EGZAMIN DYPLOMOWY

Pytania egzaminacyjne dla wszystkich kierunkéw studiow

Mechanika

1. Warunki rownowagi bryt dla ukladow przestrzennych , ptaskich , sSrodkowych.

2. Opory $lizgania i toczenia ,catkowity opor jazdy, thumienie wiskotyczne.

3. Predkos$c i przyspieszenie przy opisie ruchu punktu metoda wektorowa, metoda réwnan skonczonych i
metoda naturalna.

4. Predkos¢ i przyspieszenie w ruchu ztozonym, réwnanie dynamiczne ruchu wzglednego, przyktady
dziatania sity Coriolisa.

5. Prawa dynamiki i prawo powszechnego cigzenia Newtona.

6. Ped, kret i zasady nimi rzadzace.

7. Pracaimoc silty i pary sil, energia kinetyczna i potencjalna.

8. Roéwnania dynamiczne ruchu postgpowego, obrotowego i ptaskiego bryt.

9. Rownania Lagrange’a i1 praktyczne postugiwanie si¢ nimi dla wyznaczania dynamicznych rownan

ruchu.

Drgania mechaniczne

1.
2.
3.

Szkodliwe i korzystne zjawiska drganiowe.
Wplyw drgan na naprgzenia dynamiczne.
Dynamiczne thumienie drgan mechanicznych.

Wytrzymatos¢ materiatéow

1.
2.
3.
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Podstawowe wlasno$ci wytrzymatosciowe materiatow sprezysto-plastycznych i kruchych.
State materiatowe: moduly E i G, liczba Poissona. Prawo Hooke'a.

Na przyktadzie rozciagania przedstawi¢ warunki (bezpieczenstwa, sztywnosci, statecznosci,
ekonomicznosci) jakie spetnia¢ winny obliczenia wytrzymatosciowe.

Obliczenia wytrzymalo$ciowe na $cinanie techniczne na przyktadzie potaczen sworzniowych,
spawanych itp.

Skrecanie - rozktad naprezen, warunki bezpieczenstwa i sztywnosci.

Zginanie - rozktad napre¢zen, warunki bezpieczenstwa i sztywnosci.

Stany naprezenia i odksztalcenia - klasyfikacja, pojecie kierunkow i naprezen gltownych.
Definicja wytgzenia. Omowic hipotezy wytezeniowe (energii odksztatcenia postaciowego,
maksymalnych naprgzen stycznych).

Zjawisko zmgczenia materiatu, wytrzymato$¢ na zmeczenie.

Termodynamika
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Podstawowe modele przemian termodynamicznych.

I-zasada termodynamiki (podstawowe zapisy).

Obieg termodynamiczny (sprawnos¢, efekty energetyczne).

II-zasada termodynamiki (sformutowanie, wnioski).

Zasady bilansowania urzadzen energetycznych.

Podstawowy obieg sitowni parowej (schemat technologiczny, sprawnos$¢, parametry pracy).
Silnik spalinowy - zasada dziatania, charakterystyki pracy.

Turbina gazowa - zasada dziatania, mozliwo$ci stosowania.

Mechanika ptynow

1.
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Podstawowe rownanie dynamiki ptynéw Naviera-Stokesa. Przyktady wazniejszych praw, ktére mozna
wyprowadzi¢ w oparciu o te rownania.

Napregzenia w ptynach rzeczywistych (lepkich).

Prawo - hipoteza Newtona (odpowiednik prawa Hooke'a dla o$rodkow sprezystych).

Hydrostatyka. Napor (parcie) pltynu na powierzchnie ptaskie i zakrzywione.

Prawo Darcy-Weisbacha okreslajace straty cisnienia przy ruchu plynéw w przewodach zamknigtych.
Molekularna teoria lepkos$ci. Zalezno$¢ wspotczynnikéw lepkosci kinematycznej cieczy od
temperatury.

Uderzenie hydrauliczne, mechanizm powstawania, zagrozenia z nim zwiazane, zapobieganie.
Dynamiczne podobienstwo przeptywow. Bezwymiarowa posta¢ rownan ruchu. Twierdzenie Tt



Podstawy konstrukcji maszyn
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Klasyfikacja, charakterystyka i zastosowanie potaczen w konstruowaniu maszyn.

Modele obliczeniowe potaczen: nieroztacznych, roztacznych i odksztatceniowych.

Obliczenia elementéw maszyn przy obciazeniach zmiennych, zastosowanie wykreso6w zmeczeniowych.
Podstawowe teorie tarcia §lizgowego.

Lozyska toczne: podzial, zastosowanie, ogélne zasady doboru.

Przektadnie ciggnowe; podzial, zastosowanie, charakterystyka, modelowanie napig¢ i naprezen.
Przektadnie zgbate; klasyfikacja, zastosowanie, geometria i kinematyka.

Modelowanie naprezen w zgbach przektadni zgbatych.

Konstrukcja, budowa i zastosowanie przektadni ciernych.

Teoria maszyn i mechanizmoéw

1.
2.
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Metody analizy kinematycznej mechanizmow.

Sity bezwtadnosci i momenty sit bezwtadno$ci dziatajace na cztony mechanizméw w ruchu
postgpowym, obrotowym, plaskim.

Zasady wyznaczania sit reakcji w mechanizmach oraz sit i momentow réwnowazacych.
Modelowanie tarcia w postgpowych i obrotowych parach kinematycznych. Tarcie a sprawno$¢
mechanizmu.

Wyréwnowazanie wirnikdw i mechanizmow ptaskich. Warunki wyréwnowazania.

Zasady budowy modeli dynamicznych mechanizméw z cztonami sztywnymi. Redukcja mas i sit.
Réwnania dynamiczne mechanizmow.

Nieré6wnomiernos¢ biegu maszyn. Koto zamachowe, jego funkcja i zasady doboru.

Naped elektryczny
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Zasady doboru silnikow elektrycznych do napgdu maszyn.

Podstawowe rodzaje silnikow elektrycznych i ich wlasnosci eksploatacyjne.
Charakterystyki mechaniczne silnikéw indukcyjnych.

Charakterystyki regulacyjne silnikow pradu statego.

Zjawiska dynamiczne w uktadach napgdowych.

Podstawy automatyki

1.
2.
3.
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Ogolny schemat blokowy uktadu automatycznej regulacji (UAR), zasada dziatania uktadu, sygnaly.
Metody opisu uktadow sterowania —metoda transmitancji, metoda zmiennych stanu.

Podstawowe elementy (cztony) uktadéw automatyki, ich wtasnosci dynamiczne — charakterystyki
czasowe.

Charakterystyki czgstotliwosciowe (amplitudowo-fazowe) cztondw i uktadow regulacji.

Rodzaje regulatorow w uktadach regulacji (P, PI, PD, PID), ich transmitancje i charakterystyki czasowe.
Stabilnos¢ uktadow automatycznej regulacji (UAR) — asymptotyczna, w sensie Lapunowa, globalna
(charakterystyki uktadu drugiego rzedu na plaszczyznie fazowe;.

Uktady przetaczajace — kombinacyjne, sekwencyjne, funkcje logiczne, synteza uktadow.

Sterowanie cyfrowe.

Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne

1. Przeznaczenie, klasyfikacja, zalety, wady i schemat przekazywania energii w napgdach hydraulicznych i
pneumatycznych.

2. Zasada dzialania, klasyfikacja, rozwiazania konstrukcyjne, parametry ruchowe, charakterystyki oraz
symbole graficzne pomp, silnikéw hydraulicznych i pneumatycznych.

3. Elementy sterujace przeptywem energii: elementy sterujace kierunkiem przeptywu, ciSnieniem,
nat¢zeniem przeptywu, elementy magazynujace energi¢ - przeznaczenie, rozwigzania konstrukcyjne,
charakterystyki statyczne i symbole graficzne.

4. FElementy pomocnicze w napgdach: filtry, smarownice, zawory szybkiego spustu i inne.

5. Potlaczenia elementdéw i wybrane napedy i sterowania hydrauliczne i pneumatyczne - przeznaczenie,
schematy ideowe i opis dziatania.

Metrologia

1. Pojgcia: pomiar, wielko$¢ mierzalna, jednostka miary. Uktad SI jednostek miar.

2. Btedy rzeczywiste, bledy graniczne. Wyznaczanie blgdéw granicznych systematycznych
i przypadkowych przy pomiarach bezposrednich i posrednich.

3.  Wlasnosci statyczne przetwornikéw pomiarowych. Czutos¢, stata, funkcja przetwarzania,
charakterystyka statyczna.

4. Typowe struktury tor6w pomiarowych.



Wiasno$ci dynamiczne przetwornikoéw pomiarowych. Przetworniki idealne, przetworniki rzeczywiste.
Btad dynamiczny.

Podstawowe rodzaje przetwornikow nieelektrycznych wykorzystywanych w pomiarach: sity ci$nienia,
temperatury, parametrow w ruchu drgajacym, parametréw przeptywu mediow ciektych i gazowych.
Podstawowe rodzaje przetwornikow elektrycznych generatorowych i parametrycznych oraz ich
zastosowania w pomiarach wielko$ci nieelektrycznych.



Pytania uzupetniajgce dla kierunku studiéw:

Automatyka i Robotyka

Dynamika ukiadéw automatyki i robotyki

1.
2.
3.

Proste i odwrotne zadanie dynamiki automatyki i robotyki.
Wibroizolacja uktadow automatyki i robotyki.
Reprezentacja, przetwarzanie, transmisja sygnatow.

Podstawy robotyki

1.
2.
3.

Pojecia: manipulator, robot, robotyka.
Roboty przemystowe i ich zastosowanie.
Opis maszyny manipulacyjnej.

Sensoryka i inteligencja maszynowa

1.
2.
3.

Sensory przemieszczenia i sity (momentu sity).
Definicja inteligencji maszynowe;.
Metody inteligencji maszynowej wykorzystywane do sterowania.

Sterowniki przemystowe

1.

Sk

Zalety wynikajace z realizacji programowej systemow sterowania z wykorzystaniem sterownikow
PLC.

Rodzaje wejsc i wyjs¢ dyskretnych w programowalnych sterownikach logicznych.

Moduty wej$¢ AC i CA oraz sposoby ich programowania.

Wspotpraca sieciowa sterownikow PLC w roztozonych systemach sterowania.

Realizacja podstawowych algorytmow sterowania PID za pomoca sterownikéw PLC.

Wspdtpraca sterownikow PLC z programami do wizualizacji, sterowania i komputerowego
nadzoru procesow przemystowych.

Teoria sterowania

1

1.

. Typowe regulatory liniowe w ukladach regulacji oraz ich synteza parametryczna metoda
dominujacych stalych czasowych i za pomoca przybornika NCD.

Stabilnos¢ uktadow z opdznieniem i krytyczny czas opoznienia.

Synteza regulatoréw liniowych w ukladach z opdznieniem metodami konwencjonalnymi oraz za
pomoca przybornika NCD.

Charakterystyki statyczne cztonéw nieliniowych bez op6znien. Schematy blokowe uktadow z
cztonami nieliniowymi. Uklady z regulatorami przekaznikowymi.

Przestrzen stan6w. Zmienne stanu. Wielowymiarowy uktad sterowania. Struktura i opis
wielowymiarowego ukladu sterowania w przestrzeni stanow.

Analiza macierzowa. Modelowanie uktadéw fizycznych w przestrzeni stanow.

Analiza modalna uktadow dynamicznych. Rozwiazywanie rownan stanu.

Sterowalno$¢ 1 obserwowalno$¢ ukladow wielowymiarowych w przestrzeni standw.
Charakterystyki sterowalno$ci i obserwowalno$ci modalnej. Sterowanie modalne w uktadach
jednowejsciowych i wielowejsciowych - analiza i synteza.

Sterowanie optymalne. Synteza regulatoréw optymalnych i quasi optymalnych.



Pytania uzupeiniajgce dla kierunku Mechanika i Budowa Maszyn

Technologia budowy maszyn

1.
2.
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Proces technologiczny obrobki, montazu i jego elementy.

Projektowanie procesow technologicznych obrobki skrawaniem - dane wyjsciowe do
projektowania, zakres prac projektowych i kolejnos¢ ich realizacji.

Ksztattowanie doktadnosci czgsci i jakosci wyrobu w procesach technologicznych.
Uchwyty obrobkowe - klasyfikacja, ogdlna budowa, tok projektowania, cel i optacalnosé¢
stosowania.

Montaz maszyn i urzadzen - operacje montazowe i sposoby ich realizacji, metody montazu.
Wykorzystanie systemow komputerowo wspomaganego projektowania i zintegrowanego
wytwarzania w technologii budowy maszyn

Podstawy przerébki plastycznej
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Poda¢ zatozenia lezace u podstaw metod opartych na przyjeciu matych odksztatcen plastycznych
Poddac¢ krytyce warunki spojnosci: Friedmana., Petczynskiego.

Poda¢ miary odksztatcen plastycznych.

Rola tarcia w przerobcee plastycznej - omowic jego specyficzne cechy.

Co to jest krzywa umocnienia.

Omowi¢ zwiazek migdzy naprezeniem uplastyczniajacym a napr¢zeniami gtdéwnymi

Zwiazek migdzy krzywa umocnienia a wytgzeniem materiatu - podac co najmniej dwie metody
wyznaczania krzywej umocnienia

Maszyny przeplywowe

1.

i

Zasada dziatania wirowych i wyporowych maszyn przeptywowych.

Podstawowe parametry pracy maszyn przeptywowych.

Podstawowe charakterystyki pracy maszyn przeptywowych (krzywe dlawienia, mocy,
sprawnosci).

Teoria podobienstwa w zastosowaniu do maszyn przeptywowych.

Sposoby regulacji maszyn przeptywowych.

Maszyny i urzadzenia transportowe
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Wydajnos¢ urzadzen transportowych (teoretyczna, techniczna, praktyczna).

Zasady doboru liczby $rodkow transportowych.

Przenosniki — podziatl, zasady doboru napedu i elementow.

Dzwignice — przyktady zastosowania, zasady doboru napedu i elementéw mechanizmow..
Charakterystyka urzadzen transportu linowego.

Projektowanie uktadow elektromechanicznych. Modelowanie uktadow dla badania zjawisk
dynamicznych.

Obrobka skrawaniem i obrabiarki

1.

2.
3.
4
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Mechanika procesu skrawania (odksztalcenia, stan naprezen, sity skrawania).

Zjawiska cieplne i tribologiczne w procesie skrawania, ciecze chtodzaco-smarujace.
Skrawalnos$¢ materialow konstrukcyjnych, zasady doboru warunkéw skrawania.
Charakterystyka podstawowych sposobow obrobki widrowej i $ciernej ( kinematyka , narzedzia,
warunki skrawania, stan warstwy wierzchniej ).

Uktady funkcjonalne, konstrukcyjne i kinematyczne obrabiarek.

Mechanizmy obrabiarek.



Dynamika maszyn

1.

2.

3.

Metody budowy dynamicznych réwnan ruchu uktadow o zréznicowanej naturze fizycznej,
podstawowe prawa rzadzace dynamika uktadow hydraulicznych i elektrycznych

Metoda redukcji mas i sit dla uktadow dyskretnych w ruchu obrotowym i postgpowym i dla
uktadow o parametrach roztozonych.

Wyznaczanie statych sprezystosci dla typowych elementéw podatnych stosowanych w budowie
maszyn.

Wyznaczanie ekwiwalentnych wspotczynnikow thumienia wiskotycznego dla przypadku
thumienia materialowego i konstrukcyjnego.

Opory ruchu i straty mocy w tozyskach tocznych , slizgowych i w przektadniach mechanicznych
przy pelnym i cz¢Sciowym obciazeniu.
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