Pytania na egzaminy dyplomowe inZynierskie — Specjalno$¢ Robotyka — studia
dzienne trojstopniowe

Pytania z zagadnien kierunkowych

1. Regulator PID

2. Eksperymenty dobor nastaw regulatora PID.

3. Wskaznik jakosci regulacji.

4. Metody opisu liniowych uktadow dynamicznych.

5. Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe - podstawowych, liniowych uktadow
dynamicznych

6. Podstawowe wiasciwosci sterownikéw PLC, sposoby programowania.

7. Podstawy algebry Bool'a.

8. Metody zapisu oraz minimalizacja funkcji logicznych. Zminimalizuj podang funkcje
logiczna.

9. Wymien i scharakteryzuj podstawowe struktury kinematyczne robotow.

10.  Metody programowania robotéw przemystowych.
11.  Scharakteryzuj podziat robotow.
12.  Struktury i wlasciwosci kaskadowych uktadow regulacji, poda¢ przyktad

13. Wymien podstawowe rodzaje aktuatorow pneumatycznych. Scharakteryzuj i podaj
podstawowe oznaczenia.
14.  Opisz budowe 1 wlasciwos$ci pneumotronicznego aktuatora sitownikowego w porownaniu z

elektrycznymi aktuatorami sitownikowymi.

Pytania z zagadnien specjalnosciowych

Wektor podejscia.

Metody pomiaru drogi w robotyce.

Zadanie proste i odwrotne kinematyki robota.

Wymien i opisz sytuacje zagrozen oraz ich zrodta w pracy z robotami przemystowymi.

Wymien 1 scharakteryzuj podstawowe uktady wspotrzednych stosowane w robotyce prze-
ystowe;.

Wybrane zastosowania robotow mobilnych.

Wymien podstawowe parametry charakteryzujace stan cieczy robocze;.

Wymien sensory stosowane do pomiaru katéw obrotu cztondw mechanizmoéw maszyn 1
robotow przemystowych.
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9. Wymien i scharakteryzuje efektory robotow stosowane w popularnych aplikacjach
przemystowych.
10.  Elektryczne elementy wykonawcze stosowane w napedach robotyki, rodzaje, wlasciwosci.

11.  Analiza obrazow. Krotka charakterystyka metod analizy obrazow.
12.  Programowanie ruchu manipulatora.

13. Dobér chwytakow do postawionego zadania

14.  Klasyfikacja chwytakdw robotéw przemystowych



