Zestaw pytan/zagadnien do egzaminu wstepnego na studia I1

stopnia - kierunek Transport w Przemysle 4.0

Ponizej podano tylko tres¢ pytan/zagadnien. W czasie egzaminu wstgpnego kandydaci
otrzymaja zestawy pytan testowych opracowanych na podstawie tego wykazu, przy czym
kazde pytanie bedzie zawieralo 4 odpowiedzi, w tym 1 poprawng. Zadaniem kandydata

bedzie zaznaczenie jednej poprawnej odpowiedzi.

PODSTAWY PROGRAMOWANIA
1. Mikroprocesor 8-bitowy wykonat dodawanie liczb (4AH+61H) w kodzie U2 (uzupetnien
do dwoch). lle wynosi otrzymany rezultat i stany bitow warunkowych (C- przeniesienie,
V-przepetnienie)?
2. Co reprezentuje listing =zawartoSci katalogu zawierajacy ponizszg linig:
Irwxrw-r-- 1 Im Im 16 Oct 12 11:05 sources -> /home/lm/sources?
3. Jaki jest rezultat dziatania polecenia: Im@arch:~% Is /usr/bin | grep -E "*(bze|grep)'?
4. Skrypt:
#1/bin/bash
Parinfo() {
echo "Parinfo(): \$1 = $1, \$2 = $2"
}
Parinfo $2 $3
zostal zapisany w pliku ExamParInfoFun i uruchomiony poleceniem:
Im@arch:~% ./ExamParInfoFun Exam Par Info Fun
Co bedzie rezultatem jego wykonania?
5. Jakie wlasnosci majg tablice w jezyku C?
6. Jakie wlasnosci majg struktury w jezyku C?
7. Jakie wlasno$ci majg wskazniki w jezyku C?
8. Jakie wilasnosci majg funkcje w jezyku C?
9. Jakie wlasnos$ci majg procesy w systemach operacyjnych?
10. Jakie witasnoséci majg watki w systemach operacyjnych?
11. Typem pola struktury w jezyku C nie moze by¢:
12. Literat 0x1415f ma w jezyku C typ:
13. Napisano w jezyku C funkcje o nastepujacym kodzie:
int f() { int i, sum;
for(i=1, sum =0; i <5; i *=2) sum++; return sum;
}
Rezultat zwrdcony przez te funkcje jest rowny:
14. Sktadnia jezyka C.
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15. Ktore z polecen jezyka C wypisze liczbe 3.14?

16. Do czego stuzy polecenie jezyka C continue:

17. Wykonano ponizszy kod napisany w jezyku C:
int var = 12; int *wsk = &var; printf("%p\n", wsk);
Zostanie wypisana:

18. 8. Wykonano ponizszy kod napisany w jezyku C:
inti=2; switch(i) {
case 1: printf("1"); case 2: printf("2");
case 3: printf(*3"); break; case 4: printf("4"); default: printf("default™); }
Rezultatem jest wyprowadzenie znakow:

19. Ktoéra z ponizszych linii zawiera btad sktadniowy

20. Przecigzenie funkcji w C++ oznacza:

21. Destruktor klasy w jezyku C++:

22. Klasa potomna nie dziedziczy z klasy bazowej:

23. Ktora z ponizszych klas jest klasg abstrakcyjna:

24. Funkcje zaprzyjaznione z klasa.

25. Jakie sa glowne elementy paradygmatu programowania obiektowego (inaczej
nazywanego modelem obiektowym)?

26. Wtasnosci klas w jezyku C++.

27. Whasnosci konstruktoréw w jezyku C++.

28. Wtasnosci funkcji operatorowych w jezyku C++.

29. Wlasnosci wyjatkow w jezyku C++.

30. Wtasnosci klas abstrakcyjnych w jezyku C++.

31. Interfejs w jezyku C++.

32. Dziedziczenie w jezyku C++.

33. Szablony w jezyku C++.

34. Czym jest metoda abstrakcyjna?

35. Czym jest metoda wirtualna?

36. Czym jest polimorfizm?

37. Do czego sa wykorzystywane metody statyczne?

38. Czym jest klasa?

39. Czym jest interfejs w programowaniu obiektowym?

40. Czym jest enkapsulacja?

41. Czym jest tabela haszujaca (hashtable) zwana réwniez stownikiem w niektorych
jezykach?

42. Czym jest dziedziczenie?

43. Ktore jezyki nie sg stabo typowane?

44, Wtasciwosci zbioru (set).

45. Czym jest SOLID?

46. Czym jest TDD?
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47. Jaka jest relacja ilosciowa pomigdzy klasg a obiektem?
48. Czym jest stos (stack)?
49. Przedstawiony diagram jezyka UML to:

o Cr—®

20 «include»\
G—
Al {ﬁ cextends
A3

50. Przedstawiony ponizej diagram jezyka UML to:

Wezyta Bans st Wyswietl Oty
e, ane:string Dane Dane2: String :
[Wezytane] [Wyswietlone]

51. Interpretujac ponizszy diagram UML mozna powiedzie¢, ze klasa C2:

1 c2 E3

1 2
< o

[BitsE3:E3

52. Zgodnie z diagramem UML przedstawionym ponizej, przejscie od stanu 'state 0' do stanu
'state_1' spowoduje:

& | state 1 2

state 0 evTrig[i == 0]/action(); @adion()'

53. Symbol stanu w jezyku UML moze zawierac:
54. Diagram maszyny stanowej jezyka UML moze zawierac:
55. Przedstawiony diagram jezyka UML definiuje:

ENV ] E3
Z I I
7 g | |
Z ) |
Z |
7 -

Z alt J© | li<g] |
7 |
Z | M2()

Z Ll
%

I T ——
f —f— [else]

Z [ M3g |
Z i
Z |

Z T T
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56. Diagram czynnosci (activity) jezyka UML moze zawieraé:
57. Na przedstawionym diagramie jgzyka UML:

ENV C1 :C2

7

7 M1 J ‘ |
7 | int ret=M2() |
7 >
7 | M3 <
% | |
Z M4(Q
| k-t

58. Przeptywy na diagramach czynnosci jezyka UML moga mie¢:
59. Zwiazek miedzy elementami Al i A2 diagramu jezyka UML to:

O

2%

A2

)

A3

60. Ponizszy diagram jezyka UML przedstawia fragment wzorca projektowego ktory:

Context State
&4 state:int 1 g+
. states ':"
= Request(:void & Handle().void
states.get(state) . Handle(}; f] |:<

61. W trakcie wykonania ponizszego diagramu jezyka UML, stan 'print' spowoduje

wyswietlenie warto$ci zmiennej 'n' rownej:

m==1] | Pus @ tm(1000)
inicjalizacja (% # = nek ‘m
. ;&::: @ | @ "y, cout << n; _’©
\ minus (@
== AT Ren; tm(1000)
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62.

Element E6 na ponizszym diagramie jezyka UML to:

Eb =

MECHANIKA TECHNICZNA

63.
64.
65.
66.
67.

68.

69.
70.
71.
72.
73.
74.
75.
76.
77.
78.
79.
80.
81.
82.
83.
84.
85.
86.
87.
88.
89.
90.
91.

Pojecie sity.

Analityczne warunki réwnowagi ptaskiego srodkowego uktadu sit.

Jak brzmi twierdzenie o trzech sitach.

Moment sity wzgledem osi x, y, z.

Do czego redukuje si¢ przestrzenny dowolny uktadu sil, dla ktorego:
W, # 0, Mg #0, < (W,M,) = 0°.

Do czego redukuje si¢ przestrzenny dowolny uktadu sil, dla ktorego:
W, # 0, Mg #0,< (W, M) = 90°.

Czym zajmuje si¢ "Kinematyka"?

W jakim jednostajnym ruchu punktu przyspieszenie catkowite jest rozne od zera?

Jak wyraza si¢ przyspieszenie przy opisie ruchu punktu rownaniami skonczonymi ruchu.
Czemu réwna jest droga przy opisie ruchu punktu za pomoca wspotrzednej drogowe;j?
Rodzaje wspotrzednych krzywoliniowych.

Definicja ruchu jednostajnego

Przyspieszenie punktu w ruchu ztozonym.

Przyspieszenie Coriolisa.

Definicja ruchu postepowego bryty.

Jak mozna traktowac¢ ruch plaski?

Co to sg centroidy?

Ile wynosi przyspieszenie punktu bryty bedacej w ruchu ptaskim?

Czego dotyczg prawa Newtona?

Jaka zaleznos$cig wyraza si¢ rtOwnowaga wzgledna?

Co powoduje odchylanie sig¢ ciat spadajacych na Ziemig?

Zasada d’Alemberta dla punktu materialnego.

Gltowna centralna o$ bezwladnosci.

Drgania punktu swobodne thumione krytycznie - rozwigzanie.

Czego miarg jest logarytmiczny dekrement thumienia?

Jakg zaleznoscig wyraza si¢ energia Kinetyczna w ruchu ptaskim?

Roéwnania Lagrange’a Il rodzaju w polu potencjalnym.

Definicja kretu.

Zasada kretu.
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92. Zasada zachowania energii mechanicznej.
03. Jaka jest warto$¢ przyspieszenia  Coriolisa punktu M, wiedzac ze dla t=2 s,

014=06= 02 M, R=0.16 m], @ = = (nt®) rad, s = AM = mt* m.

94. Jednorodny szescian o ciezarze Q, spoczywajacy na szorstkim podtozu, nalezyprzewrocié
wokot jego krawedzi za pomocg sity poziomej P. Jaka musi by¢ conajmniej warto$¢ tej
sity?

95. Na koncu poziomego, zagietego prostopadle wysiggnika o ramionach a i b zamocowano
obrotowo maty krazek, przez ktéry przerzucono ling podtrzymujaca cigzar Q. Wyznaczy¢
calkowity moment M w pkt. A wysiegnika.

96. Jednorodny walec o promieniu R ustawiono na rowni pochytej o kacie a. Ile powinien
wynosi¢ co najmniej wspolczynnik tarcia tocznego walca o rownig¢ f, aby walec si¢ nie
stoczyl? Wspolczynnik p tarcia suchego statycznego pomigdzy walcem i réwnig jest
bardzo duzy.

97. Jednorodna ptyta o cigzarze Q jednym brzegiem oparta jest ukosnie o podloze, a na
drugim —podparta bezmasowym pretem. Ile minimum powinien wynosi¢ wspotczynnik
tarcia miedzy plyta i podlozem p aby uktad pozostawat w rownowadze?

98. Samochdd jedzie po luku o promieniu R, przebywajac droge s=bt+ct2. Jaka wartos¢
powinien mie¢ co najmniej wspotczynnik p tarcia opon o drogg aby nie wystapit poslizg?

99. 6. Wyznaczy¢ okres T ruchu drgajacego masy podpartej za pomocg dwoch sprezyn 0 wsp.
sprezystosci k kazda.

100. Jaki kat a utworzy z osig wahadto matematyczne wirujace ze stalg predkoscia katowa
®?

101. Korpus maszyny ma mas¢ M. W korpusie porusza si¢ ruchem posuwistozwrotnym
tlok o masie m przemieszczajac si¢ harmonicznie wzgledem korpusu z amplitudg + A.
Ruch ttoka wywotany jest sitami oddziatywania korpusu (sprezyna). Z jaka amplitudg Xm
przemieszcza si¢ korpus wzgledem podtoza?

102. Jaka predkos¢ v uzyska klocek o masie M, w ktory wbit si¢ pocisk o masie m lecacy z
predkoscia viy?

103. Na nieruchomg karuzel¢ o momencie bezwtadnosci J wskakuje dziecko o masie m z
predkoscia vi. Jaka predkos¢ katowa o uzyska karuzela?
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104. Walec o masie m, promieniu R i masowym momencie bezwtadnosci J wzgledem osi
przechodzacej przez §rodek masy, stacza si¢ bez poslizgu ze wzniesienia o wysokosci h.
Wyznaczy¢ predkos¢ walca na dole wzniesienia v, jesli na gorze mial on predkosé
Zeroway.

105. Z jaka moca N pracuje silnik wciggarki podnoszacej w polu grawitacyjnym mase m za
pomocag bezmasowego krazka opasanego ling, ktorej koniec porusza si¢ wg zaleznosSci
X(t).

106. Wyznaczy¢ moment M przenoszony przez sprzgglo pomiedzy wirnikami o
momentach bezwladnosci J; i Jo, jesli wprawiajacy je w ruch obrotowy silnik rozwija
moment M;s i posiada moment bezwtadnosci Js.

107. Wyznaczy¢ przyspieszenie a walca 0 masie m, promieniu R i centralnym momencie
bezwladnosci J opadajacego w polu cigzenia i odwijajacego zamocowang nieruchomo
ling.

108. O zderzak sktadajacy si¢ ze sprezyny o wsp. sprezystosci k i masy oporowej m;
uderzyt plastycznie goracy wlewek o masie m i predkosci vm. lle wyniesie maksymalna
sita Prmax przekazana przez zderzak na otoczenie?

109. Jaki uktad nazywamy $rodkowym uktadem sit?

110. Definicja wypadkowej uktadu sit.

111. Trzecia zasada dynamiki.

112.  Definicja momentu sity wzgledem bieguna.

113. Warunki rownowagi ptaskiego dowolnego uktadu sit.

114.  Warunki réwnowagi przestrzennego dowolnego uktadu sit.

115. Wskaz poprawng posta¢ rownania ruchu jednostajnie przyspieszonego.

116. Od czego zalezy sktadowa styczna przyspieszenia punktu w ruchu obrotowym po
okregu?

117.  Od czego zalezy skladowa normalna przyspieszenia punktu w ruchu obrotowym po
okregu?

118. Co nazywamy chwilowym $rodkiem obrotu?

119.  Pierwsza zasada dynamiki.

120. Moment statyczny figury plaskie;j.

121. Moment bezwladnosci figury plaskie;j.

122.  Moment bezwladnosci bryly sztywne;.

123. Twierdzenie Steinera.

124.  Wspodlczynnik tarcia tocznego.

125. Druga zasada dynamiki.

126. Definicja pedu.

127. Zasada zachowania pedu.

128. Energia kinetyczna w ruchu obrotowym.

129. Energia kinetyczna w ruchu ptaskim.

130. Energia potencjalna.
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131. Jaka zasada jest zachowana w przypadku zderzenia spr¢zystego?
132.  Wspodlczynnik restytucji.

133. Zasada rownowaznosci energii i pracy.

134. Zasada zachowania energii mechaniczne;j.

135. Sita sprezystosci odksztalconej sprezyny.

136. Rownanie ruchu drgajacego bez tlumienia.

137. Roéwnanie ruchu drgajacego z thumieniem.

138. Okres drgan wahadta matematycznego.

PODSTAWY RYSUNKU TECHNICZNEGO

139. Rysunek ponizej przedstawia trzy rzuty pewnej bryly. Prosz¢ zaznaczyé poprawne
stwierdzenie dotyczace tego rzutowania.

140. Ktory rysunek jest poprawny? Prosze zaznaczy¢ poprawng odpowiedz.

(44)
18 10 16 a) b)
18 10 16
L"l @ wn \o[ @
¢5 2 A
o I
~N f R
s
) - -
6 12
1 (44) .6 12
) (44) d)
18 10 16 18 10
& 16
o ©
R Q
~ ~ - /1 @ N
< & W o
o
@ 12 = @
6 12
(44) F
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141. Ktory rysunek jest poprawnie narysowany metoda pierwszego kata (europejska)?

Prosz¢ zaznaczy¢ poprawng odpowiedz.
a) b)

d) e)

L

| |
| (]| XX

142. Ktory rysunek jest poprawny? Prosz¢ zaznaczy¢ poprawng odpowiedz.
a) b) 9) d)
M8 M8 M8 M8

143. Jak poprawnie brzmi oznaczenie $ruby z gwintem metrycznym o $rednicy nominalne;j

12 mm, wykonanej z materiatu o granicy plastycznosci rownej 400 MPa i wytrzymato$ci
na rozerwanie roéwnej 500 MPa?

144, Na rysunku ponizej przedstawiono przekrdj pewnego zespotu elementow. Z ilu
elementéw sktada si¢ ten zespot?
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145.  Co okresla oznaczenie: $60 H7?

146. Ponizej w tabelce przedstawiono trzy oznaczenia chropowato$ci okreslajace
maksymalng dopuszczalng chropowato$¢ powierzchni, ze wskazaniem sposobu jej
uzyskania. Prosze zaznaczy¢ wiersz zawierajacy poprawny opis sposobu obrobki

zdefiniowany tymi znakami.
I I TIT
" Ra 0,80 -/ Ra(,80 ~ / Ra0,80

147. Co przedstawia rysunek ponizej?

148. Ponizej w tabelce przedstawiono trzy rysunki watka z oznaczeniem tolerancji ksztattu
lub potozenia. Jakie tolerancje 0znaczone sa na rysunkach.

I IT 111
Olo,o1 AY|o,01 ©lo,01

PODSTAWY WYTRZYMALOSCI MATERIALOW

149. Czego dotyczy zasada Bernoulliego?

150. W jaki sposéb uzyskujemy dodatkowe rownanie wykorzystujac przy rozwigzywaniu
uktadow statycznie niewyznaczalnych?

151. Wskaznik wytrzymatosci przekroju pierscieniowego na skrgcanie.
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152. Zalezno$ci migdzy obcigzeniami a sitami wewnetrznymi.

153. Roéwnanie linii odksztatconej osi belki zginanej w plaszczyznie x,y.

154. Wytrzymalo$ciowy warunek bezpieczenstwa na zginanie dla przekrojow
bisymetrycznych.

155. Jakie réwnanie okres$la energi¢ sprezystg przy skrecaniu pretow?

156. Jakie sktadowe okreslajg ptaski uproszczony stan naprezen?

157. Jak okreslone jest napr¢zenie zredukowane dla ptaskiego uproszczonego stanu
naprezenia wg hipotezy HMH?

158. Ile wynosza maksymalne napre¢zenia dla przypadku skrecania pretow 0 przekroju
kotowym?

159. Ktory z wykresoOw momentow zginajacych jest prawdziwy dla belki wspornikowej
obcigzonej jak na rysunku

M

AN

a
< > a

>

160. Jaka warto$¢ przyjmuje wspotczynnik dilugosci wyboczeniowej dla preta jak na
rysunku?

—X

- >

161. Ile wynosi maksymalne naprezenie normalne w pregcie zamocowanym 1 obcigzonym
jak na rysunku?

7 Ly ¢

/)
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162. Ile wynosza naprezenia w punkcie A elementu obcigzonego jak na rysunku? Przekroj
poprzeczny elementu jest kotem o $rednicy a.

PODSTAWY AUTOMATYKI

163. Jakiego rodzaju sygnaty wymuszajace sa stosowane przy wyznaczaniu charakterystyk
czasowych elementow (czlondéw) i uktadow automatyki?

164. Jakie twierdzenie stosuje si¢ do wyznaczenia transformaty sumy funkcji czasu?

165. Ile wynosi transformata splotu dwoch funkcji czasu majacych znane transformaty?

166. Jaka zalezno$¢ przedstawia transmitancja operatorowa (funkcja przejscia) elementu
(cztonu) lub uktadu automatyki?

167. Jaka posta¢ ma mianownik transmitancji elementu (cztonu) inercyjnego 1 rzedu?

168. Jaka posta¢ ma mianownik transmitancji elementu (cztonu) inercyjnego 2 rzedu?

169. Jakim elementem (czlonem) jest obiekt z samowyréwnaniem?

170. Jaka jest zalezno$¢ pomigdzy odpowiedzig impulsowg a skokowa elementu (cztonu)
lub uktadu automatyki?

171. Jakie parametry (wspolczynniki) zawiera transmitancja operatorowa cztonu
inercyjnego 1 rzedu?

172. Jakie parametry (wspotczynniki) zawiera transmitancja operatorowa cztonu idealnie
catkujacego?

173. Jakim elementem ze wzglgdu na rzad rdwnania, jest element catkujacy rzeczywisty?

174.  Jakie parametry (wspotczynniki) zawiera transmitancja operatorowa elementu (cztonu)
oscylacyjnego 2 rzgdu?

175. Jaka odpowiedz na skokowy sygnal wejSciowy generuje element (czton) inercyjny 1
rzgdu, z uwagi na amplitude drgan?

176. Jaka odpowiedz na skokowy sygnal wejsciowy generuje element (czton) oscylacyjny 2
rz¢du majacy liczbe ttumienia 0<E<1 z uwagi na amplitude drgan?

177. Co powoduje zwigkszenie liczby tlumienia w transmitancji elementu (cztonu)
oscylacyjnego 2 rzedu z warto$ci np. 0.1 do wartosci 0.4 w odniesieniu do
przeregulowania czasowej charakterystyki skokowej?

178. W jakim przypadku element (czton) oscylacyjny 2 rzgdu ma charakterystyke skokowa
o drganiach ttumionych?

179. Z jakiego zbioru charakterystyk czasowych powstaje  charakterystyka
czestotliwosciowa elementu (cztonu) lub uktadu?
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180. Jaki ksztalt ma odpowiedz skokowa elementu (cztonu) idealnie catkujacego?

181. Jaka warto§¢ w stanie ustalonym przyjmuje odpowiedz skokowa rzeczywistego
elementu (cztonu) rézniczkujacego?

182. Czy sygnal wyjsciowy z otwartych ukladéw sterowania wykorzystywany jest do
poprawy jako$ci odpowiedzi tych uktadow? Jesli tak, to w jaki sposob?

183. Czy sygnal wyjSciowy z ukladow regulacji wykorzystywany jest do poprawy jakosci
odpowiedzi tych uktadow? Jesli tak, to w jaki sposdb?

184. Jakie sprzezenie zwrotne wystepuje zwykle w uktadach regulac;ji?

185. Co to jest uchyb regulacji w uktadach z jednostkowym sprzezeniem zwrotnym?

186. Jak wyznaczamy transmitancje¢ zastepcza dwoch elementéw (cztondw) potaczonych
szeregowo?

187. Jak wyznaczamy transmitancje¢ zastepcza dwoch elementéw (cziondw) potaczonych
réwnolegle?

188. Czym charakteryzuje si¢ sygnat wyjsciowy stabilizacyjnych (statowarto§ciowych)
uktadow regulacji?

189. Czym charakteryzuje si¢ sygnat wyjsciowy nadaznych uktadow regulacji?

190. Do czego mozna wykorzysta¢é charakterystyke amplitudowo-fazowa uktadu
otwartego?

191. Jaki jest warunek konieczny i wystarczajacy stabilno$ci asymptotycznej uktadu
regulacji, natozony na pierwiastki rownania charakterystycznego?

192.  Jaki warunek obowiazuje w kryterium stabilno$ci Nyquista?

193. W jakim celu stosuje si¢ regulatory w uktadach regulacji?

194. W jakim miejscu uktadu regulacji nalezy umiesci¢ regulator?

195. W jakim miejscu uktadu regulacji nalezy umiesci¢ czton pomiarowy?

196. Jak brzmi zasada superpozycji?

197. Kiedy element (czton) lub uktad regulacji nazywamy liniowym?

198. Czy mozna wprowadzi¢ zmiany do schematu blokowego zawierajacego dwa elementy
(cztony) liniowe potaczone szeregowo?

199. Jakie ujemne sprz¢zenie zwrotne nazywamy sztywnym?

200. Jakie ujemne sprzezenie zwrotne nazywamy elastycznym (podatnym)?

201. Jakie pierwiastki rownania charakterystycznego powoduja w charakterystyce czasowej
uktadu regulacji drgania o statej amplitudzie 1 czgstotliwosci?

202. Na czym polega linearyzacja modelu matematycznego?

203. Jaka metoda linearyzacji jest czesto stosowana do charakterystyk statycznych?

204. Jaka metoda linearyzacji jest czesto stosowana do zaleznos$ci dynamicznych?

205. Ktoéry sposob opisu elementu (cztonu) lub uktadu automatyki jest najpelniejszym
opisem?

206. Jaki jest zwigzek migdzy transmitancja operatorowa i odpowiedzig impulsowg tego
samego obiektu?
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207. Wyznaczy¢ bieguny i zera transmitancji operatorowej regulatora PID w zalezno$ci od
jego parametréw: czasu zdwojenia, czasu wyprzedzenia i wspolczynnika wzmocnienia.
208. Jak mozna okresli¢ stabilno$¢ obiektu znajac bieguny jego transmitancji operatorowej?
209. Jakimi liczbami sg bieguny transmitancji operatorowej obiektu oscylacyjnego

drugiego rzedu?

210. Czy charakterystyki czasowe (impulsowa i skokowa) obiektu inercyjnego pierwszego
rzgdu sg rosngcymi czy malejagcymi funkcjami czasu?

211. Jakie wlasciwos$ci ma obiekt statyczny a jakie obiekt astatyczny?

212. W jaki sposéb mozna wyznaczy¢ ilo$¢ biegundéw ukladu zamknigtego lezacych w
prawej potptaszczyznie ptaszczyzny Gaussa postugujac si¢ kryterium stabilnosci Nyquista
1 znajac transmitancj¢ operatorowa uktadu otwartego?

213. Jakie wlasciwos$ci ma funkcja opisujaca transmitancje czgstotliwosciowa obiektu?

214. Jak zdefiniowano macierz transmitancji operatorowej dla obiektow o wielu wejsciach i
wielu wyj$ciach (MIMO)?

215. Jak mozna wyznaczy¢ ilo$¢ biegundw transmitancji operatorowej uktadu zamknigtego
znajac ilo$¢ biegunow i zer transmitancji operatorowej uktadu otwartego?

216. Czy kazdy obiekt stabilny jest réwnoczesnie obiektem statycznym oraz czy obiekt
astatyczny musi by¢ obiektem niestabilnym?

217. Ktoéry parametr obiektu oscylacyjnego drugiego rzedu odpowiada za istnienie
maksimum funkcji opisujacej charakterystyke amplitudowoczestotliwosciowa tego
obiektu?

218. Jaki jest wptyw zerowych biegundw transmitancji operatorowej ukltadu otwartego na
btad statyczny zamknigtego uktadu regulacji?

219. Jaka jest definicja i jakie sg metody wyznaczania przeregulowania uktadow regulacji?

220. Jak mozna wyznaczy¢ transmitancje operatorowg obiektu majac dane macierzowe
roOwnanie stanu oraz rOwnanie wyjscia?

221. Jak zmieniajg si¢ bieguny zamknigtego uktadu regulacji, w ktorym zastosowano
regulator proporcjonalny, przy wzroscie wspotczynnika wzmocnienia regulatora od zera
do nieskonczonos$ci?

222. Jak wptywa wzrost wspdlczynnika wzmocnienia regulatora proporcjonalnego na
stabilno§¢ zamknigtego ukladu regulacji w przypadku, gdy wszystkie bieguny
transmitancji uktadu otwartego naleza do lewej poiptaszczyzny plaszczyzny Gaussa, a jak
w przypadku, gdy istnieja bieguny transmitancji uktadu otwartego nalezace do prawej
polptaszczyzny?

223. Czy dynamika obiektow statycznych i astatycznych umieszczonych w uktadzie
regulacji z jednostkowym ujemnym sprzezeniem zwrotnym i zastosowanym regulatorem
proporcjonalnym bedzie podstawa, w obu przypadkach, do takich samych biedow
ustalonych regulacji?

224.  Jak wyznaczamy analityczny opis trajektorii stanu?
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225. W jaki sposob mozna wykorzysta¢ graf przeplywu sygnatu do wyznaczania
transmitancji operatorowej ?

226. Jaka jest rola splotu funkcji i jego transformaty Laplace’a w opisie dynamiki uktadow
automatyki?

227. Jakie sg zasady przeksztatcania schematéw blokowych?

PODSTAWY UKLADOW ELEKTRONICZNYCH

228. Napiecie Ut tranzystora NMOS wynosi 0.55 V. Jezeli Ugs = 1.0 V, Ups = 2.35 V, to
w jakim obszarze pracuje tranzystor?

229. Nadiodzie Zenera 0 Uz = 12 V zmiana pradu o 12 mA wywoluje zmiang wynoszaca
0,12V napigcia stabilizacyjnego. lle wynosi rezystancja dynamiczna diody w tym
zakresie?

230. Od czego zalezy wzmocnienie przedstawionego na rysunku wzmacniacza

napieciowego?

231. Ktory z uktaddéw jest wtornikiem zrodtowym?

Voo Voo

Vin Vout

R

a) b)
232. Jak polaryzujemy diod¢ laserowa i diod¢ LED?
233. lle wynosi wzmocnienie napieciowe wzmacniacza przedstawionego na rysunku,
w ktorym zastosowano tranzystor o § = 707
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234. Jakie wzmocnienie posiada uktad ze wzmacniaczem operacyjnym przedstawiony na
rysunku?

R, =100 kQ

VOUT

235. Jakie wzmocnienie posiada uktad ze wzmacniaczem operacyjnym przedstawiony na
rysunku?

R,=10kQ

Vout

236. Czego dotyczy twierdzenie Shannona-Kotielnikowa dotyczace bezstratnej konwersji
sygnatow analogowych na cyfrowe?

237. Jakie napiecie uzyska si¢ na wyjsciu 4-bitowego przetworniku CA w konfiguracji
wejs¢ binarnych przedstawionych na rysunku?
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238. lle wynosi napigcie Uy na wyjsciu liniowego stabilizatora szeregowego
przedstawionego na rysunku, przy zatozeniu, ze napigcie diody Zenera U,=4.7 V
1 napigcie zlacza baza emiter Upe=0.7 V?

5
7

Rs lo

TUZ R°IU°

1z

239.  Jaki filtr pasywny pokazany jest na rysunku?
C1 R2

— ———

Vin R1 C2 == V out

240. Na rysunku przedstawiono filtr aktywny. lle wynosi K - wzmocnienie oraz
fq- czgstotliwo$¢ graniczna przedstawionego filtru?

—p———3

A =
100k 1k A

Vin 2000nF == V out
1k

@-
241. Na rysunku pokazano uktad wzmacniacza z dodatnim sprz¢zeniem zwrotnym

Strona 17 z 30



242.

(A - wzmocnienie wzmacniacza; B - ttumienie petli sprz¢zenia, @a- przesunigcie fazy
sygnalu wzmacniacza, @g- przesuni¢cie fazy sygnalu sprz¢zenia zwrotnego). Aby uktad
generowatl drgania musi spetni¢ nastepujace warunki:
Wzmacniacz

A Wﬁcie

®a

B
®g

Sprzezenie
zwrotne

Do budowy jakich uktadéw wykorzystuje si¢ uktad przedstawiony na rysunku?
ckl  clk2 o oI
L L [0nnn
T clk2 t
Tc hnnon,

V1 1 [ V2
t

-

L 14

METODY NUMERYCZNE | STATYSTYKA

243.

244,
245.
246.
247.
248.
249.
250.
251.
252.

Operacje matematyczne/numeryczne, ktora nie powoduja btedow obcigcia (btedow
spowodowanych przerwaniem procesu obliczania granicy przed osiggnigciem wartos$ci
granicznej).

Definicja algorytmu genetycznego.

Wz6ér na obliczenie wartosci liczby zmiennoprzecinkowe;.

Metody numeryczne stosowane do rozwigzywania uktadow rownan liniowych.
Wiasno$ci metody dekompozycji LU.

Wrhasnosci metody bisekcji.

Doktadnos¢ 1 precyzja wynikow obliczen numerycznych.

Wariancja.

Metoda catkowania numerycznego Newtona-Cotesa.

Metody rozniczkowania numerycznego.

PODSTAWY TEORII STEROWANIA

253.

254.
255.
256.
257.

W metodzie asymptot wykreslania charakterystyk Bodego jak jest reprezentowany
graficznie biegun w zerze (czton G(S) = 1/jm) na wykresie amplitudowym?

Wykres Nicholsa.

Nomogram Blacka-Nicholsa.

Zapas stabilnosci.

Wykres mgp.
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258. Kiedy punkt probny nalezy do wykresu mgp?

259. Do czego ma podobne dziatanie ma kompensator wyprzedzajacy?

260. Co posiada kompensator op6zniajacy?

261. Co powoduje czton catkujacy 1?

262. Co powoduje czton rozniczkujacy D?

263. Co powoduje czton proporcjonalny P regulatora PID?

264. Metoda Zieglera-Nicholsa.

265. Metoda dominujgcych statych czasowych.

266. Kiedy uktad jest sterowalny?

267. Kiedy uktad jest obserwowalny?

268. Co nazywamy obserwatorem?

269. Jak nazywa si¢ metoda konwersji analogowo-cyfrowej i cyfrowo—analogowej,
w ktorej przedzial migdzy proébkami przyblizany jest funkcjg statg?

270. Gdzie znajduja stabilne bieguny uktadu dynamicznego z czasem?

271. W ukladach sterowania ze sprz¢zeniem w przod sygnalem wprowadzanym na wejscie
regulatora jest sygnat uchybu bedacy réznicg, ktorych sygnatow?

272. Twierdzenie o matym wzmocnieniu.

PODSTAWY MECHATRONIKI

273. Co jest to wirtualne prototypowanie (virtual-prototyping)?

274.  Co jest to szybkie prototypowanie (rapid-prototyping)?

275. Co jest to analiza morfologiczna?

276. Co oznacza pojecie synergia?

277. Na czym polega analiza stabilno$ci ukladow dyskretnych z wykorzystaniem
transformaty Z?

278. Jak mnazywa si¢ symulacyjne badania poprawnosci dzialania 1 wlasnosci
projektowanego uktadu mechatronicznego przed wykonaniem urzgdzenia prototypowego.

279. "Time to Market" oznacza okres od fazy koncepcyjnej do momentu wprowadzenie
produktu na rynek. Jaki wplyw na ten proces ma wirtualne prototypowanie?

280. Symulacje wielodziedzinowe s3 istotng cze$cia procesu  projektowania
mechatronicznego. Skad symulacje te biorg swoja nazwe?

281. Jak mechanicznie realizowany jest precyzyjny ruch obrotowy o rozdzielczosci
utamkéw nanometra?

282. Jaki jest typowy zakres ruchu odksztatceniowego napgdu piezoelektrycznego?

283. W jakim typowym zakresie napig¢ pracuja stosowe napedy piezoelektryczne?

284. Jakiego rzgedu maksymalne sity moze osigga¢ piezoelektryczny naped
odksztatceniowy?

285. Jaka jest §rednica najmniejszego komercyjnego obrotowego silnika pradu statego?

286. Ile wyrazéw udato si¢ zmies$ci¢ naukowcom na powierzchni réwnej 0.5 milimetra
kwadratowego?
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287. Jakie rozmiary ma najmniejszy autonomiczny mikrorobot kotowy?

288. Przy pomocy, jakiego urzadzenia mozna najdokltadniej zobrazowaé powierzchnie
mikroskopijnej wielkosci?

289. Na jakiej zasadzie dziala piezoelektryczny silnik rezonansowy?

290. Jaka jest maksymalna rozdzielczo$¢ ruchu napedu rezonansowego?

291. Coto jest emulacja?

292. Co rozumie si¢ pod pojeciem mechatronika?

293. Jak wyglada proces projektowania mechatronicznego?

294.  Co to jest oprogramowanie CAE (Computer Aided Engineering)?

295. Coto jest model Rigid Body (tzw. model wielomasowy)?

296. Co to znaczy, ze urzadzenie mechatroniczne dziata w czasie rzeczywistym?

MECHATRONICZNE SYSTEMY WYKONAWCZE, SENSORYCZNE
I STERUJACE

297. Doktadno$¢ i rozdzielczos$¢ czujnikow.

298. Do bezposrednich pomiaréw jakich wielko$ci stosuje si¢ przetworniki obrotowo-
impulsowe?

299. Jak jest dominujaca przyczyng zmian rezystancji tensometrow?

300. Jaki uklad wykorzystuje si¢ do prostowania napiecie indukowanego
w tachogeneratorze?

301. Co jest wielkoscia wyjsciowa przetwornikow wykorzystujacych prosty efekt
piezoelektryczny?

302. Czujniki bezwladnosciowe.

303. Przez co powodowany jest prad ciemny czujnikow wizyjnych CCD.

304. Jakie obcigzenie stanowig dla uktadu zasilajacego napedy piezoelektryczne pracujace
w niskich czgstotliwosciach?

305. Zaleznos¢ wielkosci histerezy wzgledem amplitudy ruchu w przypadku cyklicznych
ruchéw napedu piezoelektrycznego.

306. Co jest rolg zewnetrznego komutatora elektronicznego w silniku synchronicznym z
magnesami trwatymi?

307. Mikroobrobka.

308. Przetwornik sejsmiczny.

309. Termometry termoelektryczne.

310. Czujnik transformatorowy réznicowy (LVDT) stuzy do pomiaru:

311. Uklady kombinacyjne.

312. Charakterystyka automatu skonczonego.

313. Pamieci RAM.

314. Pamigci dynamiczne.

315. Z jakich co najmniej elementéw musi si¢ sklada¢ uzyteczny system
mikroprocesorowy?

316. Do czego shuzg instrukcje sterujgce mikroprocesora?
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317. Czym charakteryzuje si¢ synchroniczna transmisja szeregowa?

318. W jakim celu skompilowane funkcje w programach w jezyku C mogg uzywac stosu
mikroprocesora?

319. Architektura systemu mikroprocesorowego, w ktorej wystepuja osobne magistrale
systemowe dla danych i programu:

320. Jakie wplyw ma stosowanie pami¢ci podrecznej (cache) dla dziatania programu?

321. Co okresla oznaczenie "Little Endian™?

322. Postaci kanoniczne kombinacyjnych funkcji logicznych.

323. Czas propagacji sygnatu pomigdzy danymi dwoma punktami w uktadzie FPGA.

324. Na czym polega bezposredni dostep do pamigci?

325. W jaki sposob zmieni¢ predkos¢ obrotows silnika pradu statego?

326. W jaki sposob zmieni¢ kierunek obrotow silnika pradu stalego z magnesem stalym na
stojanie

327. Ktérego typu silnik pradu statego ma najwigkszy moment startowy?

328. Mikrokrok

329. Co oznacza skrot PWM?

330. Do czego shuzy falownik?

331. Do czego stuzy prostownik?

332. Ile diod prostowniczych potrzebnych jest do budowy prostownika dwupotowkowego
trojfazowego?

333. Co zamienia na energi¢ mechaniczng nape¢d hydrauliczny?

334. Charakterystyka sily w sitowniku pneumatycznym.

335. Moment rozruchowy w silniku synchronicznym.

336. Silnik reluktancyjny.

PODSTAWY EKSPLOATACJI MASZYN

337. Trwalto$¢ maszyny jest to:

338. Niezawodnos¢ jest to:

339. Charakterystyka niezawodno$ciowg jest:

340. W okresie normalnej pracy, niezawodnos¢ obiektu techn. opisana jest rozktadem:

341. W okresie starzenia niezawodnos$¢ opisana jest rozktadem:

342. Parametr strumienia uszkodzen spetnia warunek:

343. Weryfikujac hipoteze o zgodnosci rozktadow testem W - Shapiro - Wilka wymagana
liczba probek to:

344. Graficzne metody testowania hipotez stosujemy dla rozktadow:

345. Niezawodno$¢ obiekty technicznego zalezy od:

346. Funkcja niezawodnos$ci umozliwia prognozowanie:

TEORIA MECHANIZMOW I MASZYN

347. lle stopni swobody posiada czton mechanizmu w parze kinematycznej klasy 4?
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348.  Okresli¢ klase pary kinematycznej typu przegub kulisty.

349.  Ktory z lancuchow kinematycznych ma strukture tancucha otwartego?

350. Ktory ze wzordéw na ruchliwo$é mechanizmu ptaskiego jest poprawny?

351. Ktory ze wzordw na ruchliwo$é mechanizmu przestrzennego jest poprawny?

352. Czy tancuch kinematyczny o ruchliwosci teoretycznej w < 1 , posiadajacy tzw. wiezy
bierne moze si¢ porusza¢ (moze by¢ mechanizmem)?

353. Czy ruchliwo$¢ lokalna wplywa na parametry kinematyczne czltonu wyjsciowego
mechanizmu?

354. lIle napedow (silnikow) musi posiada¢ mechanizm o ruchliwosci w = 3 aby
wykonywat $cisle okreslony ruch?

355. Jaki podstawowy warunek musi spetnia¢ poprawny zastgpczy schemat kinematyczny
mechanizmu?

356. Okresli¢ klas¢ grupy strukturalnej o strukturze tancucha kinematycznego ztozonego z
czterech czlondw 1 szeSciu par kinematycznych.

357. W ktorym z wymienionych typoéw mechanizmoéw moze wystapi¢ przyspieszenie
Coriolisa?

358. Jakie sg kolejne kroki analizy kinematycznej metoda analityczng?

359. W jakim przypadku przyjmuje si¢, ze przetozenie kierunkowe jest dodatnie a w jakim
ujemne?

360. Ktéry z podanych wzorow jest poprawnym wzorem Willisa na przetozenie
kierunkowe pomigdzy kotem a i kotem b, dla przektadni obiegowej z unieruchomionym
jarzmem?

361. Ktoére zdanie wyraza poprawnie roéznic¢ pomiedzy przekladnig falowa i typowa
przektadnig obiegowa?

362. Ile wynosi ruchliwo$¢ ,,w” przektadni popularnie zwanej dyferencjatem?

363. Ile dyferencjatow musi posiada¢ samochod z napedem na cztery kota?

364. Ktory z mechanizmoéw umozliwia prawidtowy ruch samochodu na tuku drogi?

365. Jaki jest kierunek wektora sity reakcji dla czlonu uwolnionego od wigzéw w parze
kinematycznej klasy 4, na przykladzie popychacza uwolnionego od krzywki w
mechanizmie krzywkowym z pominigciem tarcia?

366. Jaki jest kierunek i1 zwrot sity bezwladnosci przylozonej do satelity przektadni
obiegowej w przypadku statej predkosci katowej jarzma?

367. Jaka sile nazywamy uogdlniong sita rownowazacg (sila réwnowazaca lub momentem
rownowazacym)? Sita ta jest przylozona do cztonu napedzajacego.

368. Do analizy jakich uktadow sit przylozonych do czlondw mechanizmow jest przydatna
Metoda Culmana?

369. Jaki jest cel analizy kinetostatycznej mechanizmow?

370. Ktore sity mozna wyznaczy¢é wykorzystujac do analizy kinetostatycznej mechanizmu
metode mocy chwilowych (metoda oparta o zasade prac przygotowanych)?
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371. Ktory z wymienionych mechanizméw wykorzystuje dla poprawnego dziatania tzw.
wspolng strefe tarcia (WST)?

372.  Co to jest samohamowno$¢ mechanizmu

373. Ktéry z podanych wzoréw pozwala obliczyé moc oporéw tarcia w parze
kinematycznej postgpowe;j §lizgowej ztozonej z cztonow?

374. Ktoéry ze wzoréw na sprawnos¢ mechanizmu jest poprawny?

375. Ktoére zdanie wyraza warunek dynamicznego wyrownowazenia wirnika?

376. Ile mas korekcyjnych jest niezbednych do dynamicznego wyrownowazenia wirnika
sztywnego?

377. W jakim przypadku mechanizm dzwigniowy plaski bedzie wyréwnowazony
statycznie?

378. lle mas korekcyjnych nalezy zastosowa¢ w celu statycznego czgsciowego
wyrownowazenia mechanizmu korobowo- suwakowego (np. sprezarki tlokowej
jednocylindrowej)?

379. Jaki rodzaj wyrownowazania stosowany jest w przypadku kot samochodowych?

380. Co jest czton redukcji?

381. Dynamiczne réwnanie ruchu maszyny w postaci rézniczkowe;j.

382. Jaki rodzaj ruchu maszyny nazywamy ruchem okresowym ustalonym?

383.  Jaki wzor pozwala wyznaczy¢ wspotczynnik nierdwnomiernosci biegu maszyny

384. Do czego stuzy koto zamachowe?

385.  Jaki wzor pozwala w uproszczony sposob wyznaczy¢ wymagany moment beztadnos$ci
kota zamachowego?

386. Parametry maszyny majace wptyw na jej czas rozruchu i czas wybiegu.

PODSTAWY KONSTRUKCJI MASZYN

387. D definicja projektowania w inzynierii mechaniczne;j.

388. Definicja konstruowania w inzynierii mechaniczne;j.

389. Projektowanie sekwencyjne.

390. Czym jest rzeczywisty wspotczynnik bezpieczenstwa ?

391. W jakim celu stosujemy obrobke cieplno-chemiczng stalowych elementow maszyn.

392. Potgczenia nitowe — charakterystyka.

393. Dwa rozciaggane ptaskowniki o grubosci ,,g” polaczono w jednym przypadku spoing
czotowa, a w drugim pachwinowym zlagczem zaktadkowym. W ktorym przypadku
uzyskano wigksza wytrzymatos¢ ztgcza?

394. Charakterystyka stali tatwo spawalnych.

395. Co nalezy uwzgledni¢ realizujac polaczenia zgrzewane?

396. Jak nalezy ksztattowac potaczenia klejone?

397. Gwint okragly — charakterystyka.

398. Walcowe potaczenia wciskowe — charakterystyka.

399. Wykres Wohlera.
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400. Jaki istnieje zwiazek miedzy trwatoscig tozysk tocznych a ich nosnoscia?

401. Do czego wykorzystuje si¢ rownanie Reynoldsa?

402. Czym jest lepkos¢ dynamiczna?

403. Jaki jest zwigzek miedzy napieciami w ciggnach przektadni pasowej?

404. Czym jest ewolwenta?

405. Kiedy powinny by¢ korygowane zeby ewolwentowe?

406. Dla pary wspotpracujacych kot zebatych o znanej liczbie z¢bow: z3 = 20, z, = 26 i
module m = 5, obliczy¢ odlegtos¢ ich osi.

407. Obliczy¢ s$rednice okregu wierzchotkéw, kola zebatego o liczbie zgbow z = 20
i module m = 10.

408. Obliczy¢ maksymalng site osiows, jakg mozna obcigzy¢ srube M10, dla ktorej znamy
srednice jej rdzenia d; = 8,0 [mm], wykonang z materiatu, dla ktérego mozna przyjac
naprezenia dopuszczalne . = 200 [MPa].

METROLOGIA | TECHNIKI POMIAROWE

409. Wykonano pomiary trzech sit uzyskujac przy pomiarze kazdej z nich nastgpujace
wartosci bledow bezwzglednych granicznych A 1 wzglednych 9:
Pomiar1-A=0.03 [N],6=0.3,
Pomiar 2 - A=0.3 [N], 6 =0.03,
Pomiar 3- A=1[N], 6=10,03.
Poroéwnaj doktadno$¢ wykonanych pomiaréw zaznaczajac wybrang odpowiedz.
410. Wykonano pomiary dlugosci trzech odcinkéw uzyskujac w kazdym pomiarze
nastgpujace wartosci bledow bezwzglednych granicznych A 1 wzglednych 6:
Pomiar 1 - A=0.01 [mm], 6=0.1,
Pomiar 2- A=0.1 [mm], 6 = 0.01,
Pomiar3-A=1[mm], §=0.1.
Poréwnaj doktadno$¢ wykonanych pomiaréw zaznaczajac wybrang odpowiedz.
411. Jakiej wartosci krotnosci 10 odpowiada przedrostek ,,piko” rozszerzajacy zakres
jednostki?
412. Jakiej warto$ci krotnosci 10 odpowiada przedrostek ,,hekto” rozszerzajacy zakres
jednostki?
413. Jaka jest jednostka miary ci$nienia?
414. Jaka jest jednostka miary momentu sity?
415. Do wyznaczania warto$ci jakich bltedow  wykorzystuje si¢  rachunek
prawdopodobienstwa?
416. Do wyznaczania warto$ci jakiego bledu wykorzystuje si¢ metode rdzniczki zupetnej?
417. Liniowy przetwornik pomiarowy przeksztatca temperature ® (sygnat wejsciowy) na
napigcie U (sygnat wyjsciowy). Zmierzonej warto$ci U = 2 [mV] odpowiada temperatura
® =500 [K]. Jaka jest czuto$¢ S tego przetwornika?
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418. Jak si¢ zmieni warto$¢ czuto$ci S liniowego przetwornika pomiarowego przy
dwukrotnym zwigkszeniu wartosci sygnalu wejsciowego?

419. Jaki przetwornik stuzy do pomiaru ci$nienia?

420. Na podstawie, jakiej charakterystyki wyznacza si¢ szeroko$¢ pasma przenoszonych
czestotliwosci przez przetwornik I-go rzedu?

421. Od czego zalezy szeroko$¢ pasma czestotliwosci przenoszonych przez przetwornik I-
go rzedu?

422. Od czego zalezy warto$¢ btedu dynamicznego?

423. 0Od czego zalezy blad kwantyzacji?

424. Co oznacza akronim GPS?

425. Praktyczna zasada doboru przyrzadu pomiarowego do pomiaru okreslonego wymiaru
o tolerancji T.

426. Granice specyfikacji.

427. Wielkosci pochodne.

428. Definicja etalonu podstawowego.

429. Podaj okreslenie watka podstawowego.

430. Podaj okreslenie otworu podstawowego.

431. Jakim rodzajem pasowania jest pasowanie H8/h7?

432. czym jest ogniwo zamykajace?

433. Jakim rodzajem pomiaru jest pomiar suwmiarkg?

434. Zasada mikrometru opiera si¢ na zastosowaniu:

435. Czym sa sprawdziany stasowane w metrologii?

436. Btledy graniczne.

437. Co okresla si¢ za pomoca odchylenia standardowego?

438. Btad przypadkowy.

MASZYNY I URZADZENIA TRANSPORTOWE

439. Jaka nazwe nosi wykorzystanie tylko jednej zunifikowanej jednostki tadunkowej
W procesie przemieszczania srodkami transportu?

440. Dzwignice.

441. Od czego zalezy wydajnos¢ techniczna $rodka transportu (dZwignicy).

442. Najmniejsza szerokos¢ korytarza komunikacyjnego w magazynach mozna uzyskaé w
rezultacie zastosowania:

443. Jaki maksymalny tadunek [kN] moze by¢ przemieszczany z uzyciem suwnicy o
udzwigu Q=320 [kN] z zastosowaniem elektromagnesu 0 Q,=20 [kN].

444, Czego miarg jest grupa natezenia pracy w dzwignicach?

445.  jaki rozktad ma zastosowanie do analizy pary styku kota walcowego $rodka transportu
I szyny jezdnej o glowce plaskiej?

446. 7 uwagi na jaki parametr dobiera si¢ z katalogow silnik w mechanizmach ruchu
srodkoéw transportu?
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447. Ktory wymieniony $rodek transportu w rezultacie przebudowy mechanizmu jazdy jest
przedmiotem odbioru uprawnionego urzedu dozoru technicznego?
448. Jakie zespoly mechanizmu jazdy suwnicy pomostowej wymagaja sprawdzenia na
grzanie podczas projektowania?
449. Poda¢ warunek transportu grawitacyjnego (o - kat nachylenia powierzchni
transportowej wzgledem poziomu; p - wspotczynnika tarcia ciata):
450. Kiedy wystepuje zmienne co do wartosci przyspieszenie pojazdu w jego ruchu
ustalonym na plaszczyznie poziome;j?
451. W czym wyrazamy wytrzymalo$¢ jednostkowa tasmy?
452. Przy jakich zatozeniach jest stuszny wzor na tarcie ciggien?
453. Kiedy samochdd moze pokona¢ nachylenie drogi ze stata predkoscia ?
454, W jakich jednostkach wyrazamy pracg srodkow transportu?
455. Z jaka mocg pracuje wyciag podnoszac ze statg predkoscia tadunek o masie 1 [Mg] na
wysoko$¢ 10 [m] w czasie 1 [s]?
456. Od czego zalezg sity sprz¢zenia ciernego taSmy z bebnem napgdowym przeno$nika?
457. Kiedy sprzeglo hydrokinetyczne w napedzie przeno$nika podczas pracy nie przekazuje
zadnego momentu obrotowego?
458. Lina stalowa to potaczenie w jednym obiekcie nastgpujacych cech:
459. Parametr Ry, to wyrazona w jednostkach naprezenia klasa wytrzymatosci liny:
460. Rownanie Eulera (T = tepo) pozwala na obliczenie:
461. Liny konstrukcji Seale (S), Warrington (W), Warrington-Seale (WS), Filler (F) to:
462. Zaznacz we wilasciwej kolejnosci kolejnos¢ Dozory Techniczne sprawujace nadzor
nad dang grupa urzadzen transportu linowego:
Koleje linowe i wyciagi narciarskie.
Gornicze wyciagi szybowe, wiertnice naftowe i gazowe.
Dzwigi osobowe, towarowe, urzadzenia dzwigowe 1 dzwignicowe.
463. Lina nos$no-napedowa w kolejach linowych petni funkcje:
464. Moment calkowity rozwijany na wale maszyny wyciggowej to:
465. Wspotczynniki bezpieczenstwa z jakimi dobierane sa liny stalowe to:
466. Z jakich powodow liny stalowe podlegaja procesom zuzycia?

PODSTAWY ROBOTYKI

Zgodnie z definicjg manipulator robota to:

467. Do czego wykorzystuje si¢ proste zadanie kinematyki?

468. Do czego wykorzystuje si¢ odwrotne zadanie kinematyki?

469. Podstawowe uktady robota to:

470.  Z jakich par kinematycznych sktada si¢ konfiguracja antropomorficzna?

471. Czy konfiguracja SCARA sktada si¢ z konfiguracji typu:

472. Ktora z podanych macierzy opisuje obrét uktadu 1wzgledem osi ,,z”” uktadu 0:
473. Ktora z podanych macierzy opisuje obrét uktadu 1wzgledem osi ,,x” uktadu 0:
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474. Podac¢ definicj¢ liczby stopni swobody uktadu:
475. Co maszyna kroczgca, begdaca czeScig robota humanoidalnego wykorzystuje do
chodu?

KOMPUTEROWE WSPOMAGANIE PROJEKTOWANIA

476. Ktory z przedstawionych zestawow danych nie okresla jednoznacznie potozenia
pltaszczyzny w przestrzeni?

477. Ktory z podanych opisow najpetniej charakteryzuje obiekty brytowe typu Solid?

478. Ktore dane sg wystarczajace do jednoznacznego zdefiniowania tuku na ptaszczyznie?

479. Ktore z wymienionych zadan mozna zaliczy¢ do glownych celow projektowania
wspotbieznego?

480. Ktore z podanych systeméw nie wchodzg w zakres CIM (Computer Integration
Manufacturing)?

481. Ktorej z wymienionych warto$ci nie mozna okresli¢ na drodze obliczen i symulacji
kinematycznych mechanizmu?

482. Wybierz najwlasciwsze wyjasnienie pojecia ,,projektowanie wspotbiezne” (Concurrent
Engineering).

483. Ktora z podanych metod digitalizacji obiektow przestrzennych pozwala na tworzenie
modeli parametrycznych?

484. Ktore z podanych cech mozna zaliczy¢ do zalet przestrzennych modeli o reprezentacji

krawedziowej

NAPEDY ELEKTRYCZNE

485. Odpowiednikiem masy m [kg] w ruchu obrotowym jest:

486. Momentowi zamachowemu GD? [Nm?] odpowiada moment bezwladnosci | [kgm?]
rowny:

487. Ile wynosi masowy moment bezwtadno$ci zredukowany na o$ watu I dla ukladu
przedstawionego na rysunku dla danych: I; - masowy moment bezwtadnosci kota
zgbatego czynnego, z; - liczba zebow kota zebatego czynnego, I, - masowy moment
bezwladnosci kota zgbatego biernego, z, - liczba zgbdéw kola zegbatego biernego,
Is - masowy moment bezwtadnosci bebna, D - $rednica bgbna, m - masa podnoszonego
cigzaru, V - predkos¢ podnoszenia ?
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488. Ruch obrotowy wokot ustalonej osi opisuje réwnanie:

489. Energia kinetyczna ruchu obrotowego jest rowna:

490. Rownanie ruchu napgdu (dynamiki ruchu obrotowego).

491. Charakterystyka mechaniczna silnika synchronicznego oznaczona jest numerem:

4n0
\ 1
— 2
3
4
M
0 1 >
492. Charakterystyka mechaniczna silnika indukcyjnego oznaczona jest numerem:
4n0
\ 1
— 2
3
4
M
0 1 >

493.
494. Charakterystyka mechaniczna silnika bocznikowego pradu statego jest numerem:
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\ 1
— 2
3
4
M
0 1 >
495. Charakterystyka mechaniczna silnika szeregowego pradu stalego jest numerem:
An,m
\ 1
— 2
3
4
M
0 1 >

496. Przy wyznaczaniu zastgpczego masowego momentu bezwladnosci korzysta si¢ z:
497. W ukladzie hamulca ciggnowego przedstawionym na rysunku ponizej miedzy sitami
S11 S, zachodzi zalezno$¢:

< >

498. lIle wynosi przetozenie przektadni przedstawionej na rysunku ponizej dla danych:
o - predkos¢ katowa watu czynnego, ;- predko$¢ katowa watu biernego, zo— liczba
zebow kota zgbatego czynnego, z; - liczba zebow kota zgbatego biernego?
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499. Podstawowym zadaniem przektadni jest:

500. Sprawnos¢ jest to:

501. Poprawny wykres przebiegu predkosci i1 przyspieszenia/opdznienia przedstawia
rysunek:

502. Moment hamowania hamulcéw napedu powinien by¢ rowny:

503. Sprawnos¢ ukladu przedstawionego na rysunku wynosi:

2

LI N3 1 N4

silnik elektryczny / \element roboczy
przekiadnia zebata

sprzeglo - hamulec
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