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ZAGADNIENIA NA EGZAMIN DYPLOMOWY MAGISTERSKI

Kierunek MECHATRONIKA

Metody badawcze
Organizacja i etapy badan badawczo-rozwojowych
Narzedzia wspomagajace zarzadzanie projektem oraz organizacj¢ pracy zespotu

Klasyfikacja materiatéw konstrukcyjnych

Typowe przypadki wytrzymatosciowe

Wspoétczynniki bezpieczenstwa w obliczeniach wytrzymatosciowych

Metody energetyczne w wytrzymato$ci materiatlow

Drgania skretne watow, drgania gietne watow

Identyfikacja niestabilnej pracy tozysk hydrodynamicznych (wir olejowy, bicz
olejowy)

Podstawowe liniowe cztony automatyki

Uktad otwarty 1 zamknigty automatyki

Opis obiektow dynamicznych w przestrzeni stanu

Sterownik cyfrowy i regulator cyfrowy PID

Opis 1 modelowanie najwazniejszych nieliniowosci: tarcia, luzu, strefy martwe;j,
nasycenia, histerezy

Opis matematyczny i model silnika DC

Klasyfikacja problemow optymalizacji
Klasyfikacja procedur optymalizacji

Budowa modelu optymalizacji w budowie maszyn
Optymalizacja topologiczna 1 Generative Design

Ciecze elektro- (ER) i magnetoreologiczne (MR): budowa, modele teoretyczne,
zastosowania

Piezoelementy: budowa, charakterystyki, zastosowania

Materialy z pamiecig ksztattu: budowa, charakterystyki 1 zastosowania
Budowa i rodzaje sztucznych sieci neuronowych

Sieci neuronowe gtgboko uczone 1 metody ich uczenia

Architektura konwolucyjnych sieci neuronowych i ich zastosowania
Uproszczony schemat dziatania algorytmow uczenia ze wzmocnieniem

Klasyfikacja i istota ubytkowych i przyrostowych technik wytwarzania
Definicja osi 1 ruchow w obrabiarkach

Obrobka z duzymi predkosciami skrawania — HSM

Sposoby ciecia: laserowe, plazmowe, strumieniem wody

Technologie przyrostowe w Rapid Prototyping, Rapid Manufacturing i Rapid Tooling

Elektroniczne uktady stabilizacji

Tranzystory bipolarne 1 unipolarne, budowa 1 uktady

Wzmacniacz operacyjny instrumentalny, uktady pracy

Zasady projektowania PCB

Porty, sposob podlaczenia elementow wejscia/wyjscia w mikrokontrolerach
32-bitowych
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Przetwornik C/A 1 A/C w mikrokontrolerach 32-bitowych — rodzaje, dziatanie,
parametry

Liczniki, uktady czasowe, PWM w mikrokontrolerach 32-bitowych

Interfejsy komunikacyjne w systemach mikroprocesorowych

Kontroler DMA w mikrokontrolerach 32-bitowych

Budowa, rodzaje i sterowanie robotow

Zastosowania i parametry robotow

Wyposazenie techniczno-technologiczne stanowisk zrobotyzowanych (chwytaki,
glowice technologiczne, urzadzenia wspolpracujace)

Podstawy i standardy wymiany danych pomiedzy PLC a urzadzeniami zewn¢trznymi
Sieci przemystowe oraz zasady taczenia i konfigurowania komponentéw sieci
Interfejsy komunikacyjne w sterownikach PLC

Elementy lacznosci bezprzewodowej

Definicje przestrzeni barw w systemach wizyjnych
Zastosowanie biblioteki OpenCV do wykrywania elementow
Podobienstwa i roznice w zastosowaniu i budowie kodow QR i ARUCO

Specjalnos¢: Konstrukcje i sterowanie urzadzen mechatronicznych

51.
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Metodyka projektowania obrabiarek, manipulatoréw oraz robotdéw i zrobotyzowanych
stanowisk produkcyjnych

Elementy Przemystu 4.0

Struktura systemu ROS 2 (wezty, tematy, wiadomosci)

Podstawowe operacje w systemie Linux

Protokoty komunikacyjne na przyktadzie MQTT

Systemy kontroli wersji kodu (GIT)

Specjalnosé: Projektowanie mechatroniczne maszyn i pojazdow

57.
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61.
62.

Budowa i wymagania funkcjonalne uktadéw podwozia pojazdu

Przebieg procesu projektowania urzadzenia mechatronicznego

Zaawansowane metody wykorzystywane w projektowaniu maszyn
Homologacja pojazdow: podstawowe pojecia 1 akty prawne, kategorie 1 badania
homologacyjne pojazdow, dopuszczenia jednostkowe 1 zmiany konstrukcyjne
Magistrale danych w mechatronicznych uktadach pojazdow

Rozwigzania konstrukcyjne stosowane w budowie prototypdw i stanowisk
badawczych



