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Zagadnienia na egzamin magisterski z mechatroniki

Przedmioty podstawowe

Projektowanie mechatroniczne

1. Omowic etapy projektowania rozwigzan mechatronicznych.
2. Omoéwic typy urzadzen mechatronicznych oraz przeptywy.
3. Opisac¢ etapy modelowania mechatronicznego.
4. Wymieni¢ i scharakteryzowac¢ funkcje uktadu mechatronicznego.
5. Omoéwic¢ metody i etapy zarzadzania projektem.
Mechanika III
1. Opisa¢ model rzutu uko$nego w prozni.
2. Omowic¢ zasady dynamiki Newtona.
3. Omowi¢ zagadnienie drgan wtasnych uktadu oraz zjawisko rezonansu.
4. Napisa¢ i omowi¢ réwnanie ruchu uktadu o zmiennej masie.
5. Napisa¢i oméwi¢ rownanie dynamiki ruchu obrotowego ciata sztywnego.

Teoria mechanizmow i dynamika maszyn

1. Przedstawi¢ rodzaje sit dziatajgcych na ogniwa (cztony) mechanizméw i maszyn (np. sity
napedowe, reakcje wiezéw par kinematycznych, ...).
2. Wyjasni¢ réznice pomiedzy schematem mechanizmu a jego konstrukcja (wiezy bierne,
ruchliwo$¢ lokalna)
3. Omowic¢ rodzaje drgan mechanicznych
4. Omowic rodzaje mechanizmoéw, cztonéw i par kinematycznych
Elektronika II
1. Omowic klasyfikacje i sposéb dziatania przetwornikéw analogowo-cyfrowych.
2. Omowi¢ dowolng metode analizy obwodéw elektrycznych.
3. Omowic¢ podstawowe uktady z zastosowaniem wzmacniaczy operacyjnych.
4. Zdefiniuj i dokonaj podziatu uktadéw MEMS ze wzgledu na rodzaj wykorzystywane;j sity i
wykonywanych zadan.
5. Omow sposoby zasilania uktadéw elektronicznych.
Elementy inzynierii biomedycznej
1. Scharakteryzowac specyfike materiatéw biologicznych i materiatéw biozastepczych,
2. Omowic istote rozwigzan biomimetycznych.
3. Przedstawi¢ podstawowe metody obrazowania wykorzystywane w diagnostyce medycznej
4. Omowic przyktad rozwigzania mechatronicznego stosowanego w terapii.

Planowanie i sterowanie produkcja

1
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Omowic proces produkcyjny i scharakteryzowac typy produkcji.
Omowic¢ proces planowania i sterowania produkcja.

Omoéwic system MRP, MRP 11, ERP.

Omowic system PPC.
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Systemy wbudowane

1. Omoéwic¢ system wbudowany na przyktadzie wybranej przez siebie platformy sprzetowe;j.
2. Omow tryby pracy uktadow czasowo-licznikowych mikrokontrolera na przyktadzie AVR.
3. Podac definicje i krotka charakterystyke mikrokontrolera.

4. Omowic czynniki istotne przy projektowaniu systemu wbudowanego.

Cyfrowe przetwarzanie sygnalow

1. Omoéwic proces konwersji analogowo-cyfrowej sygnatu.

2. Omowic prosta i odwrotng transformacje Fouriera sygnatéw i jej zastosowania.

3. Przedstawi¢ podstawowe zasady i ré6znice pomiedzy filtrami nierekursywnymi (tzn. o
skonczonej odpowiedzi impulsowej SOI-FIR) a rekursywnymi (tzn. o nieskonczonej
odpowiedzi impulsowej NOI-IIR).

Systemy mechatroniczne

1. Por6éwnac projektowanie klasyczne i mechatroniczne. Omdwic istote i rodzaje integracji w
systemach mechatronicznych.

2. Omowic pojecie synergii i poda¢ przyktad efektu w projektowaniu.

3. Opisac role mikroprocesora w systemach mechatronicznych.

4. Opisac funkcje aktuatoréw i sensoréw w systemach mechatronicznych.

Eksploatacja urzadzen mechatronicznych

1. Przedstawic¢ rodzaje i strategie eksploatacji.

2. Przedstawié, w jaki sposob prognozuje sie czas poprawnej pracy urzgdzenia (do awarii).

3. Przedstawi¢ na czym polega réznica pomiedzy konserwacja reaktywna a konserwacjq opartg
na obserwacji stanu.

4. Omowic czym rdzni sie konserwacja skoncentrowana na niezawodno$ci od opartej na
obserwacji stanu.

Uklady programowalne

1. Przedstawi¢ klasyfikacje uktadow cyfrowych.

2. Scharakteryzowac uktady CPLD i FPGA.

3. Omoéwic¢ projektowanie systemu cyfrowego z wykorzystaniem programowalnych struktur
logicznych.

4. Omowi¢ przyktadowy jezyk opisu sprzetu (VHDL, Verilog).

Napedy i sterowanie urzadzen mechatronicznych

1. Omoéwic sposoby sterowania silnikami asynchronicznymi pradu przemiennego.

2. Omowi¢ budowe klasycznych silnikow pradu statego.

3. Omowi¢ budowe silnikow bez szczotkowych BLDC.

4. Omowic¢ budowe silnikéw skokowych i istote ich sterowania silnikdw skokowych.

Roboty i manipulatory

1. Omoéwic budowe, dziatanie oraz specyfike programowania ruchu robotéw o napedzie
réznicowym.

2. Na przyktadzie wyjasni¢ zasade dziata manipulatora typy Joystick.

3. Omowic sposoby bezprzewodowej komunikacji pomiedzy komputerem PC a
kontrolowanych robotem.



4,

UNIWERSYTET KAZIMIERZA WIELKIEGO W BYDGOSZCZY
WYDZIAYL. MECHATRONIKI

ul. Kopernika 1 p.2, 85-074 Bydgoszcz, tel. 052 32 57 612
e-mail: mechatronika@ukw.edu.pl

Omoéwi¢ mozliwosci sterowania robotami (np. za pomoca gestow, za pomoca urzadzen z
interfejsem dotykowym, itp.

Przetwarzanie obrazow

1.

2.
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Scharakteryzowac i omowi¢ etapy akwizycji obrazu cyfrowego.

Omoéwic pojecia histogramu obrazu, wyréwnania i normalizacji histogramu.

Omoéwic podstawowe modele koloréw.

Omoéwic podstawowe metody filtrowania obrazéw w dziedzinie przestrzennej i dziedzinie
czestotliwosci.



