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LISTA PYTAN I ZAGADNIEN NA EGZAMIN DYPLOMOWY
kierunek: mechatronika
studia Il stopnia

profil ogdlnoakademicki

Poda¢ i omowic¢ przyktadowe zastosowania programowania liniowego w praktyce.
Poda¢ przyktady zastosowan rachunku wariacyjnego w mechatronice.

Omowi¢ ide¢ programowania dynamicznego.

Wyjasni¢ rdznice pomigdzy predkoscig baud rate a bit rate w transmisji UART.
Opisa¢ interfejs komunikacyjny 12C.

Opisa¢ interfejs komunikacyjny SPI.

Opisac¢ standardy komunikacyjne TTL, RS232, RS422, RS485.

Oznaczy¢ warstwy modelu OSI oraz podaj ich zawartos¢.

Narysowa¢ schemat potgczen stacji PLC dla Half-Duplex RS-485.

Narysowac¢ charakterystyke zalezno$ci predkos$ci transmisji danych od dtugosci
segmentu DP.

Na czym polega modelowanie geometryczne w systemach CAX?

Wymienic i scharakteryzowa¢ modele geometryczne 3D.

Na czym polega modelowanie wieloobiektowe w systemach CAX?

Na czym polega projektowanie z uzyciem techniki inzynierii odwrotne;j?

Co oznacza pojecie inteligentnego komponentu, inteligentnych potaczen i wigzan?
Omoéwi¢ wybrane srodowisko do tworzenia dokumentacji projektowej systemow i
urzadzen mechatronicznych.

Przedstawi¢ najnowsze trendy rozwojowe w zakresie projektowania uktadéw
elektronicznych i obwodéw drukowanych systemow i urzadzen mechatronicznych.
Scharakteryzowa¢ wybrane srodowisko do tworzenia dokumentacji projektowe;j
systemow 1 urzadzen mechatronicznych (np. Eplan, WSCAD, SEE Electrical).

Co rozumie si¢ pod pojeciem inteligentny budynek / dom?

Wymieni€ 1 krotko omowi¢ etapy realizacji inteligentnego budynku.

Przedstawi¢ najnowsze trendy rozwojowe w zakresie projektowania uktadéw
elektronicznych i obwoddéw drukowanych systemow 1 urzadzen mechatronicznych.

Przedstawi¢ zasady przygotowywania dokumentacji projektowej systemow i urzadzen

mechatronicznych.

Wymieni¢ 1 opisa¢ elementy systemu pomiarowego.

Wyjasni¢ poje¢cie komputerowo zintegrowanego wytwarzania.
Scharakteryzowa¢ mozliwe stopnie automatyzacji systemu produkcyjnego.
Opisac¢ cechy charakterystyczne elastycznego systemu produkcyjnego.
Wymieni¢ i krotko scharakteryzowa¢ metody szybkiego prototypowania.
Omowi¢ zadanie proste i odwrotne kinematyki.

Omowic¢ elementy sktadowe 1 budowe manipulatorow.

Opisa¢ przyktadowe zadania robotow przemystowych w procesie technologicznym.
Sposoby opisu wzajemnego potozenia cztonow robotow.

Omowic systemy zabezpieczen stosowane na zrobotyzowanych stanowiskach
produkcyjnych.

Wyjasnic istotg robotyzacji procesow przemystowych i ustugowych.
Wyjasni¢ na czym polega innowacyjnos¢ 1 w jaki sposob ja osiagnac.
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Co ma najwigkszy wpltyw na poprawne wykonanie zadania lub projektu
inzynierskiego? Odpowiedz uzasadnic.

Specjalnosé: Inteligentne systemy produkcyjne

Wymieni¢ oraz krotko opisa¢ podstawowe struktury w srodowisku LabVIEW.
Opisa¢ metody synchronizacji w srodowisku LabVIEW.

Opisa¢ réznice pomiedzy zmienig lokalna, globalng a Shared Variable.
Wymienic¢ réznice pomiedzy element typu claster a tablica.

Opisa¢ oraz wymieni¢ elementy systemu pomiarowego.

Scharakteryzowa¢ parametry czujnikow, podaj ich podziat.

Poda¢ przyktady uktadow wykonawczych w zastosowaniach amatorskich oraz
profesjonalnych.

Poda¢ przyktady uktadow sterujacych w zastosowaniach amatorskich oraz
profesjonalnych.

Poda¢ przyktad zastosowania uktadow lub systemow mechatronicznych w liniach
produkcyjnych.

Wyjasni¢ na czym polega komunikacja typu broadcast. Podac¢ przyktad jej
zastosowania.

Poda¢ warstwy OSI, ktore z nich sg wykorzystywane w CANopen.

Co to jest protokot ARP i gdzie jest wykorzystywany.

Poda¢ zasade definiowania alarméw dyskretnych w urzadzeniach HMI w
polaczeniu ze sterownikiem PLC.

Poda¢ zasadnicza roznice pomigdzy protokotem CSMA/CD a CSMA/CA.
Poda¢ zasade¢ definiowania alarméw dyskretnych podczas programowania
sterownika logicznego PLC z wykorzystaniem panelu HMI.

Wymienic i scharakteryzowa¢ konfiguracje systemu robotycznego.

Poréwna¢ zrobotyzowany system asynchroniczny i synchroniczny.

Opisac¢ systemy zabezpieczen stosowane na zrobotyzowanych stanowiskach
produkcyjnych.

Co to jest robot wspotpracujacy 1 jakie sa jego rodzaje pracy?

Wyjasni¢ pojecie Przemyst 4.0. Jakie technologie sa z nim zwigzane?

Specjalnosé: Systemy komputerowe w mechatronice

Zalozenia analizy uktadow odksztalcalnych metoda elementéw skonczonych.
Omowic podstawowe etapy procesu analizy metodg elementow skonczonych.
Omowic réznice w realizacji programowania obiektowego jezyka C++ i Python.
Wyjasni¢ pojecia funkcji celu, zmiennych decyzyjnych, obszaru rozwigzan
dopuszczalnych.

Omowi¢ wybrany algorytm minimalizacji funkcji wielu zmiennych.

Wymieni¢ podstawowe rodzaje materiatow inzynierskich wskazujgc na ich
potencjalne znaczenie dla konstrukcji mechatronicznych.

Podac¢ przyktady materiatow lekkich i uszereguj je pod katem relacji wytrzymato$é-
masa materiatu.

Poda¢ warstwy OSI. Ktore z nich sg wykorzystywane w CANopen?
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Poda¢ zasade definiowania alarmow dyskretnych w urzadzeniu HMI w potaczeniu
ze sterownikiem PLC.

Poda¢ charakterystyke bitu recesywnego i dominujgcego w protokole
komunikacyjnym CANopen.

Opisac¢ zasade dziatania algorytmu autoregresyjnego.

Przedstawi¢ zasade dziatania algorytmu Bellmana-Forda.

Opisac¢ parametry zewnetrze i wewnetrze kamery.

Wymienié¢ rodzaje kodow 1D i 2D.

Wymieni¢ i1 opisa¢ rodzaje systemow OCR stosowanych w przemysle.

Wymieni¢ metody ograniczenia zuzycia energii przez uktad mikroprocesorowy.
Wskaza¢ 1 omowi¢ zagrozenia wynikajace z zastosowania energooszczednych
trybow pracy mikrokontrolera.

Omowic zagadnienia zasilania mobilnych systeméw wbudowanych.

Omaowic¢ proces projektowania z wykorzystaniem techniki CSG (Constructive Solid
Geometry).

Omowic zastosowanie symulacji w procesie projektowania uktadow
mechatronicznych.



