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Wykaz pytan na egzamin dyplomowy
Przedmioty podstawowe i kierunkowe
Studia I- go stopnia
Stacjonarne i niestacjonarne
Kierunek: Robotyka i Automatyzacja Procesow

Omdéw warunki réwnowagi dla dowolnego ptaskiego uktadu sit oraz przedstaw prawa tarcia.
Wyjasnij podstawowe pojecia z zakresu kinematyki i oméw metody wyznaczania predkosci oraz
przyspieszenia w ruchu ptaskim ciata sztywnego.

Przedstaw zasady zachowania w dynamice i omdw ich zastosowanie na przyktadzie punktu
materialnego i ciata sztywnego.

Zdefiniuj podstawowe rodzaje naprezen (rozcigganie, skrecanie, zginanie, $cinanie), wyjasnij Prawo
Hooke’a oraz przedstaw zatozenia wybranych hipotez wytrzymatosciowych.

Scharakteryzuj wptyw procesdw automatyzacji i robotyzacji na srodowisko naturalne oraz wskaz
kluczowe metody oceny tego oddziatywania w przemysle.

Omow metodologie tworzenia modeli matematycznych systemow dynamicznych, uwzgledniajac
ich parametryzacje i warunki symulacji.

Omow kluczowe zagrozenia mechaniczne i elektryczne na zautomatyzowanym stanowisku pracy.
Podstawowe zasady bezpieczenstwa maszyn.

Przedstaw i wyjasnij prawo Ohma oraz sformutuj prawa Kirchhoffa (prgdowe i napieciowe) dla
obwoddw elektrycznych.

Zdefiniuj moc czynng, bierng i pozorng w obwodach pradu przemiennego oraz wyjasnij znaczenie i
metody kompensacji wspotczynnika mocy.

Wyjasnij podstawowe pojecia dotyczgce obwoddéw magnetycznych i omdéw zjawisko indukcji
elektromagnetycznej w kontekscie budowy maszyn elektrycznych.

Omoéw fundamentalne zasady odwzorowania i wymiarowania czesci maszyn w rysunku
technicznym.

Porédwnaj rysunek wykonawczy i ztozeniowy, wskazujgc ich podstawowe cechy i przeznaczenie.
Poréwnaj wtasciwosci i zastosowania stali, stopdw aluminium oraz tworzyw sztucznych w
konstrukcji robotéw.

Wyjasnij role algorytmdw i struktur danych w programowaniu oraz podaj przyktady ich
zastosowania w zadaniach inzynierskich z zakresu robotyki.

Omow zastosowanie jezykdw programowania wysokiego poziomu, takich jak Python czy MATLAB,
w rozwigzywaniu probleméw obliczeniowych w automatyce i robotyce.

Omow budowe i zasade dziatania regulatora PID, wyjasniajgc funkcje kazdego z jego cztonéw oraz
metody strojenia.

Przedstaw i omow wybrane kryteria stabilnosci stosowane w analizie uktadéw dynamicznych w
automatyce.

Poréwnaj analize systemdw sterowania w dziedzinie czasu i czestotliwosci, wskazujac ich
charakterystyczne cechy i zastosowania.

Scharakteryzuj podstawowe podsystemy logistyki funkcjonujgce w nowoczesnym
przedsiebiorstwie produkcyjnym.

Scharakteryzuj podstawowe rodzaje filtréw analogowych i wyjasnij ich role w przetwarzaniu
sygnatéw pomiarowych.

Poréwnaj uktady kombinacyjne i sekwencyjne w technice cyfrowej, podajgc przyktady ich budowy i
zastosowania w systemach automatyki.

Omow budowe i zasade dziatania przerzutnika typu D oraz wyjasnij jego role jako elementu
pamieci, rejestru i licznika.
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Poréwnaj silniki pradu statego z silnikami krokowymi, uwzgledniajgc ich modele sterowania i
typowe zastosowania w robotyce.

Omow rodzaje, budowe i zasade dziatania enkoderéw oraz podaj przyktady ich zastosowania w
systemach pomiarowych.

Woyijasnij cel i zasade dziatania przetwornikéw analogowo-cyfrowych i cyfrowo-analogowych oraz
omow ich kluczowe parametry.

Przedstaw zasade dziatania czujnikow drgan i wyjasnij ich role w systemach monitorowania i
diagnostyki maszyn.

Scharakteryzuj i poréwnaj rézne rodzaje czujnikdw odlegtosci, omawiajgc ich zasade dziatania,
ograniczenia i obszary zastosowan.

Omow zasade dziatania i zastosowania czujnikdw do pomiaru sity i odksztatcenia.

Poréwnaj technologie wytwarzania komponentéw metodami ubytkowymi i bezubytkowymi,
analizujac ich wptyw na jakos¢ i wtasciwosci finalnego produktu.

Zdefiniuj pojecia systemdéw CAD, CAE i CAM oraz wyjasnij ich znaczenie w zintegrowanym procesie
projektowania inzynierskiego.

Omow rdznice miedzy rysunkiem 2D a modelem 3D w kontekscie projektowania i dokumentacji
technicznej.

Woyjasnij cel stosowania analizy Metodg Elementdw Skonczonych (MES) i zdefiniuj jej podstawowe
pojecia: element skonczony, wezet, siatka, warunki brzegowe i obcigzenia.

Omow wybrane szeregowe magistrale transmisji danych stosowane w systemach z
mikrokontrolerami.

Omow budowe mikrokontrolera, wymieniajac jego podstawowe bloki funkcjonalne i ich zadania.
Wyjasnij funkcje i réznice miedzy pamieciami typu Flash, EEPROM i SRAM w architekturze
mikrokontrolerow.

Poréwnaj rézne rodzaje napedow elektrycznych (DC, AC, serwonapedy, krokowe) pod wzgledem
zasady dziatania, charakterystyk i zastosowan w systemach napedowych automatyki.

Przedstaw kryteria i procedure doboru napedu elektrycznego do aplikacji, uwzgledniajac
wymagany moment, predkos¢ i bezwtadnos¢.

Przedstaw klasyfikacje zaworéw pneumatycznych, wyjasnij zasady ich oznaczania oraz omoéw
sposoby sterowania zaworami rozdzielajgcymi.

Wyjasnij koncepcje i cel stosowania sterowania posredniego w uktadach elektropneumatycznych.
Sformutuj twierdzenie Nyquista i omow jego praktyczne znaczenie w procesie prébkowania
sygnatéw dynamicznych.

. Poréwnaj architekture systemu z akwizycjg symultaniczng i multipleksowang w kontekscie

przemystowych systemdéw pomiarowych.

Omow jezyki programowania sterownikow PLC zdefiniowane w normie IEC 61131-3.

Omédw modutowg budowe sterownika PLC, wyjasniajgc role modutéw wejsé/wyjs¢ oraz zasade jego
cyklicznego dziatania.

Wyjasnij, jak w jezykach programowania PLC implementuje sie podstawowe operacje logiczne,
funkcje pamieciowe oraz bloki czasowe i licznikowe.

Zdefiniuj koncepcje Cyfrowego Blizniaka (Digital Twin) i podaj przyktady jej zastosowania w
przemysle.

Poréwnaj czujniki konwencjonalne z czujnikami inteligentnymi, wskazujgc réznice w budowie,
funkcjonalnosci i zastosowaniu w automatyce przemystowej.

Scharakteryzuj roboty wspotpracujgce (koboty), wymieniajgc ich kluczowe cechy i poréwnujac je z
tradycyjnymi robotami przemystowymi.

Omow charakterystyke i zasade dziatania robotéw mobilnych typu AGV/AMR oraz wyjasnij role
algorytmow i sensoréw w technologii SLAM.
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Poréwnaj gtdwne strategie utrzymania ruchu (reaktywnga, prewencyjng, predykcyjng i proaktywng),
wskazujac ich zalety i wady.

Omow metodologie tworzenia i testowania symulacji uktadéw elektropneumatycznych z
wykorzystaniem oprogramowania FluidSIM.

Omoéw zastosowanie i przebieg wybranych narzedzi doskonalenia jakosci, takich jak diagram
Pareto, burza mdzgdw czy wykres Ishikawy.

Wymien i scharakteryzuj najczesciej stosowane materiaty w technologii druku 3D metodg FDM
(Fused Deposition Modeling).

Omoéw kluczowe etapy procesu przygotowania i realizacji wydruku w technologii FDM.
Przedstaw klasyfikacje robotow przemystowych ze wzgledu na ich strukture kinematyczna.
Zdefiniuj pojecie pary kinematycznej, przedstaw klasyfikacje par kinematycznych i oméw przyktady
zastosowania w konstrukcjach robotéw.

Wyijasnij zagadnienia kinematyki robotéw, takie jak opis ogniwa manipulatora oraz metody
obliczania potozenia i orientacji cztonu roboczego oraz jego predkosci i przyspieszenia .

Omow podstawowe konfiguracje kinematyczne manipulatoréw oraz wyjasnij réznice miedzy
zadaniem prostym a odwrotnym kinematyki.

Woyjasnij role systemu klasy ERP (Enterprise Resource Planning) w zarzadzaniu produkcjg oraz
omow jego integracje z systemami MES i SCADA.

Poréwnaj metody programowania robotéw online i offline.

Woyjasnij réznice miedzy programowaniem ruchdéw robota w przestrzeni przegubowe;j i
kartezjanskiej oraz omow zastosowanie ruchéw typu PTP (Point-to-Point) i ciggtych (LIN/CIRC).
Zdefiniuj pojecie Tool Center Point (TCP) oraz wyjasnij znaczenie uktadow wspoétrzednych w
procesie programowania i kalibracji zadan robota.

Poréwnaj uczenie nadzorowane, nienadzorowane i ze wzmocnieniem, podajgc przyktady
zastosowan kazdej z tych metod w robotyce i automatyce.

Omow kluczowe etapy przygotowania danych w procesie uczenia maszynowego i wyjasnij ich
znaczenie dla jakosci modelu.

Przedstaw potencjalne zastosowania uczenia maszynowego w diagnostyce maszyn oraz w
optymalizacji procesédw wytwarzania.

Omow wybrane metody detekcji anomalii w procesach przemystowych oraz wskaz ich praktyczne
ograniczenia.

Omow etapy wdrazania systemu wizji maszynowej do kontroli jakosci oraz oméw kluczowe
wyzwania, takie jak kalibracja, oswietlenie i szybko$¢ przetwarzania.

Poréwnaj klasyczne metody przetwarzania obrazéw z technikami opartymi na uczeniu
maszynowym w kontekscie identyfikacji obiektéw i defektéw.

Omow architekture systemu SCADA, wskazujac jego gtéwne elementy, oraz omow jego
podstawowe funkcjonalnosci w monitorowaniu i sterowaniu procesami.

Wymien i oméw metody programowania obrabiarek CNC.

Wymien i oméw czynniki wptywajgce na doktadnosé obrébki na obrabiarkach CNC (uktad OUPN).



