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INZINERINES TECHNOLOGIJOS e Robotika ir mechatronika e Valstybinio brandos egzamino antra dalis

I dalis

1. Pirmg kartg Zodis ,,robotas* pavartotas 1920 m. jauno &eky rasytojo Karelo Capeko dramoje ,,R. U.
R.*. Kokia zodzio ,,robotas‘ reikSmé?

Juodrastis

(1 taskas)

2. Pateiktame sakinyje jrasykite tinkamus Zodzius.

Juodrastis
Zingsniniai varikliai yra sukurti pagal sukimo momentg ir greit].

(2 taskai)

3. Projektuojant nauja automating transportavimo juosta, svarbu, kad sistema galéty automatiskai
prisitaikyti prie jvairiy produkty dydziy ir svoriy. Koks iSvesties komponentas yra reikalingas, norint
uztikrinti sistemos galimybe prisitaikyti?

Juodrastis

(1 taskas)

4. Kas yra mechatronika?

Juodrastis

(1 taskas)

5. InZinieriy komanda kuria nauja pramoninj robota, galintj tiksliai atpazinti ir ruSiuoti skirtingy spalvy
daiktus. Koks jvesties komponentas yra biitinas uztikrinti §ig roboto galimybe?

Juodrastis

(1 taskas)

6. Kompanija kuria moderny drona, skirtg greitai reaguoti j vartotojo komandas ir vykdyti sudétingas
manevravimo uzduotis. Dronas turi gebéti sklandZiai keisti skrydZio aukst; ir kryptj. Kokie varikliai
yra tinkamiausi dronui sklandziai valdyti?

Juodrastis

(1 taskas)
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7. Paveiksluose pavaizduotos dvi pavaros, pazymétos Az ir Az. Ay pavara varo A, pavarg, tai A pavara
tureés:

A didesn;j greitj prieSinga sukimosi kryptimi, nei A1 pavara;
B mazesnj greitj ta pacia sukimosi kryptimi, kaip ir A1 pavara,;
C mazZesnj greitj prieSinga sukimosi kryptimi, nei A1 pavara,;
D didesnj greitj ta pacia sukimosi kryptimi, kaip ir A1 pavara.
(1 taskas)

8. Pateiktame sakinyje jrasykite tinkamus zodzius.

Juodrastis
Konstruojant robotus, yra svarbu suderinti maitinimo sistema, valdiklius ir

(1 taskas)

9. Robotas, naudodamas ultragarso jutiklj, griztamajj signala gauna, pra¢jus 0,01 s nuo iSsiysto signalo.
Apskaiciuokite, kokiu atstumu robotas yra nutoles nuo objekto, jei garso greitis yra 330 m/s.

Juodrastis

(1 taskas)

10. Pramoniné revoliucija, arba pramonés perversmas, — tai gamybos technologijos bei organizacijos
pokyc¢iai, kuriy metu buvo pereita nuo manufaktiirinés prie stambiosios fabrikinés gamybos.
Surikiuokite teiginius nuoseklia seka pagal virsma, suraSydami juos Zymincias raides.

A Debesy technologijos atsiradimas, robotika, dirbtinis intelektas;
B Elektros generatoriai, vidaus degimo varikliai;

C Telefonai, telegrafai, radijo rySys;

D Rankinés arba véjo energija varomos verpimo masinos;

E Skai¢iavimo masSinos, kompiuteriai.

Juodrastis

(1 taskas)
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11. Fabriko gamybos linija naudoja senus trifazius asinchroninius variklius, kurie yra neefektyvis ir daznai
genda. Siekiant sumazinti energijos sgnaudas ir padidinti gamybos patikimumg, nusprgsta atnaujinti
jranga. Pateiktame sakinyje jrasykite tinkamus Zodzius.

Juodrastis
Rekomenduojama trifazius asinchroninius variklius pakeisti i

, nes jie pasizymi didesniu energijos efektyvumu ir gamybos patikimumu.

(1 taskas)

12. Optimizuojant automobiliy surinkimo linijos efektyvuma, svarbu stebéti ir reguliuoti jvairius
surinkimo procesus. Kokius jvesties ir iSvesties komponenty derinius reikéty naudoti, automatizuojant
Siuos procesus?

Juodrastis

(2 taskai)

13. Imoné tobulina gamybos linijos automatinio defekty nustatymo procesa, kad klientams biity tickiamos
tinkamos detalés. Kokias elektronines sistemas ar komponentus reikety idiegti tikslumui, nustatant
defektus, uztikrinti?

Juodrastis

(1 taskas)
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Il dalis
Sprendimus ir atsakymus perkelkite j atsakymy lapq.

1 klausimas.  Rinkoje populiariausi minikompiuteriai, naudojami mokymo tikslams, yra ,,MicroBit* ir
LArduino®. Atlikite 1-2 uzduotis.

1. Pateiktoje lenteléje pabaikite pildyti minikompiuteriy palyginimo duomenis.

Juodrastis

,Arduino Uno (Rev3)“ |  MicroBit*
Procesoriaus talpa (Bitas) 8 Bit
[vesties ir 18vesties jungCiy skaiCius

Ar yra integruota LED matrica? Taip
Ar yra integruotas , Bluetooth“?

(6 taskai)

2. Pateiktame sakinyje jrasykite tinkamus zodzius.

Juodrastis
Pradedanc¢iajam vartotojui patogiausia rinktis minikompiuterj ,,MicroBit“, nes jis programuojamas,

naudojant programavimo aplinka, kurig lengvai galima perjungti |

(2 taskai)

NEPAMIRSKITE SPRENDIMUY IR ATSAKYMU PERKELTI | ATSAKYMU LAPA




INZINERINES TECHNOLOGIJOS e Robotika ir mechatronika e Valstybinio brandos egzamino antra dalis

2 klausimas. Mokinys ruosiasi roboty varzyboms. Pasirinktai rungciai jis turi sukonstruoti robota.
Paveiksle pavaizduota schema robotui konstruoti. Atlikite 1-5 uzduotis.

MOTORY

SWITCH

ri
1

1. Naudodamiesi pateikta schema, nurodykite, kokius keturis pagrindinius komponentus, pazymétus
skaitmenimis 1-4, mokinys turéty nusipirkti, norédamas pasirinktai rungéiai sukonstruoti robota.

Juodrastis

(4 taskai)

2. Rasant programinj koda, reikia nurodyti skaitmenines ir analogines jungtis. Naudodamiesi schema,
pateiktame sakinyje jrasykite tinkamus ZodZius.

Juodrastis

Pagal pateikta schemg programiniame kode nurodysite, kad Al ir A2 jungtyse yra jungiamas

modulis, o D3, D4, D5 jungtyse yra jungiami

(2 taskai)
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3. Lentel¢je yra pateiktos roboto judéjimo salygos. Naudodamiesi jvesties ir iSvesties signaly
duomenimis, nurodykite, kaip judés robotas kiekvienu atveju.

Juodrastis
Ivestis Isvestis
sljr?sig;ilss ?{:22:3;: Kairysis variklis DeSinysis variklis jlf:l(é;)iontl(;s
KS DS KVI Kv2 DV1 DV2
0 0 0 0 0 0 | |
0 1 1 0 0 0
1 0 0 0 1 0
1 1 1 0 1 0
(4 taskai)

4. Robotas programuojamas judéti | kair¢. Pateiktame programos sakinyje jrasSykite tinkamus
programinius zodzius.

Juodrastis

if(KV1== && DV1== )

(1 taskas)

5. Projektuojant robotus, didelés jtakos roboto judéjimo trajektorijai turi rato tipas. Yra keturi pagrindiniai
raty tipai: standartinis ratas, ratukas, Svediskas ratas ir rutulio formos ratas. Pradedantieji dazniausiai
renkasi dviejy tipy ratus: standartinj ratg ir ratuka. Pateiktuose sakiniuose jrasykite tinkamus zodzius.

Juodrastis

Standartinis  ratas  ir  ratukas  turi sukimosi ~ a§]  ir

, todel yra labai kryptingi. Taliau standartinis ratas sukasi aplink

, 0 ratuko sukimasis yra aplink

(4 taskai)
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3 klausimas.  Vienas i$ pagrindiniy mechatroninés sistemos komponenty yra bet kokio tipo varikliai.
Atlikite 1-2 uzduotis.

1. Pateiktame sakinyje jraSykite tinkamus zodZius.

ggﬁ?ﬁs pavercia srovés energija 1 energija, sukeldamas
arba poslinkj, kuris mechaniniu biidu paveikia automatizacijos

objekta.
(4 taskai)

2. Jusy mechatroninés sistemos dalis yra elektrinis variklis, naudojamas manipuliatoriaus griebtuve.
Variklis veikia pagal pateikta formule:
P =1 w, ¢ia: P — galia (W), 7 — sukimo momentas (Nm), «w — kampinis greitis (rad/s).
Apskaiciuokite variklio galig, jei sukimo momentas yra 5 Nm, o kampinis greitis yra 10 rad/s.

Paaiskinkite, kaip gautos fizikinés vertés gali biiti naudojamos, norint optimizuoti manipuliatoriaus
veikimg, automatizuojant technologinius procesus.

Juodrastis

(2 taskai)

4 klausimas. Mokykla pagal individualy uzsakyma ruosiasi pirkti naujg 3D spausdintuva, specialiai
pritaikytg inzinieriy komandy poreikiams — gaminti prototipus su itin tiksliais
matmenimis ir sudétinga geometrija. Atlikite 1-5 uzduotis.

1. Jvardykite du svarbiausius parametrus, ] kuriuos turéty atkreipti démesj pirkéjas, rinkdamasis
Zingsninius variklius §iai jrangai.

Juodrastis

(2 taskai)
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2. 3D spausdintuvo kaitinimo pado temperattiros kontrol¢ ir jos stabilumas turi jtakos spausdinimo su
zingsniniais varikliais tikslumui ir spausdiniy kokybei. Pateiktuose sakiniuose jrasykite tinkamus

zodZius.
Juodrastis
1. Kaitinimo pado temperatiirai esant , spausdinimo medziaga perkaista ir

deformuojasi, pablogéja spausdinimo kokybé.

2. Kaitinimo pado temperatiira, todél spausdinys gali atsiskirti nuo kaitinimo

pado.

(2 taskai)

3. Paveiksle schemiskai pavaizduotas ekstruderis, arba spausdinimo galvuté, kuri gali tiesiogiai paveikti
3D spausdintuvo darbo kokybe ir efektyvuma. [vardykite tris pagrindines netolygaus spausdinimo 3D
spausdintuvu problemas.

Juodrastis

(3 taskai)
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4. Paveiksle pavaizduotas 3D spausdintuvas. [vardykite raidémis A—F pazymétas 3D spausdintuvo dalis.

Juodrastis

(6 taskai)

5. Paveiksluose pavaizduoti jvairts elektronikos komponentai. [vardykite tris dalis, kurios yra ypac
svarbios mechatronikos ir robotikos projektuose, norint uztikrinti tinkamg komponenty tikslumg ir
patikimuma.

Juodrastis

(3 taskai)
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2. https://www.mechanikosinzinierius.lt/wp-content/uploads/2015/08/me2-03.pdf

3. https://eif.viko.lt/media/uploads/sites/5/2015/03/Mechatronikos_komponentai_new.pdf

4. https://www.intechopen.com/chapters/68961

5. https://www.mathworks.com/videos/series/field-oriented-control-of-pmsms-with-simulink.html

6. https://www.wevolver.com/article/how-assembly-line-automation-is-revolutionizing-manufacturing-types-benefits-and-
challenges

7. https://www.emeraldgrouppublishing.com/journal/ria

8. https://femergentvisiontec.com/applications/inspection-and-automation/defect-detection-and-prevention/

9. https://www.mathworks.com/discovery/visual-inspection.html

10. https://mobidev.biz/blog/building-ai-visual-inspection-system-for-defect-detection-in-manufacturing

11. https://moonpreneur.com/blog/microbit-vs-arduino/

12. https://projecthub.arduino.cc/lightthedreams/line-following-robot-34b1d3

13. https://circuitdigest.com/microcontroller-projects/arduino-uno-line-follower-robot

14. https://circuitdigest.com/microcontroller-projects/line-follower-robot-using-arduino

15. https://circuitdiagrams.in/arduino-line-following-robot/

16. https://www.androiderode.com/line-follower-robot-car/

17. https://www.sherrymotors.com/choosing-the-right-stepper-motor-for-your-diy-project-a-comprehensive-guide/
18. https://blog.orientalmotor.com/choosing-the-right-type-of-stepper-motor-for-your-application
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