Kierunek: Mechatronika

Stopien: pierwszy

Zagadnienia kierunkowe

Obroébka plastyczna, charakterystyka procesu, narzedzia.
Obroébka skrawaniem, charakterystyka procesu, narzedzia.
Klasyfikacja i budowa robotéw przemystowych.

Napedy robotow i manipulatorow.

Metody programowania robotéw.

Uktady mechatroniczne, struktura, uktady wykonawcze.
Metody programowania obrabiarek CNC, systemy CAM.

Idea sterowania numerycznego maszyn i urzgdzen, budowa obrabiarki CNC.
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Zasady technologicznego przygotowania procesu obrobki plastycznej.

10.Zasady technologicznego przygotowania procesu obrébki skrawaniem CNC.

11.Sterowniki PLC, zastosowanie sterownikéw w uktadach regulac;ji i
programowania uktadow mechatronicznych.

12.Metody programowania sterownikéw PLC.

13.Podziat stopdw zelaza, klasyfikacja i oznaczenie.

14.Sieci komputerowe, podziat, architektura.

15.Zarzadzanie jakoscig. TQM. Normy ISO.

16.Zasada rzutowania Monge’a i rzutowanie prostokatne.

17.Wymiarowanie. Zasady, sposoby i przyktady wymiarowania.

18.Tolerancje wymiaréw. Podawanie pasowan. Wykorzystanie w budowie
maszyn.

19. Struktura geometryczna powierzchni. Przyktady zastosowan.

20.Zasady rysowania potgczen gwintowych.

21.Analityczne warunki rwnowagi dowolnego przestrzennego uktadu sit.

22.Ruch po okregu, jako szczegolny przypadek ruchu punktu materialnego.

23.Mechanizmy prostowodow (schematy i przyktady zastosowan).

24.Czworobok przegubowy. Warunki Grashofa. Zastosowania w praktyce.

25.Metody graficzne i analityczne wyznaczania predkosci i przyspieszen w

mechanizmach ptaskich.



26.Wyznaczanie liczby stopni swobody tancuchoéw kinematycznych. Przyktady.

27.Zastosowanie wskaznikdw w programowaniu w jezyku C++.

28.Typ strukturalny w C++ jako narzedzie do modelowania obiektow
rzeczywistych.

29. Sformutowac pojecie naprezenia zredukowanego (zastepczego) wedtug
hipotezy Hubera

30.Podstawowe pojecia wytrzymatosci zmeczeniowej. Sposob obliczania granicy
zmeczenia przy dowolnych cyklach obcigzenia

31.Co to sq relacje w szkicu, jakie sg ich rodzaje. Podaé przyktady relacji w
szkicu na przyktadzie dowolnego programu CAD (AutoCAD, Autodesk
Inventor, SolidWorks, CATIA).

32.Jakie wtasciwosci mozna nadac bryle/powierzchni utworzonej w dowolnym
programie CAD, a jakie wtasciwosci bryty/powierzchni/ztozenia mozna
odczytac.

33.0Opisa¢ proces budowy modelu obliczeniowego i scharakteryzowaé rodzaje
wynikdw w zakresie analizy statyki wybranego elementu maszyny lub
urzgdzenia w srodowisku CAD/CAE.

34.0bliczanie potgczen gwintowych obcigzonych sitg osiowg i momentem
skrecajgcym.

35.Poda¢ wzory na catkowitg energie sprezystg nagromadzong w pretach liniowo
sprezystych poddanych rozcigganiu, $cinaniu, skrecaniu i zginaniu

36.Bionika, biomimikra, definicja. Przyktady.

37.Zadanie proste i odwrotne kinematyki robotow.

38.Czujniki potozenia inkrementalne i absolutne. Omodw ich zastosowanie

w uktadach mechatronicznych.



