Pytania do egzaminu inzynierskiego z Mechatroniki

Pytania kierunkowe:

Architektura inteligentnych maszyn.
Metodologia projektowania mechatronicznego
Przepltyw mocy w maszynach. Regulatory w stabilizacji ruchu maszyn.

Drgania ukladéw mechanicznych. Postaé drgan, czesto$é drgan.
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Wykorzystanie cieczy magneto-reologicznych w nadaznych uktadach tlumienia
drgan.

6. Wektor naprezenia, tensor naprezen. Deformacja, przemieszczenie, odksztatcenie,
tensor odksztalcen.

7. Ztozony stan naprezen. Hipotezy wytezeniowe.
Warunki rownowagi statycznej dla bryly sztywnej.

9. Réwnanie ruchu punktu materialnego 1 bryly sztywne;j.

10. Regulacja biegu maszyn.

11. Réwnanie ruchu maszyny.

12. Wyréwnowazanie mechanizméw.

13. Klasyfikacja mechanizméw i1 mechanizmy specjalne.

14. Na przyktadzie Czworoboku przegubowego przedstawi¢ sposéb wyznaczania
predkosci liniowych punktu 1 katowych ogniw.

15. Réwnanie Bernoulliego dla przeplywu bez strat i ze strata energii.

16. Zasady zachowania: substancji, pedu i energii.

17. Mechanizmy, maszyny schematy strukturalne.

18. Pojecie entropii 1 II zasada termodynamiki.

19. Parametry stanu opisujace czynnik termodynamiczny 1 metody pomiarowe.

20. Funkcje stanu i réwnania kaloryczne na przykladzie gazu doskonalego, pary i gazu
wilgotnego.

21. Rozwiaz wybrany uklad logiczny zbudowany na bramkach dwuwejéciowych.

22. Woltomierz posiada nastepujace zakresy pomiarowe: 20 mV, 200mV, 2V, 20V,
200Vprad I ptynacy w galezi z rezystorem wynosi 340 mA, a rezystancja R = 0,1 k[
Jaki zakres nalezy ustawi¢ na woltomierzu aby uzyskaé¢ najdoktadniejszy pomiar
spadku napiecia na rezystorze ?

23. Na ekranie oscyloskopu uzyskano nastepujace przebiegi. Przetacznik podstawy czasu
ustawiono w pozycji 0,2ms/Div, natomiast przelacznik wzmocnienia napieciowego w
pozycji 5V/Div. Oblicz: a) napiecie miedzyszczytowe, b) amplitude napiecia, c)
wartoéé¢ skuteczna napiecia, d) czestotliwosc.
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Zasada dzialania wzmacniacza operacyjnego w konfiguracji nieodwracajacej 1
odwracajacej faze.

Narysuj charakterystyke diody krzemowej w kierunku przewodzenia i kierunku
zaporowym. Zaznacz napiecie progowe 1 podaj jego warto$é dla diody krzemowej.

Zasada dzialania tranzystora bipolarnego.

Uktad Darlington.

Falownik — wykorzystanie w ukladach mechatronicznych.

Sterowniki PL.C w poréwnaniu do innych metod sterowania programowego.

Wykorzystanie kompozytow warstwowych 1 polimeréw wysokotemperaturowych
jako zamiennikéw materialowych we wspélczesnych procesach wytwarzania.

Technologia obrébki powierzchniowej, cieplno-chemiczne;j i ciecia termicznego.

Metoda LCA (Life Cycle Assessment) — zasada punktacji w procesie okreSlenia cech
obcigzenia $rodowiskowego.

Innowacyjne technologie wytwarzania w elektronice, elektrotechnice,
optoelektronice.
Komputerowe wspomaganie projektowania proceséw technologicznych (CAM-

ComputerAided Manufacturing).
Przygotowanie 1 organizacja produkecji na wydziatach produkcyjnych.
Technologie nakladania powtok i pokryé¢ ochronnych: fosforanowanie i1 kataforeza.

Robotyzacja linii produkcyjnych — klasyfikacja robotéw wykorzystywanych w
procesach tloczenia, zgrzewania 1 lakierowania.

Kontrola on-line procesu zgrzewania punktowego blach stalowych do grubosci
2,5mm.

Technologia maszyn — maszyny technologiczne, podzial stref roboczych - systemy
zabezpieczen.

Termiczne procesy stabilizacji powlok lakierniczych, lakierowanie tworzyw
sztucznych, kontrola jakoSci.

Konfiguracja stanowisk na linii montazowej, magazyny miedzyoperacyjne, strefy
podmontazy.

Metody modelowania 3D-CAD elementéw ukladow mechatronicznych
Sensory w uktadach mechatronicznych
Elementy wykonawcze w ukladach mechatronicznych

Napedy ukladéw mechatronicznych. Uklady hybrydowe - przyklady charakterystyk
trakcyjnych.



46. Przeniesienie napedu ukladéw mechatronicznych. Struktura napedéw
hydrostatycznych w pojazdach samochodowych — systemy sterowania.

Pytania specjalnosSciowe: ,mechatronika pojazdéw samochodowych”

1. Kinematyka uktadu korbowo — ttokowego. Zasada wyréwnowazenia uktadu
korbowotlokowego.

2. Zasada dzialania silnika dwu — 1 czterosuwowego. Obiegi poréwnawcze Otto Diesla
Seiligera-Sabathe 1 inne.

Tworzenie 1 spalanie mieszanki paliwowo — powietrznej w silnikach.
Wykorzystanie szerokopasmowego czujnika tlenu w silnikach wielopaliwowych.

Wskazniki pracy silnika spalinowego.
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6. Skladniki toksyczne spalin — normatywy.

7. Mechatroniczne systemy sterowania praca turbosprezarki.

8. Podstawowe charakterystyki silnikowe.

9. Parametryzacja ukladéw wtrysku paliwa CR 1 piezo-CR.

10. Modyfikacje ukladéw silnika dla zasilania wielopaliwowego: CNG 1 RME.
11. Statecznos¢ 1 kierowalno$é pojazdu. Samochéd pod — 1 nadsterowny.
12. Rozklad sit dziatajacych na pojazd podczas ruchu.

13. Dobér przetozen w skrzyni przektadniowe;j.

14. Czynniki warunkujace stateczno$¢ samochodu w procesie hamowania.
15. Opory ruchu pojazdu.

16. Bilansowe réwnanie mocy samochodu.

17. Moment stabilizacji ukladu kierowniczego samochodu.

18. Podstawowe elementy i zasada dziatania systemu ABS.

19. Dynamika podtuzna i poprzeczna pojazdu.

20. Zasada dziatania wybranego systemu kontroli trakcji (ESP, DSC itp.)

21. Zasada stopniowania przelozen skrzynki przektadniowej dla przyjetej rozpietosci
przelozen.

22. Przelozenie kinematyczne 1 sprawno$é¢ sprzegla hydrokinetycznego.

23. Parametryzacja przektadni hydrokinetycznej dla celéw zastosowania w
automatycznych skrzyniach biegow.

24. Fazy robocze synchronizatora bezwladno$ciowego.

25. Mechatroniczne uklady sterowania skrzynig DSG.

26. Poréwnanie cech geometrycznych 1 wytrzymato$ciowych przektadni gtéwnej
stozkowej 1 hipoidalne;.

27. Warunki rownobieznosci watu z przegubami krzyzakowymi.

28. Cechy kinematyczne mechanizmu réznicowego o zwiekszonym tarciu.
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Kryteria doboru mechanizmu réznicowego medzymostowego.
Stany obcigzen po6tosi napedowych pojazdu.

Schemat kinematyczny zawieszenia kot kierowanych na wahaczach poprzecznych —
ocena kinematyki zawieszenia.

Klasyfikacja stosowanych elementéw sprezystych zawieszen.
Ksztaltowanie momentu tarcia w przekladni kierownicze;j.
Uklady nadaznego ttumienia drgan i stabilizacji zawieszenia pojazdu.

Klasyfikacja ukladéw hamulcowych pojazdéw. Sterowanie praca retardera w
systemie magistral informatycznych pojazdu.

Systemy OBD II - uwarunkowania techniczne i prawne
Mechatroniczne systemy w uktadach przeniesienia napedu. (m in. uktad Haldex).
Mechatroniczne systemy wspomagajace stosowane w pojezdzie samochodowym.

Uktady napedowe oparte na alternantywnych sposobach zasilania. Uklady
hybrydowy samochodu — wspétdziatanie komponentéw z wykorzystaniem przekltadni
planetarne;j.

Magistrale przesytu danych w pojezdzie - protokoét, konfiguracja ramki bitowe;,
hierarchia sygnaléw.

Pytania specjalnosciowe: ,mechatronika stosowana”
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Modutowa budowa uktadéw mechatronicznych, metody wymiany danych, sieci
informatyczne pojazdu

Zasady diagnostyki pojazdu wg OBDII — konfiguracja i symbolika zapisu btedow

Wspotdziatanie uktadéw: ABS, ASR, MSR, ESP na magistrali sygnalowej -
hierarchia 1 priorytet sygnatu

Systemy diagnostyki pokladowej pojazdu — programy diagnostyczne.

Wykorzystanie cieczy magneto-reologicznych w ukladach ttumiacych drgania
pojazdu

Bilans energii systemu w oparciu o pierwsza, zasade termodynamiki

Urzadzenia pneumatyki przemystowej (zrédto sprezonego powietrza, elementy
wykonawcze)

Pojecie sprzezenia zwrotnego 1 jego wykorzystanie w automatyce przemystowe;j
Elementy skladowe 1 struktura funkcjonalna kontroli proceséw

Algorytm tworzenia modelu matematycznego

. Sensory, aktuatory — pojecia i zastosowanie
12.
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Systemowe podejécie do projektowania urzadzen i systeméw mechatronicznych
Schemat funkcjonalny urzadzenia mechatronicznego

Zasady przetwarzania wielkoéci nieelektrycznych w sygnaly elektryczne w
przetwornikach pomiarowych stosowanych w systemach mechatronicznych
Wskazniki jakoS$ci regulacji; metoda Zieglera-Nicholsa doboru parametrow
regulatora PID

Zasada dziatania, budowa, procedura uruchomienia oraz przyklady zastosowania
otwartego systemu sieciowego AS-i
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Budowa i zasada dziatania sterownikow PLC stosowanych w systemach
mechatronicznych

Metoda programowania sterownikéw PLC

Instrukcje zegarowe 1 licznikowe sterownikéw PLC stosowane przy syntezie
algorytméw sterowania sekwencyjnego w systemach mechatronicznych

Metody programowania robotow
Systemy ekspertowe

Uczenie maszynowe: dane treningowe i testowe. Klasyfikacja, regresja, predykcja.
Miary jakosci uczenia

Uczenie drzew decyzyjnych

Sieci Bayesa

Sztuczne sieci neuronowe. Perceptron. Metody zmiany wag. Algorytm wstecznej
propagacji btedu

Eksploatacyjne modele decyzyjne

Zasady uzytkowania urzadzen mechatronicznych

Metody okreslania stanu technicznego, konserwacja 1 odnowa

Elementy inteligentnej instalacji budynkowe;j

Metody 1 techniki programowania manipulatoréw i robotow

Zastosowania elementow 1 uktadow elektropneumatycznych dla poprawy 1
optymalizacji dzialania systemu mechatronicznego



