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LISTA PYTAN I ZAGADNIEN NA EGZAMIN DYPLOMOWY

Kierunek: automatyka i robotyka
Studia I stopnia

Profil ogélnoakademicki

1. Poréwnaj klasyczng i operatorowa metode rozwigzywania rownan rézniczkowych.

2.0moéw operatorowg metode rozwigzywania rownan réznicowych.

3. Wymien podstawowe prawa algebry Bool'a.

4. Opisz metody projektowania algorytméw sterowania zdarzeniami bazujace na teorii grafow.

5.Podaj przyktadowe modele przetaczen z wykorzystaniem graféw i ich przeksztatcen.

6. Wyjasnij zasade¢ dzialania czujnika ultradzwickowego.

7. Wyjasnij zasad¢ dziatania czujnika pojemnosciowego.

8.Scharakteryzuj rodzaje ruchu i podaj przyktady potaczen cztonéw (we¢ztéw) o réznych stopniach
swobody.

9. Wyjasnij pojecie: asembler.

10. Wyjasnij r6znice miedzy programowaniem nisko- a wysokopoziomowym.

11. Wyjas$nij pojecia: ,,baza danych”, ,,relacyjna baza danych”, ,,system zarzadzania bazami danych”.

12. Wyjasnij pojecia klucza podstawowego oraz klucza obcego relacji.

13. Opisz zasady utworzenia modelu koncepcyjnego relacyjnych baz danych za pomoca diagramu
zwigzkow encji w notacji Chena.

14. Oméw zasady przeksztalcenia diagramu zwigzkéw encji w notacji Chena do postaci schematu
relacyjnego.

15. Scharakteryzuj podstawowe elementy strukturalne jezyka VHDL: jednostki projektowe,
architektury, procesy.

16. Wyjasnij r6znice miedzy opisem behawioralnym i strukturalnym uktadu w jezyku VHDL.

17. Podaj reprezentacj¢ funkcji logicznych: AND, OR, NAND, ExOR, w j¢zykach programowania
sterownikow logicznych: jezyk drabinkowy i1 jezyk strukturalno-tekstowy.

18. Przedstaw kluczowe rozkazy wystepujace w programie sterujgcym manipulatora przemystowego.

19. Omoéw role sterownika robota.

20. Przedstaw i scharakteryzuj znane ci protokoty komunikacyjne wykorzystywane w komputerowych
systemach pomiarowych.

21. Omoéw zasade projektowania uktadéw sterowania z wykorzystaniem procesora dSpace.

22. Omow przyspieszenia w ruchu obrotowym.

23. Zapisz réwnania Lagrange'a Il rodzaju i oméw ich zastosowanie.

24. Zapisz ogbélne wzory na napre¢zenia normalne i styczne oraz podaj jakich stanéw obcigzen one
dotycza.

25. Zapisz ogolng posta¢ wzoru na naprezenia zastepcze.

26. Podaj definicj¢ i interpretacj¢ liczby Reynoldsa.

27. Przedstaw rownanie Bernoulliego dla ptynu lepkiego i jego interpretacjg.

28. Wyjasnij zasade dziatania manometru cieczowego.

29. Wymien podstawowe grupy elementéw uktadéw napedu i sterowania pneumatycznego i
hydraulicznego.

30. Wymien zasady rysowania schematéw pneumatycznych uktadéw sterowania.

31. Przedstaw metody modelowania 3D.

32. Przedstaw przebieg odwzorowania geometrii wybranego rzeczywistego elementu na model
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komputerowy.
. Przedstaw 1 oméw podstawowe standardy przetwarzania wielkosci nieelektrycznych stosowanych
w przetwornikach pomiarowych.
Omoéw podstawowe bledy przetwornikéw pomiarowych.
Wyjasnij r6znice¢ miedzy doktadnoscig a precyzja.
Wymien 1 oméw poznane czujniki zblizeniowe.
Wyjasnij czym jest uklad pamigtajaco-probkujacy, gdzie si¢ go wykorzystuje i jak jest on
zbudowany.
. Przedstaw ideg¢ transmisji szeregowe;j.
Przedstaw ideg transmisji rownolegte;.
Wymien etapy przetwarzania sygnatu analogowego na sygnat cyfrowy.
Wyjasnij na czym polega zjawisko aliasingu.
Przedstaw zalety i wady metod cyfrowego przetwarzania sygnatéw z wykorzystaniem: GPP, DSP,
ASIC, PLD/FPGA. Wyjasnij znaczenie powyzszych skrotow.
Przedstaw budowg¢ programowalnego uktadu logicznego. Wyjasnij, czym si¢ rézni programowanie
programowalnego uktadu logicznego od programowania procesora.
Przedstaw i scharakteryzuj struktury uktadéw automatyki. Wyjasnij istotng réznice pomiedzy
sterowaniem a regulacjg.
Sklasyfikuj podstawowe cztony automatyki. Scharakteryzuj ich wtasciwosci statyczne i
dynamiczne.
Wymien i oméw parametry charakteryzujace dokladno$¢ statyczng i jako$¢ dynamiczng uktadéw
automatyki.
Omoéw znane postacie funkcji logicznych. Wymien zasady obowigzujace przy ich minimalizacji.
Scharakteryzuj rodzaje nieliniowosci cztonéw automatyki.
Opisz istot¢ przeksztalcenia Laplace'a. Zdefiniuj pojecie transmitancji operatorowe;.
Przedstaw i omOw charakterystyke statyczng przetwornika pomiarowego.
. Wymien elementy sterujace kierunkiem przeptywu powietrza w uktadach sterowania
pneumatycznego 1 omow jeden z nich.
Opisz budowg i zasad¢ dziatania dyskretnych urzadzen automatyki i przedstaw opis automatéw
skonczonych.
Objasnij zwigzek miedzy jakobianem a osobliwo$ciami manipulatora.
Wymien 1 krétko oméw metody otrzymywania réwnan ruchu manipulatoréw.
.Oméw na czym polega metoda Newtona-Eulera wyznaczania sit i momentéw nape¢dowych
manipulatora.
Omoéw strukture rownan dynamiki manipulatora.
Przedstaw w jezyku drabinkowym 1 strukturalno-tekstowym wybrane funkcje przerzutnikéw
realizowane w programowalnych sterownikach logicznych.
Przedstaw w jezyku drabinkowym 1 strukturalno-tekstowym funkcje licznikéw zdarzen i1 funkcje
czasowe realizowane w programowalnych sterownikach logicznych.
. Przedstaw klasyfikacj¢ efektorow koncowych robotow.
. Opisz gtéwne komponenty robota.
. Wyjasnij na czym polega proste i odwrotne zadanie kinematyki manipulatora.
. Zaprezentuj sposob opisu ogniwa w fancuchu kinematycznym manipulatora.
. Scharakteryzuj konfiguracje kinematyczne manipulatoréw przemystowych.
. Wymien znane ci metody przetwarzania A/C. Opisz zasad¢ dziatania przetwornika A/C.
. Wymien znane ci metody przetwarzania C/A. Opisz zasad¢ dziatania przetwornika C/A.
. Wymien i opisz elementy typowego mikrokontrolera.
. Scharakteryzuj system przerwan wybranego mikrokontrolera.
Przedstaw schemat budowy przetwornika A/C lub C/A realizowanego w programowalnym
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sterowniku logicznym.

Omoéw dziatanie 1 parametry przetwornika A/C lub C/A realizowanego w programowalnym
sterowniku logicznym.

Omoéw zasade dziatania czujnika ultradzwiekowego.

Omoéw zasade dzialania czujnika ci$nienia z piezoelektrycznym elementem pomiarowym.
Przedstaw charakterystyke statyczng regulatora dwupotozeniowego oraz oméw jego zasade
dziatania.

Wymien i oméw znane ci typy zawordw regulacyjnych.

Scharakteryzuj budowe i zasade¢ dziatania programowalnego sterownika logicznego.

Podaj zgodng z norma definicj¢ oraz oméw cykl pracy programowalnego sterownika logicznego.
Wymien znane parametry oceny przebiegéw wielkosci regulowanej w uktadach regulacji ciagte;j.
Omoéw wplyw rodzaju zastosowanego regulatora na przebieg wielkosci regulowane;j.

Zdefiniuj pojecie schematu automatyzacji i podaj podstawowe zasady ich tworzenia.

Omoéw symbolike oznaczen literowych stosowanych w schematach automatyzacji.

Omoéw zasady tworzenia schematéw obwodowych. Podaj przyktadowe symbole stosowane w
schematach obwodowych.

Wymien i scharakteryzuj podstawowe elementy strukturalne programu w jezyku VHDL.
Przedstaw réznice w opisie strukturalnym i behawioralnym danego uktadu logicznego w jezyku
VHDL.

Podaj cele i trendy automatyzacji proceséw produkcyjnych i technologicznych.

Podaj kryteria podatno$ci procesu na automatyzacje.

Scharakteryzuj rodzaje czujnikéw stosowane w robotach przemystowych.

Omoéw zasady BHP przy implementacji prostych uktadéw sterowania w uktadach PLD/FPGA.
Przedstaw przyktady zastosowan uktadow sterowania w czasie rzeczywistym w zyciu
codziennym.

Omoéw w jaki spos6b w programie Eplan jest zrealizowane dodawanie elementéw uktadow
pomiaréw i automatyki (np. sterownikéw, przekaznikéw, wejsciowych i wyjsciowych urzadzen
automatyki itp.).

Scharakteryzuj jakie znormalizowane elementy moga by¢ wykorzystane w konstrukcji
podzespotéw i elementéw chwytakéw mechanicznych robotow.

Wymien zestaw danych niezbednych w celu dokonania doboru chwytaka mechanicznego z oferty
handlowe;j.

Przedstaw przyktadowe oznaczenie w pracy, zrédla pozyskanych informacji w przypadku
materiatéw literaturowych.

Przedstaw przyktadowe oznaczenie w pracy, zrédta pozyskanych informacji z Internetu.

Wyjasnij pojecie spisu rzeczy 1 omOw zasady ich stosowania w opracowaniach naukowych.
Omoéw na jakie etapy mozna podzieli¢ proces realizacji projektu z zakresu systemu pomiarowego
robota mobilnego.

Omoéw sposéb podpisywania elementu na schemacie pneumatycznym uktadu automatyki.

Omoéw z jakich czesci sktada si¢ sprawozdania z projektu programowania programowalnego
sterownika logicznego.

Wymien zadania zwigzane z programowaniem programowalnego sterownika logicznego
realizowane przez grup¢ dwuosobow3.

Omoéw zasade opisu gniazd zaworowych stosowang w rozdzielaczach pneumatycznych.

Wyjasnij pojecie: mnemonik.

Wyjasnij pojecie: kod maszynowy.

Omoéw zasad¢ doboru rozdzielaczy pneumatycznych do realizacji wybranej funkcji ukfadu
pneumaytycznego.

Opisz strukture 1 zasady utworzenia bazy danych w systemie MS Access.
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Omoéw podstawowag strukture instrukcji SELECT jezyka DML SQL.

Zdefiniuj instrukcje INSERT, DELETE, UPDATE jezyka DML SQL.

Wymien i scharakteryzuj czujniki stosowane w pomiarze temperatury.

Omoéw metody wyznaczania charakterystyk czestotliwosciowych cztonéw automatyki. Przedstaw
pojecie transmitancji widmowej i charakterystyki amplitudowo-fazowe;j.

Wyznacz charakterystyke statyczng przyktadowego obiektu automatyki.

Omoéw parametry statyczne i dynamiczne przetwornikéw pomiarowych.

Narysuj symbol graficzny pneumatycznego elementu realizujgcego logiczng funkcje koniunkcji
oraz alternatywy.

Omoéw procedure identyfikacji parametrycznej modelu obiektu statycznego wyzszego rzedu.
Napisz fragment kodu w jezyku niskiego poziomu, ktéry umozliwi konfiguracj¢ portéw wejscia-
wyjscia dowolnego mikrokontrolera.

Napisz fragment kodu w jezyku niskiego poziomu, ktéry umozliwi obstuge wybranego przerwania
w dowolnym mikrokontrolerze.

Wyjasnij pojecie systemu funkcjonalnie pelnego. Przedstaw prawa de Morgana.

Scharakteryzuj systemy NOR i NAND. Przedstaw ich symbole i realizowane funkcje.

Wyjasnij zasade dziatania filtru SOI i NOL

Wyjasnij zasade dziatania filtréw adaptacyjnych.

Omoéw dziatanie automatu skonczonego na podstawie wybranego procesu sterowania dyskretnego.
Przedstaw schemat blokowy i oméw dziatanie cigglego oraz dyskretnego uktadu regulacji.

Omoéw programowanie i realizacje cyfrowego algorytmu regulatora PID w programowalnym
sterowniku logicznym.

Omoéw zasade doboru wspdiczynnika kv zaworu regulacyjnego.

Omoéw zasade doboru zaworu regulacyjnego z uwzglednieniem kawitacji.

Przedstaw przyktadowy system automatyki przeznaczony do zliczania obiektéw, ktéry moze
wykorzystywac liczniki sterownika PLC lub mikrokontrolera.

Oméw programowanie, uruchomienie 1 testowanie podstawowych funkcji logicznych w
programowalnym sterowniku logicznym.

Przedstaw sposéb podtaczenia do mikrokontrolera i obstugi przycisku monostabilnego.

Przedstaw sposob podigczenia do mikrokontrolera diody LED, aby podanie stanu wysokiego na
lini¢ wyjsciowa powodowato zapalanie tej diody.

Wyjasnij jakie, z punktu widzenia bezpieczenstwa pracy, sa réznice pomi¢dzy bezposrednim i
posrednim sposobem sterowania w uktadach hydraulicznych i pneumatycznych.

Omoéw zasady BHP obowigzujace w laboratorium cyfrowego przetwarzania sygnatow.

Przedstaw procedur¢ udzielania pierwszej pomocy w przypadku zastabnigcia studenta podczas
zaje¢ w laboratorium komputerowym.

Wymien zrédia i sposoby wyszukiwania informacji technicznych zwigzanych z automatyzacjg
procesow przemystowych.

Oméw  sposoby podnoszenia kwalifikacji w zakresie inzynierii procesOw automatyki
przemystowe;.

Omoéw role lidera zespotu projektujacego uktad pneumatycznego sterowania procesem lub
maszyng.

Przedstaw jak nalezy postapi¢ w sytuacji braku wystarczajacej wiedzy i informacji potrzebnej do
realizacji danego zadania inzynierskiego.

Wyjasnij co twoim zdaniem ma najwiekszy wpltyw na poprawne wykonanie zadania lub projektu
inzynierskiego.
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Specjalnos¢: roboty mobilne

1. Wyjasnij na czym polega efekt zyroskopowy oraz efekt Coriolisa.

2. Wyjasnij ré6znicg pomigdzy petlami for, while, do while w jezyku C++.

3.Podaj i omoéw klasyfikacje czujnikéw w robotyce.

4. Wyjasnij na czym polega dziatanie systemu GPS.

5.Przedstaw klasyfikacje sygnatow.

6.Przedstaw schemat cyfrowego przetwarzania sygnatow.

7.0moéw algorytm transformaty falkowe;.

8. Wymien sposoby wyrazania orientacji przestrzennej robota.

9. Wymien metody nawigacji stosowane w robotyce.

10. Wymien i oméw podstawowe parametry charakteryzujace przetworniki AC i CA.

11. Przedstaw interfejsy szeregowe wykorzystywane w mikrokontrolerach. Omow jeden z nich.

12. Wyjasnij czym sg przerwania i jaka funkcje petnia one w mikrokontrolerach na przyktadzie

STM32.

13. Wyjasnij na czym polega technika DMA wykorzystywana w mikrokontrolerze STM32.

14. Wymien stosowane metody pozyskiwania informacji o stanie otoczenia przez robota mobilnego.

15. Podaj przyktady zastosowania technologii MEMs w systemach pomiarowych w robotyce.

16. Omoéw podstawowe parametry charakteryzujgce sygnat w dziedzinie czasu i czgstotliwosci.

17. Scharakteryzuj kryteria oceny filtrow cyfrowych.

18. Omow cechy uktadéw analogowych i1 cyfrowych.

19. Przedstaw jakie kryteria nalezy przyja¢ dobierajac kluczowe komponenty robota.

20. Wymien i scharakteryzuj jezyki programowania mikrokontrolerow.

21. Przedstaw rozwigzania konstrukcyjne oraz sposoby zamocowania narz¢dzi technologicznych
stosowanych jako efektory koncowe robotow.

Specjalnos$¢: automatyzacja i informatyzacja proces6w

1. Wyjasnij sposoby zapisu i rozwigzania wybranego réwnania rézniczkowego w programie MATLAB
i Simulink.

2.0moéw proces modelowania i symulacji nieliniowego réwnania rézniczkowego w programie
Simulink.

3.Podaj reprezentacje¢ trzech modeli uktadéw liniowych stosowanych w programie MATLAB.

4. Opisz metody projektowania/modelowania obiektow sterowania w programie MATLAB/Simulink.

5.Podaj definicj¢ 1 zasad¢ dziatania protokotéw siect MODBUS 1 PROFIBUS DP.

6.Podaj parametry sieci MODBUS i PROFIBUS DP zwigzane z warstwg fizyczng oraz z protokotem
komunikacyjnym, opisz metody diagnostyki na poziomie warstwy fizycznej i protokotu.

7. Wymien rodzaje peryferyjnych urzadzen systemu automatyki w sieci PROFIBUS DP.

8. Wymien etapy realizacji symulacji uktadu sterowania w srodowisku MATLAB/Simulink.

9.0méw podzial zadan zwigzanych z wykonaniem symulacji i opisem ich wynikéw przez grupe
dwuosobow3.

10. Przedstaw projektowanie wybranego uktadu regulacji w programie MATLAB/Simulink.

11. Oméw wykreslanie charakterystyk w dziedzinie czasu 1 czgstotliwosci wybranego uktadu
regulacji w programie MATLAB.
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Przedstaw procedur¢ doboru nastaw regulatora PID dla modelu obiektu stosujgc metody programu
MATLAB/Simulink.

Przedstaw procedur¢ projektowania regulatora LQR oraz regulatora wyznaczonego metodg
przesuwania biegunéw dla wybranego obiektu liniowego w programie MATLAB/Simulink.
Omoéw  programowanie funkcji do wymiany danych procesowych realizowanej w
programowalnych sterownikach logicznych pracujacych w sieci PROFIBUS DP.

Oméw programowanie 1 testowanie ukladu regulacji dwupotozeniowej w S$rodowisku
StateFlow/MATLAB.

Wymien elementy dokumentacji projektowej rozproszonego systemu automatyki przemystowe]
regulujace bezpieczenstwo montazu i obstugi.

Omoéw krytyczne elementy rozproszonego systemu sterowania automatyki przemystowej majace
wplyw na bezpieczenstwo dziatania.



