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Zagadnienia na egzamin magisterski z mechatroniki

Teoria i technika systemow

1. Omoéwic pojecie ,Uktad wzglednie odosobniony”.

Podac definicje systemu i omoéwic jego istote.

Wyjasni¢ na czym polega dwoisty charakter uktadéw.

Wyjasnic¢ pojecia: system konkretny, system abstrakcyjny (koncepcyjny).
Wyjas$nic¢ na czy polega holistyczne - systemowe podejscie do projektowania
og6lnego i planowania operacji.

6. Wyjasnic istote koncepcji systemowych: redukcjonizm, teoria
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podobienstwa, holizm.
7. Zistniejgcych aksjomatéw systemowych wybrac jeden i oméwic jego istote
(aksjomat synergii, kontekstu, r6wnowaznosci, r6znorodnosci, sprawnosci).

Projektowanie mechatroniczne

1. Omowic etapy konstruowania rozwigzan mechatronicznych.

Omowic typy urzadzen mechatronicznych oraz przeptyw informacji w uktadzie.
Opisac etapy modelowania mechatronicznego.

Wymienic¢ i scharakteryzowac funkcje uktadu mechatronicznego.

Omowic etapy zarzadzania projektem.

Omowic¢ wybrane metody wykorzystywane w zarzadzaniu projektem.
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Systemy mechatroniczne

1. Omoéwic istote i rodzaje integracji w systemach mechatronicznych.

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

3. Porownac projektowanie klasyczne i mechatroniczne.

4. Opisac role mikroprocesora w systemach mechatronicznych.

5. Opisac funkcje aktuatoréw i sensoréw w systemach mechatronicznych.

Eksploatacja urzadzen mechatronicznych

1. PrzedstawiC rodzaje i strategie eksploatacji.

2. Przedstawi¢, w jaki sposob prognozuje sie czas poprawnej pracy urzadzenia (do
awarii).

3. Przedstawi¢ na czym polega konserwacja reaktywna.

4. Omowi¢, w jakich warunkach optacalna jest konserwacja oparta na obserwacji stanu.

5. Omoéwic czym rdzni sie konserwacja skoncentrowana na niezawodnosci od opartej na
obserwacji stanu.



Mechanika III
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Omoéwic¢ zasady dynamiki Newtona.

Opisa¢ model rzutu uko$nego w prozni.

Omowic problem drgan wtasnych ttumionych.

Omowic zjawisko rezonansu.

Omowic rownania ruchu punktu materialnego po tuku okregu.
Napisa¢ i omOwi¢ rownanie ruchu uktadu o zmiennej masie.

Rownania rézniczkowe w zastosowaniach inzynierskich

1.

Réwnania rézniczkowe pierwszego rzedu zwyczajne o zmiennych

rozdzielonych. Oméwi¢ przyktady mechatroniczne (fizyczne).

Réwnania rézniczkowe zwyczajne pierwszego rzedu jednorodne.

Omowic¢ przyktady mechatroniczne (fizyczne).

Réwnania rézniczkowe zwyczajne pierwszego rzedu liniowe

i rownanie Bernoulli’ego. Oméwic¢ przyktady mechatroniczne (fizyczne).
Réwnania rézniczkowe zwyczajne pierwszego rzedu,

réwnanie Lagrange’a i Clairauta. Omowic przyktady mechatroniczne (fizyczne).
Réwnania rézniczkowe zwyczajne pierwszego rzedu Riccati’ego. Metoda kolejnych
przyblizen i zasada odwzorowan zwezajacych. Oméwic przyktady mechatroniczne
(fizyczne).

Réwnania rézniczkowe liniowe drugiego rzedu jednorodne i niejednorodne.
Omowic przyktady mechatroniczne (fizyczne).

Mechanika komputerowa

Omoéwi¢ metody rozwigzywania réwnan nieliniowych.

Omowic¢ metody rozwigzywania zagadnien brzegowych dla réwnan
rézniczkowych zwyczajnych.

Omowi¢ metod réznic skonczonych rozwigzywania zagadnien dla
réwnan rozniczkowych zwyczajnych.

Omoéwic¢ metody rozwigzywania

zagadnien brzegowych dla rownan rézniczkowych czastkowych.

Teoria mechanizmoéw i dynamika maszyn

1.

Scharakteryzowac rodzaje sit dziatajacych na ogniwa (cztony) mechanizmoéw i
maszyn (np. sity napedowe, reakcje wiezoéw par kinematycznych, ... ).
Scharakteryzowac¢ dwa podstawowe zagadnienia dynamiki mechanizmow i
maszyn, wykorzystanie zasady d’Alamberta.

Omowic charakterystyczne cechy drgan uktadéw o jednym stopniu swobody.
Omowic istote wywazania statycznego i dynamicznego.



Uklady programowalne
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5.

Przedstawic klasyfikacje uktadéw cyfrowych.

Scharakteryzowac¢ uktady CPLD.

Scharakteryzowac uktady FPGA.

Omowic projektowanie systemu cyfrowego z wykorzystaniem programowalnych
struktur logicznych.

Omowic¢ przyktadowy jezyk opisu sprzetu (VHDL, Verilog).

Teoria obwodow

A

Omowic elementy i mozliwe typy potaczen wystepujace w obwodach elektrycznych.
Omowic podstawowe metody analizy obwodoéw DC.

Omowic zjawisko rezonansu w obwodach elektrycznych.

Omowic typy i zastosowanie elektrycznych filtréw pasywnych.

Omowic typy i zastosowanie elektrycznych filtréw aktywnych.

Podstawy mikro i optoelektroniki

1.
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Przedstawi¢ ogdlng klasyfikacje materiatéw pod wzgledem przewodnictwa
elektrycznego.

Wyjasni¢ na czym polega efekt fotoelektryczny wewnetrzny.

Przedstawic¢ wtasciwosci ztgcza np.

Przedstawic typy i rodzaje tranzystorow.

Wyttumaczy¢ pojecie stanéw donorowych i akceptorowych w poétprzewodniku.

Napedy i sterowanie urzadzen mechatronicznych

A

Omowic sposoby sterowania silnikami asynchronicznymi pradu przemiennego.
Omowic¢ budowe klasycznych silnikow pradu statego.

Omowic budowe silnikéw bez szczotkowych BLDC.

Omowic budowe silnikow skokowych.

Wyjasnic istote sterowania silnikow skokowych.

Uklady bezprzewodowe
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Podac¢ wzdr okres$lajacy zwigzek pomiedzy dtugoscia fali a jej czestotliwoscia.

Narysuj ogdlny podziat spektrum fal elektromagnetycznych (w zaleznos$ci od dtugosci
fali).

Opisac propagacje fal dtugich.

Opisac propagacje fal krétkich.

Opisac propagacje fal ultrakrétkich.

Narysowac przyktad modulacji harmonicznej fali no$nej za pomocg sygnatu
analogowego.

Narysowac przyktad modulacji harmonicznej fali nosnej za pomoca sygnatu
cyfrowego.



Systemy wbudowane

1.
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Omowic przebieg procesu kompilacji programu w jezyku C dla mikrokontroleréw

AVR.

Scharakteryzowac¢ popularne protokoty i magistrale komunikacyjne wykorzystywane

w systemach wbudowanych.

Omowic klasyfikacje i sposob dziatania przetwornikéw analogowo-cyfrowych.
Przedstawic¢ format ramki transmisji szeregowej USART.

Omow sposoby wykorzystywania systemu przerwan przez mikrokontroler.

Poda¢ definicje i krotka charakterystyke mikrokontrolera.

Programowanie i sterowanie wysokopoziomowe

Wyjasni¢ i omoéwic na przyktadzie gtdwne cechy programowania obiektowego.
Omowic na przyktadzie zastosowania transmisji szeregowej do akwizycji danych z
uktadu wbudowanego do systemu Windows.

Wyjasnic role i znaczenie relacyjnych baz danych w akwizycji danych pomiarowych
oraz sterowaniu elementami wykonawczymi.

Omowic zasade dziatania przyktadowego czujnika odlegtosci oraz specyfike akwizycji
z jego pomoca danych pomiarowych.

Omoéwic zasadnicze réznice pomiedzy systemem wbudowanym a systemem
operacyjnym.

Komunikacja czlowiek-komputer

Omowic techniki programowania.

Przedstawic algorytmy zagadnienia w zapisie UML, diagramy

odwzorowujace i dynamiczne wtasnosci systemu, diagramy implementacyjne.
Omowic¢ diagram klas w znanych metodykach obiektowych i ich realizacja dla
Srodowisk programistycznych Visual Studio, Java Net Beans oraz IBM Rational Rose.
Przedstawic¢ dziedziczenie (inheritance), czyli ustalenie

zwigzku generalizacji/specjalizacji pomiedzy klasami.

Omowic asocjacje (association), czyli dowolny zwigzek pomiedzy obiektami dziedziny
przedmiotowej, ktory ma znaczenie dla modelowania.

Omoéwic¢ agregacje (aggregation), czyli szczeg6lny przypadek asocjacji, odwzorowujacy
stosunek cato$¢-cze$¢ pomiedzy obiektami z modelowanej dziedziny przedmiotowe;j.

Przetwarzanie sygnatow

Omowic proces konwersji analogowo-cyfrowej sygnatu.

Omowic prostg i odwrotng transformacje Fouriera sygnatéw i jej zastosowania.
Przedstawic podstawowe zasady i r6znice pomiedzy filtrami nierekursywnymi (tzn. o
skonczonej odpowiedzi impulsowej SOI-FIR) a rekursywnymi (tzn. o nieskonczonej
odpowiedzi impulsowej NOI-IIR).

Omoéwic¢ podstawowe metody analizy czasowej, czestotliwo$ciowe;j i czasowo-
czestotliwosciowej sygnatow.



Przetwarzanie obrazow

1. Scharakteryzowac i omowic etapy akwizycji obrazu cyfrowego.

Omowic pojecia histogramu obrazu, wyréwnania i normalizacji histogramu.

Omowic podstawowe modele koloréow.

Omoéwi¢ podstawowe metody filtrowania obrazéw w dziedzinie przestrzennej i
dziedzinie czestotliwosci.
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Mechatronika maszyn roboczych

1. Podac¢iomdwic klasyfikacje maszyn roboczych.

Wymienic i scharakteryzowac cztery poziomy rozwoju systeméw mechatronicznych
Wyjasnic¢ czego dotyczy hydrotronika.

Wyjasni¢ czego dotyczy pneumotronika.

Wymienic¢ i opisa¢ gtéwne elementy uktadu mechatronicznego.

Wyijasni¢ wedtug jakich kryteriéw powinna by¢ dokonywana automatyzacja procesu
roboczego maszyny roboczej.
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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. Omoéwic sposoby bezprzewodowej komunikacji pomiedzy komputerem PC a
kontrolowanych robotem.

4. Omoéwi¢ mozliwosci sterowania robotami za pomoca gestow.

5. Omowi¢ mozliwoSci sterowania robotami za urzadzen z interfejsem dotykowym.

Planowanie i sterowanie produkcja

1. Omoéwic¢ proces produkcyjny.

Omowic charakterystyke typow produkcji.
Omoéwic planowanie produkciji.

Omowic sterowanie produkcja.

Omowic¢ system MRP, MRP 1], ERP.
Omowic system PPC.
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Zintegrowane systemy wytwarzania

1. Omoéwic¢ podstawy filozofii komputerowo zintegrowanego wytwarzania.

2. Omowic system CIM ( Computer Integrated Manufacturing).

3. Krotko scharakteryzowac systemy CAE, CAD, CAP.

4. Omowi¢ model Y wg. W.A.Scheera.

5. Omodwic proces projektowania obrobki z wykorzystaniem systemu CAD/CAM dla

wieloosiowego toczenia i frezowania.



Metrologia i komputerowe wspomaganie pomiarow

1. Oméwi¢ niepewno$¢ pojedynczego pomiary wielkosci fizycznej.

Omowic sposéb potaczenia wynikow pomiardw kilku eksperymentatordow.
Omowic¢ niepewnosci losowe i nieusuwalne. Podstawowe wzory.

Omowic niepewnoSci przedziatowe.

Omowic rodzaje btedéw pomiarowych.

Wymienic¢ i omowic¢ rodzaje sygnaléw wystepujacych w pomiarach.
Omowic pojecie systemu pomiarowego.
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Omowic¢ budowe karty pomiarowej i scharakteryzowac poszczegélne bloki
funkcjonalne.
9. Omoéwi¢ model sprzetowy systemu pomiarowego.

Metody badan nieniszczacych i nieinwazyjnych

1. Wymieni¢ i scharakteryzowac najcze$ciej wykorzystywane metody badan
nieniszczacych w przemysle. (np. metode wizualng, penetracyjng, magnetyczno-
proszkowg, pradow wirowych, RTG, UT).

2. Omowi¢ ultradzwiekowe techniki badan materiatow.

3. Wymieni¢ i omowic rodzaje fal ultradZwiekowych wykorzystywanych w badaniach
diagnostycznych.

4. Omowic pole bliskie i dalekie w badaniach ultradzwiekowych.

5. Oméwic prawo Snelliusa.

6. Omowic pojecie pierwszego i drugiego kata granicznego.



