycznych.
Omowic zasade dziatania czujnikdw indukcyjnych i pojemnosciowych.
Omoéwic budowe i dziatanie czujnikéw hallotronowych i termoelektrycznych.
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Omoéwic¢ zasade dziatania i zastosowanieczujnikdw tensometrycznych.
Podstawy przetwarzanie sygnatow i obrazéw cyfrowych (dr hab. inz. M. Pakuta, prof. uczelni)

1. Omdwic proces konwersji analogowo-cyfrowej, prébkowanie sygnatéw. Twierdzenie
Nyquista. Kwantyzacja sygnatu. Szum kwantyzacji.

2. Omoéwié podstawowe wtasnosci Transformaty Fouriera, widmo amplitudowe i fazowe
sygnatow.

3. Przedstawi¢ podstawowe dziatania na obrazach rastrowych, punktowe, kontekstowe,
globalne.

4. Omowic proces filtrowania obrazu. Filtry liniowe i nieliniowe.




Hydraulika i Pneumatyka (dr inz. K. Tyszczuk)
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Podaj klasyfikacja i ogdlng budowe sitownikdow liniowych

Podaj klasyfikacja zawordéw rozdzielajgcych

Omow istote przektadni hydraulicznej

Omow budowa i zastosowanie sitownikéw liniowych bezttoczyskowych
Omodw ogdlne zasada dziatania zawordw rozdzielajgcych 5/3 i 3/2

Sterowniki przemystowe (dr G. Smigielski)

1.
2.
3.
4.

Omowic budowe sterownika przemystowego.

Wymienic i oméwic jezyki programowania sterownikéw przemystowych.
Scharakteryzowaé podstawowe elementy jezyka drabinkowego.
Poréwnad i scharakteryzowaé interfejsy RS232 i RS485.

Komputerowe wspomaganie prac inzynierskich (dr hab. inz. W. Urbaniak, prof. uczelni)

1.
2.
3.

4.

Woyjasnié znaczenie akronimu: CAD/CAM/CAE.

Wyjasni¢ na czym polega modelowanie geometryczne 3D w CED.

Omowic zasade klasyfikacji komputerowych systemdéw wspomagania prac inzynierskich wg
Scheer'a

Omdéwic sprzezenie systemow CAD z MRP (planowanie potrzeb materiatowych)

Automatyzacja proceséw produkcji (dr hab. inz. G. Domek, prof. uczelni)

A

Omoéwi¢ problemy automatyzacji produkcji.

Omoéwi¢ metody programowania ruchu ramienia robota.
Przedstawi¢ przyktady uktadéw kinematycznych robotéw.
Cela produkcyjna, co to jest, przyktady.



