Politechnika Poznanska, Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

Lista zagadnien na egzamin dyplomowy

Kierunek studidw: Automatyka i Robotyka Stopien studidow: pierwszy
Specjalnosé: Robotyka

Nr Zagadnienie

1 | Protokoty komunikacyjne Ethernet, IPv4, UDP, TCP, ARP. [Informatyka]

2 | Zasady zachowania w fizyce. [Fizyka]

3 Metody analizy obwodow: superpozycji, pragdédw oczkowych, potencjatéw weztowych, Thevenina, Nortona.

[Teoria obwodéw]

4 | Metoda symboliczna analizy obwodéw pradu przemiennego. [Teoria obwoddéw]

5 | Regulatory i jakos¢ sterowania w uktadzie zamknietym. [Automatyka]

6 | Stabilno$¢ uktaddw liniowych ciggtych. [Automatyka]

7 | Zagadnienie proste i odwrotne kinematyki manipulatora robota. [Robotyka]

8 | Model dynamiki manipulatora robota. [Robotyka]

9 | Metody sterowania robotéw. [Robotyka]
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Proces projektowy i wytwérczy obwodu drukowanego - od koncepcji uktadu do produkcji, montazu i
testowania. [Projektowanie uktadéw elektronicznych]
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Predkos¢ i przyspieszenie dowolnego punktu bryty sztywnej a) w ruchu ogélnym, b) w ruchu ptaskim, c) w
ruchu kulistym, d) w ruchu postepowym. [Mechanika i wytrzymatos¢ materiatow]

12

Wektor naprezenia i jego sktadowe. Tensor naprezenia. Zwigzki Cauchy’ego. Naprezenia gtdwne i kierunki
gtéwne stanu naprezenia. [Mechanika i wytrzymatos¢ materiatéw]

13

Parametry sygnatéw losowych. [Sygnaty i systemy dynamiczne]

14

Transformacja Fouriera - jej sens fizyczny i wtasciwosci. [Sygnaty i systemy dynamiczne]

Implementacja programowa i sprzetowa uktadéw kombinacyjnych i sekwencyjnych; minimalizacja wyrazen

15 logicznych. [Technika cyfrowa i mikroprocesorowal
Uktady peryferyjne (m.in. GPIO, TIM, ADC, DAC) mikrokontrolera, ich dziatanie oraz interfejsy sprzetowe.
16 [Technika cyfrowa i mikroprocesorowal
17 | Interfejsy komunikacyjne (m.in. UART, SPI, 12C, 1-wire). [Technika cyfrowa i mikroprocesorowa]
18 | Wyznaczanie modeli w przestrzeni standw. [Teoria sterowanial

19

Obserwatory stanu. [Teoria sterowania]

20

Niedoktadnos¢ pomiaréw wielkosci elektrycznych; graniczny btagd pomiaru miernikami analogowymi,
cyfrowymi, oscyloskopem; niepewnos¢ pomiaru. [Metrologia]

21

Oscyloskop jako przetwornik napiecia na obraz (Podstawowe bloki oscyloskopu, pomiar okresu,
czestotliwosci, wartosci miedzyszczytowe] i wartosci skutecznej, stabilizacja obrazu). [Metrologial]

22

Zasada dziatania podstawowych blokéw funkcjonalnych sterownikéw programowalnych, ukfady czasowe i
liczniki. [Sterowniki programowalne]

23

Cykl pracy sterownika programowalnego. [Sterowniki programowalne]

24

Model programistyczny dla systemdw czasu rzeczywistego. [Systemy czasu rzeczywistego]

25 | Synchronizacja i komunikacja proceséw. [Systemy czasu rzeczywistego]

26 Kategorie systemdw automatyki w technice systemowe]j budynku. [Automatyka w budynkach
inteligentnych]

57 Integracja i rozproszenie; otwartosc i interoperacyjnos¢ w systemach zarzadzania budynkiem. [Automatyka

w budynkach inteligentnych]

28 | Podstawowe pojecia z zarzadzania projektami. [Zarzgdzanie projektem]

29 | Czujniki i przetworniki potozenia liniowego i kgtowego. [Elementy i Urzadzenia Automatyki]

30 | Kryteria klasyfikacji czujnikow uzywanych w urzgdzeniach automatyki. [Elementy i Urzadzenia Automatyki]

31 | Elementy sktadowe wielowirnikowych platform latajgcych. [Roboty latajgce]

32 | Sktadniki algorytmoéw sterowania wielowirnikowych platform latajgcych. [Roboty latajgce]

33 | Cotojestido czego stuzy inzynieria odwrotna? Przyktady zastosowan. [PKM]

34 Materiaty konstrukcyjne w budowie maszyn: metale, niemetale, tworzywa sztuczne, materiaty naturalne.
[PKM]

35 | Warunki wytrzymatosciowe w budowie maszyn (stosowane dla 5 rodzajow naprezen). [PKM]

36 | Zasady wymiarowania (4 gtéwne, 3 pomocnicze), czego nie wolno robi¢ z wymiarami? [PKM]

37 | Rozkazy ruchowe robotéw manipulacyjnych i ich parametry. [Programowanie robotdow i planowanie zadan]

38 | Osobliwosci kinematyczne manipulatorow. [Programowanie robotéw i planowanie zadan]
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39

Cel i ograniczenia stosowania ruchu z pozycjonowaniem przyblizonym. [Programowanie robotéw i
planowanie zadan]

40

Metody kalibracji i parametry narzedzia. [Programowanie robotéw i planowanie zadan]




