ZAGADNIENIA NA EGZAMIN DYPLOMOWY INZYNIERSKI

kierunek MECHATRONIKA

(obowiazuje dla osob konczacych studia inzynierskie w RA 2026/2027)
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Definicja i metody mechatroniki.
Budowa urzadzenia mechatronicznego.

Rezystor, cewka, kondensator (rownania opisujace, parametry).
Obwody trojfazowe, potaczenia gwiazda i trojkat.

Podstawy magnetyzmu i obwoddéw magnetycznych.

Diody potprzewodnikowe, prostowniki, stabilizatory.
Tranzystory bipolarne i unipolarne, budowa i uktady pracy.
Wzmacniacz operacyjny, cechy, uklady pracy.

Wymien i opisz podstawowe cztony automatyki

Realizacja funkcji logicznych i pamigci na elementach stykowych 1 bezstykowych
Uklad otwarty 1 zamknigty automatyki, regulator PID

Stabilnos$¢ uktadow automatyki

Pasowania i tolerancje wymiarowe.

Tolerancje ksztattu i potozenia.

Chropowatos$¢ powierzchni.

Podstawowe przyrzady pomiarowe, warsztatowe

Metody badan diagnostycznych (diagnostyki technicznej).

Zasady rzutowania prostokatnego.
Wymiarowanie.

Przekroje, ktady, wyrwania.
Rysowanie typowych czes$ci maszyn.

Podziat materiatow konstrukcyjnych.

Materiaty na bazie zelaza.

Metale niezelazne i ich stopy.

Tworzywa sztuczne 1 materiaty kompozytowe.

Rodzaje etapy oraz podstawowe parametry obrobki cieplne;.
Potaczenia spajane, rodzaje 1 metody ich realizacji.

Instrukcje warunkowe i petle.
Ogolna struktura programu w jezyku C++.
Elementy programowania strukturalnego.

Potaczenia roztaczne stosowane w budowie maszyn.
Potaczenia nieroztaczne stosowane w budowie maszyn.
Podziat sprzggiet 1 hamulcow oraz ich funkcje.
Przektadnie mechaniczne ruchu obrotowego i liniowego.
Rodzaje tozysk i prowadnic liniowych oraz ich dobor.
Metodyka projektowania osi i watoéw.
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Elementy podatne w budowie maszyn.

Przekaznik, stycznik, przekaznik elektroniczny.
Rodzaje sygnalow 1 ich transmisja w automatyce.
Czujniki binarne i elementy do pomiaru polozenia.
Czujniki inercyjne, filtracja sygnatow.

PLC, budowa, moduty, parametry.

Jezyki programowania PLC i podstawowe instrukcje.
Kinematyka robotow

Zastosowania i parametry robotow.

Budowa i elementy sktadowe napedu hydraulicznego i pneumatycznego.
Silnik DC - zasada dziatania, sterowanie.

Silnik krokowy — zasada dziatania, sterowanie.

Silnik asynchroniczny i synchroniczny — zasada dziatania, sterowanie.

Definicja osi i ruchow w obrabiarkach.
Struktura OSN.
Rodzaje i parametry obrobki skrawaniem.

Cigcie, gigcie, wytlaczanie.
Podstawy obrobki plastycznej oraz jej parametry.

Budowa i podstawowe parametry mikrokontrolerow.
Porty, sposob podlaczenia elementow.

Liczniki, uktady czasowe, PWM.

Przetworniki AC 1 CA w mikrokontrolerach.

Budowa regulatora rozmytego.
Schemat dziatania algorytmu genetycznego.

Perceptron wielowarstwowy, algorytm dziatania propagacji wstecznej
btedu/gradientu.

Podstawowe metody montazu.

Rodzaje tarcia i jego znaczenie w mechatronice.

Zuzycie 1 jego mechanizmy.

Prawo Hooke’a, podstawowe pojecia, modut Younga i Kirchoffa.
Typowe przypadki wytrzymato$ciowe.

Wytrzymalo$¢ ztozona.

Metoda elementéw skonczonych.



