Pytania do sprawdzianu testowego
na studia II stopnia
dla kierunku studiow Automatyka i Robotyka

Ponizej podano tylko tres¢ pytan. W czasie sprawdzianu kandydaci otrzymaja
zestawy pytan wybrane z tego wykazu, przy czym kazde pytanie bedzie zawierato
4 odpowiedzi, w tym 1 poprawng. Zadaniem kandydata bedzie zaznaczenie
poprawnej odpowiedzi.
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Pytania z grupy tresci podstawowych
Fizyka
W ruchu jednostajnym po okregu punktu materialnego wektor przyspieszenia

jest:

W trakcie rzutu uko$snego w polu grawitacyjnym Ziemi, blisko jej powierzchni
cialo porusza sig¢:

Do sit bezwtadnosci zaliczamy na przyktad:

Na wysokosci 4 nad powierzchnig Ziemi krazy satelita. Ruch satelity odbywa
sig:

Prace definiujemy jako catke:

Praca sity zachowawczej po krzywej zamknigtej jest:

Podstawowe oddziatywania fizyczne obserwowane w przyrodzie to:
Wymieniona ponizej zasada zachowania speiniona jest pod warunkiem:
Podczas zderzenia doskonale spr¢zystego (niesprezystego):

Okres drgan wahadta matematycznego (sprezyny) jest:

W zjawisku drgan harmonicznych tlumionych (w przypadku stabego
tlumienia) amplituda kolejnych wychylen jest nastepujaca funkcjg czasu:

Drgania harmoniczne wymuszone zachodzg z czestotliwoscia:

Natezenie pola grawitacyjnego wytworzonego przez uktad mas wyznacza si¢
korzystajac z:

Efekty zyroskopowe sg konsekwencja:
Miarg bezwtadnos$ci w ruchu obrotowym jest:
W wyniku interferencji fal mechanicznych:

Gdy mija nas zrodlo dzwigku o czestotliwosci fj to styszymy:



18.
19.
20.

21.
22.
23.
24.
25.

26.

27.
28.

29.

30.
31.

32.

33.
34.

35.

36.

37.

Zerowa zasada termodynamiki mowi, ze:
W przemianie adiabatycznej ze wzrostem objetosci gazu, jego temperatura:

Dla podanej ponizej przemiany, pierwsza zasada termodynamiki przyjmuje
postac:

Energia wewngtrzna gazu doskonatego zalezy od:

Silnik termodynamiczny moze zamieni¢ ciepto na prace, jesli:

Dla matych przekazoéw ciepta przyrost entropii mozna obliczy¢ jako:
Wykresem podanej przemiany gazu doskonatego we wspotrzednych (p, V) jest:
Sprawnos¢ dowolnego silnika pracujgcego migdzy zbiornikiem ciepta o
temperaturze 77 i chlodnicg o temperaturze 7> jest:

Majac do dyspozycji site dziatajaca F na tadunek probny oraz wielko$¢ tego
tadunku ¢, wyznaczy¢ mozna:

Warto$¢ nat¢zenia pola £ wytworzonego przez trzy tadunki obliczamy:

Napigcie pomiedzy oktadkami prozniowego kondensatora plaskiego,
oddalonymi od siebie o odlegtos$¢ L, wynosi U. Natezenie jednorodnego pola
elektrycznego wewnatrz tego kondensatora:

Przewodnik w ksztalcie kuli o promieniu R, na ktorym znajduje si¢ stacjonarny
tadunek Q. Stuszne jest nastepujace stwierdzenie dotyczace rozkladu tego
tadunku:

Polaryzacja dielektryka polega na:

Przewodnik o masie m natadowano tadunkiem Q, w rezultacie czego jego
potencjal zwiekszyt si¢ o wartos¢ AV. Pojemnos$¢ elektryczng tego
przewodnika definiuje si¢ jako:

Opor przewodnika o dlugosci L, o powierzchni przekroju S'1 oporze whasciwym
o, spetnia prawo Ohma. Jak zalezy opor od podanych powyzej wielkosci:

Pierwsze 1 drugie prawo Kirchhoffa wynikaja odpowiednio z:

Do pola magnetycznego wpada natadowana czastka o tadunku g réwnolegle do
wektora indukcji B . Predko$¢ czastki wynosi V. Czastka porusza sie:

W dwoch dhugich réwnoleglych przewodnikach znajdujacych si¢ w odlegtosci
L pltyng w tym samym kierunku prady o natezeniach /; 1 I,. Sity dziatajace na
te przewodniki:

Zamkniety obwod z przewodnika umieszczony zostat w polu magnetycznym o

wektorze indukcji B. W obwodzie tym zostat wygenerowany prad indukcyjny,
ktory powstat w wyniku:

W oparciu o zjawisko indukcji elektromagnetycznej dzialaja:
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Natezenie pola elektrycznego E, wytworzonego przez nieruchome tadunki,
opisane jest nast¢pujgcym rownaniem:

W prawie Ampera, uogdlnionym przez Maxwella, zawarta jest informacja, ze:
Prawo Gaussa zastosowane dla pola magnetycznego mowi nam, ze:
Ferromagnetyzm (paramagnetyzm lub diamagnetyzm) to:

Do fal elektromagnetycznych o podanych zakresach dlugosci zaliczamy:
Catkowite wewnetrzne odbicie wystepuje, gdy:

Przedmiot znajduje si¢ w odleglosci x od soczewki skupiajacej (rozpraszajacej)
o ogniskowej /. Obraz tego przedmiotu ma nastgpujace wlasnosci:

Rozszczepienie §wiatla bialego mozna uzyskac¢ przepuszczajac je przez:
Swiatto mozna spolaryzowa¢ na przyktad w nastepujacy sposob:

Swiatlo spojne pada na dwie waskie szczeliny odlegte od siebie o d. Po
przejsciu przez te szczeliny:

Dowodem na to, ze Swiatlo jest falg, sg zjawiska:

Temperatura ciata doskonale czarnego wzrosta 2-krotnie. Spowodowalo to, ze
jego catkowita zdolno$¢ emisyjna:

W zjawisku fotoelektrycznym:

Nastepujace zjawiska fizyczne Swiadcza o korpuskularnej (fotonowej) naturze
fal elektromagnetycznych:

Wedlug modelu Bohra dla atomu wodoru:

Widmo atomowe wodoru sktada sie:

Promieniowanie rentgenowskie powstaje wskutek:

Dowodem na falowg nature czastek jest doSwiadczenie:
Korpuskularno- falowa natura $wiatta mowi, ze:

Koncepcja fal materii pozwala wytlumaczy¢ takie zjawiska, jak:

Sposob zapelniania powlok 1 orbitali w atomie wieloelektrodowym jest
konsekwencja:

Sity jadrowe:
Promieniowania a, £ 1 y polegaja odpowiednio na:

Energi¢ uzyskang w reakcjach rozszczepienia 1 syntezy jadrowej mozna
wyznaczyc:

Datowanie materiatéw pochodzenia biologicznego oparte jest na:
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Mechanika

Twierdzenie o 3 sitach.

Moment sity wzgledem bieguna; definicja ,obliczanie.
Warunki rownowagi ptaskiego dowolnego uktadu sit.
Warunki rownowagi przestrzennego dowolnego uktadu sit.
Redukcja dowolnego uktadu sil, rownowaznos¢ uktadow sit.
Srodek przestrzennego uktadu sit réwnolegtych ,srodek ciezkosci.
Tarcie suche- warto$¢ sity tarcia w zagadnieniach statyki.
Tarcie w tozyskach 1 ciggnach.

Tarcie toczne.

Sposoby opisu ruchu punktu.

Predkos¢ 1 przyspieszenie przy roznych opisach ruchu punktu.
Predkos$¢ 1 przyspieszenie w ruchu po okregu.

Sktadanie drgah harmonicznych.

Predkos¢ 1 przyspieszenie w ruchu ztozonym.

Wyznaczanie predkosci 1 przyspieszenia w ruchu ptaskim.
Predkos¢ 1 przyspieszenie punktu ciata w ruchu kulistym.
Metoda Eulera opisu ruchu kulistego ciat.

Prawa dynamiki Newtona, uktad inercjalny.

Prawo powszechnego cigzenia dla cial o symetrii kulistej, przyspieszenie
ziemskie.

Drgania swobodne 1 wymuszone uktadéw liniowych.

Zasada d’ Alemberta.

Roéwnania dynamiczne p-ktu mat. w ruchu wzglednym.

Dowody ruchu obrotowego Ziemi.

Zasada ruchu §rodka masy uktadu punktow materialnych.

Ped uktadu p-ktéw mat. ,ped a srodek masy, zasada zachowania pedu.
Poped sity, zasada pedu, zasada pedu 1 popedu.

Ruch ciat o zmiennej masie, rownanie Mieszczerskiego.

Momenty bezwtadnosci bryl, tw.Steinera.

Glowne momenty bezwtadnosci cial, elipsoida bezwtadnosci.

Kret ukt. p-ktow mat., kret a srodek masy, zasada zachowania kretu.



31. Moment sit zewngtrznych a kret ukt. p-ktow mat.
32. Praca sily i pary sil przytozonych do ciata sztywnego w ruchu dowolnym.
33. Moc sity i pary sit przytozonych do ciata sztywnego, sprawnos¢.

34. Energia kinetyczna p-ktu mat.,uktadu p-ktéw i bryl w ruchu postep., ptaskim i
dowolnym.

35. Potencjalne pole sit- praca sit pola potencjalnego.
36. Zasada zachowania energii w polu potencjalnym.
37. Roéwnania dynamiczne ruchu plaskiego bryty.
38. Roéwnania dynamiczne ruchu ogolnego bryty.

39. Reakcje dynamiczne od ruchu obrotowego cial sztywnych; warunki ich
wystepowania.

40. Przyblizona teoria zyroskopu.
41. Roéwnania Lagrange’a Il rodz. dla sit potencjalnych 1 niepotencjalnych .
42. Zasada prac przygotowanych.

43. Zderzenie centralne proste bryt .

Teoria mechanizmow i maszyn

1. Ile stopni swobody posiada czton mechanizmu w parze kinematycznej
klasy 1:

2. Okresli¢ klase pary kinematycznej typu przegub kulisty:

3. Krotnos$¢ pary kinematycznej okresla si¢ ze wzoru: (oznaczenia: k=krotnos¢, n-
liczba cztonow w jednym wezle),

4. Ktéry z wymienionych mechanizmow ma strukture tancucha kinematycznego
otwartego:

5. Wskaza¢ poprawny wzor okreslajacy ruchliwos¢ ,,w” mechanizmu ptaskiego

6. Wskaza¢ poprawny wzor okreslajacy ruchliwo$¢ ,,w” mechanizmu
przestrzennego:

7. Liczbg wigzow biernych mechanizmu obliczamy ze wzoru:

8. Czy tancuch kinematyczny o ruchliwos$ci teoretycznej ujemnej, (np. w =-2)
posiadajacy tzw. wigzy bierne moze si¢ porusza¢ (moze by¢ mechanizmem):



9. Jak ruchliwo$¢ lokalna wplywa na parametry kinematyczne cztonu wyjsciowego
(biernego) mechanizmu:

10. Ile napgdéw (silnikéw) musi posiada¢ mechanizm o ruchliwosci w =3 aby
wykonywat $cisle okreslony ruch:

11. Jaki podstawowy warunek musi spetnia¢ poprawny zastepczy schemat
kinematyczny mechanizmu:

12. Na bazie grupy strukturalnej klasy 2 mozemy utworzy¢ mechanizmy
o ruchliwosci:

13. Okresli¢ klase grupy strukturalnej posiadajacej ztozonej z czterech cztonow 1
sze$ciu par kinematycznych:

14. Dotaczenie grupy strukturalnej do fancucha kinematycznego mechanizmu
wplywa na jego ruchliwo$¢ w ten sposob, ze:

15. Ktory z mechanizméw umozliwia ruch obrotowy przystankowy:
16. Wskaza¢ ktora z metod analizy kinematycznej jest metodg przyblizona:
17. Jakie sg kolejne kroki analizy kinematycznej mechanizmu metodg analityczng:

18. Ktore stwierdzenie wyraza roznicg pomig¢dzy przektadniami obiegowymi
1 zwyklymi:

19. W jakim przypadku przyjmuje si¢, ze przetozenie kierunkowe przektadni jest
dodatnie a w jakim ujemne:

20. Ktoéry z podanych wzorow jest wzorem Willisa na przetozenie kierunkowe
pomiedzy kotem a i kotem b, dla przektadni obiegowej z unieruchomionym
jarzmem:

21. Ktore zdanie wyraza poprawnie roznice pomigdzy przektadnig falowg a typowa
przektadnig obiegowa:

22. Ile dyferencjatow musi posiada¢ samochdd z napedem na cztery kota:

23. Ktory z wymienionych mechanizméw wystepuje w uktadzie kierowniczym
samochodu:

24. Ktére z podanych wzordw wyrazajg poprawnie uogolnione sity bezwtadnosci
przytlozone do cztonéw mechanizmu:

25. Ktorg z sit przytozonych do cztonéw mechanizmu nazwiemy czynng:



26. Ktoéry ze wzoréw wyraza warunek statycznej wyznaczalno$ci mechanizmow
ptaskich:

27. Jaki jest kierunek wektora sity reakcji dla cztonéw uwolnionych od wigzow w
parze kinematycznej klasy 4, na przyktadzie popychacza uwolnionego od krzywki
w mechanizmie krzywkowym z pominigciem tarcia:

28. Jaki jest kierunek 1 zwrot sity bezwladno$ci przylozonej do satelity przektadni
obiegowej w przypadku statej predkosci katowej jarzma:

29. Jaka sile nazywamy uogolniong sita rdwnowazaca (sitg rownowazaca lub
momentem rownowazgcym). Sita ta jest przylozona do czlonu nape¢dzajacego:

30. Do analizy jakich uktadow sit przytozonych do cztonéw mechanizmow jest
przydatna metoda Culmana:

31. Jaki jest cel analizy kinetostatycznej mechanizméw:

32. Ktory z wymienionych mechanizméw wykorzystuje dla poprawnego dziatania
tzw. wspolng strefe tarcia (WST):

33. Jaki jest cel zastosowania ABS (Anti-Lock Braking System) w pojazdach
samochodowych:

34. Co to jest ssmohamowno$¢ mechanizmu:
35. Ktory ze wzordéw na sprawnos¢ mechanizmu jest poprawny:
36. Ktore zdanie wyraza warunek dynamicznego wyréwnowazenia wirnika:

37. lle mas korekcyjnych jest niezbednych do dynamicznego wyrownowazenia
wirnika sztywnego:

38. Mechanizm dzwigniowy ptaski bedzie wyrownowazony statycznie w
nastepujacym przypadku:

39. Ile mas korekcyjnych nalezy zastosowa¢ w celu catkowitego statycznego
wyréwnowazenia mechanizmu korbowo- suwakowego:

40. Jaki rodzaj wyréwnowazania stosowany jest w przypadku kot
samochodowych:

Wytrzymalo$¢ materialow

1. Zasada zesztywnienia dotyczy:

2. Lini¢ odksztalconej osi belki zginanej w ptaszczyznie x,y opisuje rOwnanie:
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Ptaski stan napre¢zenia okreslony jest przez nastepujgce sktadowe:

Energia sprezysta odksztatcenia postaciowego jest iloczynem sktadowych:
Wytezenie materiatu to funkcja:

Gloéwne osie bezwtadnosci to osie wzgledem ktorych:

Wskaznik wytrzymato$ci przekroju pierscieniowego na skrecanie jest rowny:

Z ktorej hipotezy nalezy korzysta¢ przy obliczaniu napre¢zen zastgpczych dla
przypadku rozciggania ze zginaniem:

W przypadku zlozonego stanu napre¢zenia, warunek wytrzymatosciowy
(bezpieczenstwa) ograniczony w stosunku do:

Ktora z konstrukcji kolo Mohra opisuje czyste $cinanie w ptaskim stanie
naprezenia

Ktory z wykresbw momentow zginajacych jest prawdziwy dla belki
wspornikowej obcigzonej jak na rysunku

5‘ M

.

Jaka warto$¢ przyjmuje wspotczynnik dtugosci wyboczeniowej dla preta jak na

rysunku.
L
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Naprezenie zredukowane dla ptaskiego stanu naprezenia (w ukladzie
kierunkéw gtownych) wg hipotezy HMH wynosi:

Ile wynosi maksymalne naprezenie normalne w precie zamocowanym 1
obcigzonym jak na rysunku

] p v
q | Z

Ile wynosza naprezenia w punkcie A elementu obcigzonego jak na rysunku.
Przekro6j poprzeczny elementu jest kotem o $rednicy a
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Wytrzymato$¢ materialéw jest dziedzing wiedzy inzynierskiej ktora stuzy:

W celu wytrzymatosciowej oceny konstrukcji konieczne jest sprawdzenie
warunku:

Krzywe Wohlera sg sporzadzone dla prébek materiatu poddanych:

Glowne centralne osie bezwladnosci przekroju sg to osie przechodzace przez:

Zgodnie z twierdzeniem Schwedlera—Zurawskiego pochodna dﬂ;{—(z) jest
z

roOwna:
Wg hipotezy wytezeniowej M.T. Hubera miarg wytezenia materiatu jest:

Zagadnienie wyznaczenia sily krytycznej dla $ciskanego preta prostego zostato
rozwigzane przez L. Eulera przy nastepujacych zatozeniach:

Wskaznik zginania przekroju jest okreslany jako stosunek:

W analizie naprezen przy skrecaniu hipoteze plaskich przekrojow stosuje sie:

Techniki informatyczne i informatyka

Typem pola struktury w jezyku C nie moze by¢:
Literal 0x1415f ma w jezyku C typ:

Napisano w jezyku C funkcj¢ o nast¢pujacym kodzie:
int f() {

inti, sum;
for(i=1,sum=0;i<5;i*=2) sum++;
return sum;

b

Rezultat zwrdcony przez te funkcje jest rowny:

Ktore z ponizszych polecen jezyka C ma btgdng sktadnie:
Ktore z polecen jezyka C wypisze liczbe 3.14

Do czego stuzy polecenie jezyka C continue:
Wykonano ponizszy kod napisany w jezyku C:

int var = 12; int *wsk = &var; printf("%p¥n", wsk);
Zostanie wypisana:

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");
b

Rezultatem jest wyprowadzenie znakow:
9. Ktora z ponizszych linii zawiera blad sktadniowy
10. Przecigzenie funkcji w C++ oznacza:
11. Destruktor klasy w jezyku C++:
12. Klasa potomna nie dziedziczy z klasy bazowe;:
13. Ktoéra z ponizszych klas jest klasg abstrakcyjna:
14. Ktore ze zdan jest falszywe:
15. Funkcja zaprzyjazniona z klasa:

16. Ktoéra z linii generuje wyjatek:

Pytania z grupy tresci kierunkowych
Podstawy automatyki

1. Jaki jest zwigzek migdzy transmitancjg operatorowa i odpowiedzig impulsowa
tego samego obiektu?

2. Wyznaczy¢ bieguny i zera transmitancji operatorowej regulatora PID w
zaleznosci od jego parametrow: czasu zdwojenia, czasu wyprzedzenia i
wspotczynnika wzmocnienia.

3. Jak mozna okresli¢ stabilno$¢ obiektu znajac bieguny jego transmitancji
operatorowe;j?

4. Jakimi liczbami sg bieguny transmitancji operatorowej obiektu oscylacyjnego
drugiego rzedu?

5. Czy charakterystyki czasowe (impulsowa i1 skokowa) obiektu inercyjnego
pierwszego rzedu sg rosngcymi czy malejagcymi funkcjami czasu?
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Jakie wlasciwos$ci ma obiekt statyczny a jakie obiekt astatyczny?

W jaki sposob mozna wyznaczy¢ ilo$¢ biegunow uktadu zamknietego
lezacych w prawej potptaszczyznie ptaszczyzny Gaussa postugujac si¢
kryterium stabilno$ci Nyquista 1 znajgc transmitancj¢ operatorowa uktadu
otwartego?

Jakie wlasciwos$ci ma funkcja opisujgca transmitancje czestotliwosciowa
obiektu?

Jak zdefiniowano macierz transmitancji operatorowej dla obiektow o wielu
wejsciach 1 wielu wyjsciach (MIMO)?

Jak mozna wyznaczy¢ ilo$¢ biegundéw transmitancji operatorowej uktadu
zamknigtego znajac 1lo$¢ biegunow 1 zer transmitancji operatorowej uktadu
otwartego?

Czy kazdy obiekt stabilny jest rtOwnoczesnie obiektem statycznym oraz czy
obiekt astatyczny musi by¢ obiektem niestabilnym?

Ktory parametr obiektu oscylacyjnego drugiego rzgdu odpowiada za istnienie
maksimum funkcji opisujacej charakterystyke amplitudowo-
czestotliwosciowa tego obiektu?

Jaki jest wplyw zerowych biegundéw transmitancji operatorowej uktadu
otwartego na btad statyczny zamknigtego uktadu regulacji?

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

Jak mozna wyznaczy¢ transmitancj¢ operatorowg obiektu majgc dane
macierzowe rownanie stanu oraz rGwnanie wyjscia?

Jak zmieniajg si¢ bieguny zamknigtego uktadu regulacji, w ktoérym
zastosowano regulator proporcjonalny, przy wzros$cie wspotczynnika
wzmocnienia regulatora od zera do nieskonczonos$ci?

Jak wptywa wzrost wspdtczynnika wzmocnienia regulatora proporcjonalnego
na stabilno$¢ zamknigtego uktadu regulacji w przypadku, gdy wszystkie
bieguny transmitancji uktadu otwartego naleza do lewej polptaszczyzny
ptaszczyzny Gaussa, a jak w przypadku, gdy istniejg bieguny transmitancji
uktadu otwartego nalezace do prawej polptaszczyzny?



18. Czy dynamika obiektow statycznych 1 astatycznych umieszczonych w
uktadzie regulacji z jednostkowym ujemnym sprzezeniem zwrotnym i
zastosowanym regulatorem proporcjonalnym bedzie podstawa, w obu
przypadkach, do takich samych btedéw ustalonych regulacji?

19. Jak wyznaczamy analityczny opis trajektorii stanu?

20. W jaki sposob mozna wykorzysta¢ graf przeplywu sygnatu do wyznaczania
transmitancji operatorowej ?

21. Jaka jest rola splotu funkcji 1 jego transformaty Laplace’a w opisie dynamiki
uktadéw automatyki?

22. Jakie sg zasady przeksztalcania schematow blokowych?

Robotyka

Zgodnie z definicjg manipulator robota to:

Do czego wykorzystuje si¢ proste zadanie kinematyki?

Do czego wykorzystuje si¢ odwrotne zadanie kinematyki?

Podstawowe uktady robota to:

Z jakich par kinematycznych sktada si¢ konfiguracja antropomorficzna?

Czy konfiguracja SCARA sklada si¢ z konfiguracji typu:

Ktora z podanych macierzy opisuje obrét uktadu 1wzgledem osi ,,z”” uktadu 0:

Ktora z podanych macierzy opisuje obrét uktadu 1wzgledem osi ,,x” uktadu 0:

W o N kv D=

Poda¢ definicje liczby stopni swobody uktadu:
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<

Co maszyna kroczgca, bedaca czescig robota humanoidalnego wykorzystuje do
chodu:

Elementy automatyki przemyslowej

Jak dziata i co zawiera struktura pelnego sumatora?
Opisz licznik asynchroniczny modulo 12 zliczajacy do przodu?
Jakie oznaczenie ma wejscie przerzutnika aktywowane zboczem opadajacym?

Czego dotyczy minimalizacja funkcji boolowskich metodg tablic Karnaugh’a?

A e

Czego nie dotyczy minimalizacja funkcji boolowskich?



Czym jest uniwibrator?

Jakie powinny by¢ styki zalaczajace dziatanie (START) lub wylaczajace
dziatanie (STOP) — normalnie zamknigte, normalnie otwarte?

8. Jaki czas mozemy odmierzy¢ za pomocag tylko jednego podstawowego
przekaznika czasowego (TIMER) w sterowniku PLC?

9. Co wptywa gtownie na btad czasu opoznienia pomiedzy zmiang stanu wejscia
1 wyjscia, realizowanego za pomocg przekaznika czasowego (Timera)?

10. Co mozna odmierzy¢ lub zliczy¢ za pomocg licznika podstawowego
(Counter’a) sterownika PLC?

11. Jakim algorytmem sterowania nie zrealizujemy sterowania silnikiem
krokowym?

12. Jakim uktadem jest uktad kombinacyjny?
13. Od czego zalezy pojemnos¢ licznika asynchronicznego?
14. Co nazywamy transkoderem?

15. Na wejscia sumatora 1-bitowego podawane s3 nastgpujace sygnaty:
A=1,B=0, C,=0. Jakie sygnaty beda na wyjsSciach?

Sterowanie ciagle
1. W jaki sposob okreslamy klasg¢ (astatyzm) uktadu regulacji?

2. Z jakiej transmitancji tworzymy rownanie charakterystyczne ukladu
zamknigtego?

3. Jaki wykres nazywamy liniami pierwiastkowymi?
4. Jakie dwa najwazniejsze warunki stuzg wykreslania linii pierwiastkowych?

5. Jakie potozenie na plaszczyznie zmiennej zespolonej zajmuja dominujace
pierwiastki rownania charakterystycznego?

6. Obiekt inercyjny 4 rzedu ma nastgpujace state czasowe: 10 [s], 5 [s],
2 [s], 0.5 [s]. Ktora z tych statych jest nie dominujgca?

7. Obiekt inercyjny 4 rzedu ma nastegpujgce state czasowe: 10 [s], 5 [s],
2 [s], 0.5 [s]. Ktora z tych statych jest dominujaca w pierwszej kolejnosci?

8. Obiekt inercyjny 4 rzedu ma nastgpujace stale czasowe: 10 [s], 5 [s],
2 [s], 0.5 [s]. Ktora z tych statych jest dominujaca w drugiej kolejnosci?
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12.
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14.

15.

16.
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24.
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Jaki parametr (wspotczynnik) regulatora mozna znalezé za pomocg linii
pierwiastkowych?

Korzystajac z linii pierwiastkowych mozna skomplikowang transmitancje
uktadu zamknigtego przyblizy¢ transmitancjg uproszczong. Jaka to jest
transmitancja?

Jakie sg przeregulowania (duze, mate, brak) i czasy regulacji (duze, male) w
skokowych charakterystykach czasowych uktadéw regulacji, majacych
wlasciwy zapas stabilnosci?

W  jaki sposéb wyrazamy zapas stabilno$ci korzystajac z linii
pierwiastkowych?

Jakie wartosci liczby tlumienia dominujacych pierwiastkow roéwnania
charakterystycznego stosuje si¢ podczas syntezy parametrycznej regulatoréw?

W jaki sposdb wyrazamy zapas stabilnosci korzystajac z charakterystyki
amplitudowo-fazowej uktadu otwartego?

Jakie warto$ci zapasu wzmocnienia 1 zapasu fazy stosuje si¢ podczas syntezy
parametrycznej regulatorow?

Dla jakiej czestotliwosci okresla si¢ zapas modutu.

Dla jakiej czestotliwosci okresla si¢ zapas fazy.

Jakie wartosci przyjmuje zapas fazy w uktadach stabilnych.
Jakie wartosci przyjmuje zapas modutu w uktadach stabilnych.

Korzystajac z zapasu wzmocnienia i fazy mozna skomplikowang transmitancje
uktadu zamknigtego przyblizy¢ transmitancja uproszczong. Jaka to jest
transmitancja?

Z jakich charakterystyk korzystamy wyznaczajac zapas stabilno$ci wyrazony
za pomocg amplitudy rezonansowej uktadu zamknietego?

Jakie warto$ci amplitudy rezonansowej stosuje si¢ podczas syntezy
parametrycznej regulatorow?

Korzystajac z amplitudy rezonansowej mozna skomplikowang transmitancje
uktadu zamknigtego przyblizy¢ transmitancjg uproszczong. Jaka to jest
transmitancja?

Jak mozna bezposrednio oceni¢ wlasciwos¢ statyczng uktadu regulacji?

Wiasnosci uktadow statycznych.
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Ktéry uktad jest astatyczny klasy 1?

Jakie wskazniki bezposrednie stuzag do oceny wiasciwosci dynamicznych
uktadu regulacji?

Jakie bezposrednie wskazniki jakosci uktadu regulacji sg zawarte w
odpowiedzi uktadu na skokowy sygnat sterujacy?

Jak zmieni si¢ czas regulacji, jezeli dla tego samego uktadu regulacji i tego
samego wymuszenia przyjmiemy wigksze odchylenie regulacji.

Jakie parametry (wspotczynniki) zawiera transmitancja operatorowa idealnego
regulatora PI?

Jakie parametry (wspotczynniki) zawiera transmitancja operatorowa idealnego
regulatora PD?

Jakie parametry (wspotczynniki) zawiera transmitancja operatorowa idealnego
regulatora PID?

Jaki regulator skraca czas regulacji?
Jakie regulatory likwiduja lub zmniejszajg uchyb statyczny?

Jaki regulator wprowadza si¢ do uktadu, aby dobra¢ nastawy regulatora PID
oscylacyjng metodg Zieglera-Nicholsa?

Projektant podjat decyzje zastosowania w uktadzie regulacji regulatora

PI idealnego. Korzystajac z metody dominujacych statych czasowych

wyznacz parametr czasowy tego regulatora, jezeli funkcja przejscia

obiektu (w uktadzie regulacji z jednostkowym sprzezeniem zwrotnym)
5,6

(s+1)55+1)6s+2)

wynosi: G(s)=

Jakie zastosowanie ma kryterium stabilnos$ci aperiodycznej?

Jakie zalezno$ci tworza zapis matematyczny kryterium stabilnosci
aperiodycznej?

Jakie przeregulowanie (duze, mate, zerowe) i czas regulacji (duzy, maly) w
charakterystyce skokowej ukladu regulacji otrzymujemy =z kryterium
stabilno$ci aperiodycznej?

Jakie jest zastosowanie catkowych wskaznikoéw jakos$ci regulacji?

W jaki sposob czton z opdznieniem skupionym przetwarza sygnal wejsciowy?



42. Przyktady proceséw, w ktérych wystepuje opdznienie skupione.

43. Jak wzrost czasu opdznienia wptywa na przeregulowanie odpowiedzi czasowe;j
uktadu z op6znieniem na skokowy sygnat wymuszajacy?

44, Za pomocy jakiego kryterium badamy stabilno$¢ uktadéw regulacji z
opoznieniem?

45. Jaki czas nazywamy krytycznym czasem opoOznienia?

46. Jakie warunki matematyczne stosuje si¢ do wyznaczenia krytycznego czasu
opdznienia?

47. Jakie kryterium jest, miedzy innymi, stosowane do syntezy parametrycznej
regulatoréw w uktadach z op6znieniem?

48. W jakiej sytuacji w uktadach z op6znieniem stosuje si¢ regulator Smitha?
49. Ktory z podanych regulatorow jest modyfikacjg regulatora Smitha?
50. Kiedy ukfad regulacji nazywamy nieliniowym?

51. Czy mozna wprowadzi¢ zmiany do schematu blokowego zawierajacego dwa
cztony nieliniowe polaczone szeregowo?

52. Do jakiej grupy cztonow, pod wzgledem liniowosci opisu, nalezy czton majacy
charakterystyke idealnego przekaznika?

53. Wiasnosci punktow osobliwych.

54. Wiasnosci trajektorii fazowych.

Przemystowe systemy sterowania

1. Co to jest system dynamiczny?

2. Coto jest system statyczny?

3. Od czego zalezy dynamika w obiekcie opisanym roéwnaniem mi + B*x +kx=y ?

4. Od czego =zalezy stacjonarno§¢ w obiekcie opisanym roéwnaniem
mx+ Bx+kx=y7?

5. Od czego zalezg zmienne x, y w rOwnaniu mi + B’x+k’x=y ?

6. Jaki obiekt opisuje rownanie mi’ +B’x+k’x=y ?

7. lle tagow jest potrzebnych, aby korzysta¢ z podanego rownania:
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Kiedy opis obiektu jest ciggty?

Jaki obiekt jest opisany rownaniem réznicowym m, =0,lx, +x,_, +2Tx,_, —m._,?
Jaki obiekt mozemy opisa¢ za pomocg transmitancji s lub z ?

Kiedy system jest obserwowalny?

Kiedy system jest sterowalny?

Jaka jest roznica pomiedzy algorytmem predkosciowym a przyrostowym?
Jakie sg gtbwna cecha modelu ARMA?

Jakie sg gtbwne cechy sieci przemystowych?

Co jest widoczne w jezyku maszynowym?

Co stosujemy w jezyku symbolicznym nizszego poziomu?

Jak jest cecha oprogramowania po uruchomieniu?

Jaka jest transmitancja po faktoryzacji?

Dla jakiego obiektu stosujemy sterowanie adaptacyjne?

Czym si¢ cechuje sterownik kompaktowy?

Jak zlikwidowac zjawisko stroboskopowe?

Czym si¢ powinien cechowaé program do sterownika o najkrotszym czasie
cyklu?

Jaki bedzie lub co musi mie¢ najprostszy generator impulsoOw na jednym
zegarze?

Jak w licznikach eliminuje si¢ ,,drgania” stykow aby nie zliczaty tych drgan?
Ktére bity stowa W200 zostang ustawione po wcisnigciu przycisku START?
Jaka jest cecha sygnatu deterministycznego?

Co jest potrzebne do oceny uktadu regulacji?

Jakie sg obszary zastosowania superkomputerow?

Kiedy stosujemy sterowanie zaawansowane?

Jakimi obiektami mozemy sterowac przy uzyciu jednego wyjscia cyfrowego
(dwustanowego) ze sterownika?

Jaki btad kwantyzacji ma przetwornik 10 bitowy (2!°=1024)

Co to jest system odporny?

Co to jest system adaptacyjny?

W jaki sposob implementowaé transmitancj¢ dyskretng w sterowniku
PLC?



34. Stacjonarno$¢ w obiekcie opisanym rownaniem 2i+0.7x> +(0.017)x = y zalezy

od:
35. Liniowos$¢ obiektu umozliwia:

36. Sie¢ przemystowa powinna cechowac si¢:

37. W przypadku szeregowego potaczenie regulatorow jest wymagane, aby:
38. Glowna wadg wyj$¢ przekaznikowych w sterownikach jest:

39. Jaki parametr ma wptyw na dtugos$¢ czasu cyklu pracy sterownika?

40. Dwucyfrowa klasa zabezpieczenia obudowy IP oznacza:

Technika mikroprocesorowa

1. ,,Watchdog” (pies-str6z) to uktad, ktory czesto wystepuje w systemach
mikroprocesorowych. Jaka funkcje spetnia ten uktad?

2. Do czego sluzy ,monitor zasilania” (ang. voltage monitor) w systemach
mikroprocesorowych?

3. Co minimalnie nalezy zrobi¢, aby mikroprocesor podjal swa normalng prace
czyli zaczat wykonywac cykl: pobranie rozkazu - wykonanie rozkazu?

4. Cotojest GAL?

Kiedy mamy do czynienia =z architekturg harwardzka uktadu
mikroprocesorowego?

Co to jest DSP?

W jakim celu stosowane jest wyjscie OC (Open Colector) w uktadach
cyfrowych?

Do czego stuzy rejestr specjalny SP (SPL+SPH)?
9. Do czego stuzy plik (ang. hexfile) z rozszerzeniem hex (*.hex)?

10. Tle [mV] wynosi jeden kwant dla 12 bitowego przetwornika A/C o zakresie
napie¢ wejsciowych od -10 [V] do +10 [V]?

11. Ktory z ponizszych elementdéw jest uzywany do generowania sygnatu PWM w
mikroprocesorach?

12. Czym jest preskaler w mikroprocesorze?
13. Czym jest ADC w uktadzie mikroprocesorowym?

14. Cym jest wspotczynnik wypehienia sygnatu PWM?
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10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.
17.

18.

19.
20.

Automatyzacja procesow produkcyjnych

Wyjasnij, czym jest system produkcyjny?

Wyjasnij, czym jest proces przetwarzania?

Wyjasnij, czym jest proces technologiczny?

Wyjasnij, czym ro6zni si¢ mechanizacja, automatyzacja i robotyzacja produkcji?
Wyjasnij, czym jest proces montazu?

Wyjasnij funkcje operacji, realizowanych w procesie wytwarzania?

Opisz  mozliwy do uzyskania poziom automatyzacji  operacji
technologicznych?

Wyjasnij, jaka funkcje realizuja systemy: CAD, CAM, CIM, MES, ERP?
Jakie narzgdzia wykorzystywane sag w automatyzacji przygotowania produkcji?
Opisz filary systemu TPM oraz ich funkcje w automatyzacji produkc;ji?
Wyjasénij funkcje elastycznych systemoéw produkcyjnych?

Wyjasnij, jak wyznaczany jest wskaznik dostepnos$ci maszyn?

Wyjasnij jak wyznaczany jest wskaznik wydajno$ci maszyn?

Wyjasnij jak wyznaczany jest wskaznik OEE 1 KOSU?

Wymien podsystemy pracujace na liniach zautomatyzowanych?

Wymien podsystemy pracujace na liniach zrobotyzowanych?

Wymien typy 1 funkcje zautomatyzowanych systeméw kontroli produktu 1
procesu wykorzystywane w zaktadach produkcyjnych?

Wyjasnij réznice pomiedzy SPC i systemem pracujagcym w trybie '"zero
brakow".

Wymien gléwne przeszkody wprowadzania automatyzacji i robotyzacji?

Wyjasnij zagrozenia wynikajace z wprowadzenia automatyzacji i robotyzacji.



Napedy elektryczne
1. Odpowiednikiem masy m[kg] w ruchu obrotowym jest:

2. Momentowi zamachowemu G- D*|Nm* |odpowiada moment bezwtadnosci
I [kgmz] robwnemu:

3. Masowy moment bezwtadnosci zredukowany na o$§ watu I dla uktadu
przedstawionego na rysunku

Iz

|

1 danych:

1, - masowy moment bezwladnosci kota zebatego czynnego
z, - liczba zebow kota zgbatego czynnego

I, - masowy moment bezwtadnosci kota ze¢batego biernego
z, - liczba zgbow kota zgbatego biernego

I, - masowy moment bezwtadnosci bebna

D — srednica bebna

m - masa podnoszonego ci¢zaru

v - predkos¢ podnoszenia

WYynosi:

4.  Ruch obrotowy wokot ustalonej osi opisuje rOwnanie:
5. Energia kinetyczna ruchu obrotowego jest rowna
6. Rownanie ruchu napedu (dynamiki ruchu obrotowego)

7.  Charakterystyka mechaniczna silnika synchronicznego oznaczona jest
numerem:




8.  Charakterystyka mechaniczna silnika indukcyjnego oznaczona jest numerem:
A

now

\ 1

w

M
0 T >

9. Charakterystyka mechaniczna silnika bocznikowego pradu statego jest

numerem:
n,o

\ 1

w

M
0 1 >

10. Charakterystyka mechaniczna silnika szeregowego pradu statego jest

numerem:
n,o

\ 1

w

M
0 1 >

11. Przy wyznaczaniu zastepczego masowego momentu bezwladnosci korzysta
si¢ Z:



12. W ukladzie hamulca ciggnowego przedstawionym na rysunku ponizej mi¢dzy
sitami 51 152 zachodzi zalezno$¢:

1 danych:
@, - predkos¢ katowa watu czynnego,

@, - predkos¢ katowa watu biernego,

z, — liczba zgbow kota zebatego czynnego,
z, - liczba zebow kota zgbatego biernego,
WYynosi:

14. Podstawowym zadaniem przektadni jest:
15. Sprawnosc¢ jest to:

16. Poprawny wykres przebiegu predkosci 1 przyspieszenia/opoznienia
przedstawia rysunek:

17. Moment hamowania hamulcéw napgdu powinien by¢ rowny:

18. Sprawnos$¢ uktadu przedstawionego na rysunku wynosi:

Ny
silnik elektryczny /

N3 [ M4

\ element roboczy
rzektadnia zebata

sprzeglo - hamulec




10.

11.

12.

Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne

Jakie predkosci przeptywu czynnika roboczego stosowane sa w ukladach
hydraulicznych w poréwnaniu do uktadow pneumatycznych?

Poda¢ w um zakres doktadnosci filtracji oleju stosowany najczgscie] w
hydraulice sitowe;.

Jaka liczba tlokéw wystepuje najczesciey w pompach wielottokowych
osiowych?

Jaki typ konstrukcyjny rozdzielaczy jest najczesciej stosowany w uktadach
hydraulicznych?

Ktore rozdzielacze hydrauliczne sg najbardziej szczelne?

Jak oznacza si¢ najczesciej gldwne otwory przylaczeniowe czterodrogowych
rozdzielaczy hydraulicznych?

Jaka liczba drog (przylaczy) wystepuje najczegsciej w rozdzielaczach
hydraulicznych suwakowych?

Ile sposobow doprowadzania i odprowadzania cieczy z zaworu wstepnego
(pilota) stosuje si¢ w rozdzielaczach suwakowych dwustopniowych, w ktorych
ustalanie potozenia suwaka glownego (centrowanie) dokonywane jest za
pomoca sprezyn?

Ile sposobow doprowadzania i odprowadzania cieczy z zaworu wstepnego
(pilota) stosuje si¢ w rozdzielaczach suwakowych dwustopniowych, w ktorych
ustalanie potozenia suwaka glownego (centrowanie) dokonywane jest
hydraulicznie?

Jaka jest dopuszczalna liczba przetaczen na godzing rozdzielaczy suwakowych
jednostopniowych sterowanych elektromagnesami na prad staty?

Jaka jest dopuszczalna liczba przetaczen na godzing rozdzielaczy suwakowych
jednostopniowych sterowanych elektromagnesami na prad przemienny?

Jakie zawory wchodzg w sktad regulatora przeptywu?
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14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

27.

28.

Wymieni¢ najczesciej stosowany w hydraulice sitowej zawor cisnieniowy.
Jak zmienia si¢ lepkos$¢ olejow hydraulicznych ze wzrostem temperatury?

Poda¢ warto$¢ ci$nienia nominalnego, na jakie produkowane sa najczesciej
typowe zawory hydrauliczne

Do nastawiania jakiej wielkosci fizycznej stuzy zawor redukceyjny (regulator
ci$nienia)?

Jaki rodzaj sprawnos$ci wystgepuje we wzorze na zapotrzebowanie mocy
pompy?

Jaki rodzaj sprawno$ci wystgpuje we wzorze na moment obrotowy silnika
hydraulicznego?

Jaki rodzaj sprawnosci wystepuje we wzorze na wydajnos¢ pompy?

Jaki rodzaj sprawnosci wystepuje we wzorze na chlonno$¢ silnika
hydraulicznego?

Jak podczas zasilania sitownika teleskopowego strumieniem cieczy o statym
natgzeniu przeptywu zachowuje si¢ predkos¢ kazdego kolejno wysuwajacego
si¢ stopnia?

Jak w tatwy sposob mozna doktadnie nastawiac i stabilizowac¢ predkos¢ ruchu
mechanizmu napgdzanego sitownikiem hydraulicznym?

W jakim zakresie ci$nien pracujg najczesciej typowe ukltady pneumatyczne?

O jakiej liczbie drog stosowane sg najczesciej rozdzielacze pneumatyczne?

Ktory czynnik jest gtownym 1 najbardzie; niepozadanym sktadnikiem
sprezonego powietrza?

Ktory zawor stuzy do nastawiania natgzenia przepltywu sprezonego powietrza?

Wymieni¢ najczesciej stosowany w pneumatyce zawor ci§nieniowy

W jakim zakresie $rednic wytwarzane sg ttoki standardowych sitownikow
pneumatycznych?
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30.

31.

32.

33.

34.

35.

36.

37.

38.

39.

40.

41.

W jaki sposdb mozna nastawic 1 stabilizowa¢ wymagang site nacisku sitownika
pneumatycznego na napedzany mechanizm?

Jak mozna utrzymac¢ w sposéb pewny potozenie posrednie ttoka sitownika
pneumatycznego przez dtuzszy okres czasu?

Ktore z elementow napedowych sa najczesciej stosowane w pneumatyce?

Ktéry typ konstrukcyjny silnikow pneumatycznych obrotowych ma w chwili
obecnej najwigksze znaczenie praktyczne 1 najszerszy obszar zastosowan?

Jakie predkosci ruchu tloka w sitownikach pneumatycznych uzyskuje sig¢
tatwiej?

W jakim zakresie srednic kanatow przelotowych produkowane sg standardowe
rozdzielacze pneumatyczne?

W jakim zakresie zaleca si¢ stosowac gwinty rurowe calowe przytaczy
standardowych rozdzielaczy pneumatycznych?

W jakim zakresie zaleca si¢ stosowaé gwinty metryczne drobnozwojne
przylaczy standardowych rozdzielaczy pneumatycznych?

Jak oznacza si¢ najczesciej gldéwne otwory przylaczeniowe pieciodrogowych
rozdzielaczy pneumatycznych?

[le maksymalnie stopni sterowania stosuje si¢ w rozdzielaczach
pneumatycznych?

Jaki rozdzielacz hydrauliczny przedstawia podany symbol graficzny?
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Jaki rozdzielacz hydrauliczny przedstawia podany symbol graficzny?
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Jaki zawor hydrauliczny przedstawia podany symbol graficzny?
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43.

44.

45.

46.

47.

48.

Jaki zawor hydrauliczny przedstawia podany symbol graficzny?
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Jaki zawor hydrauliczny przedstawia podany symbol graficzny?
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Jaki zawor hydrauliczny przedstawiajg podane symbole graficzne?
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Jaki zawor hydrauliczny przedstawia podany symbol graficzny?
Jaki zawor hydrauliczny przedstawia podany symbol graficzny?
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Jaki element hydrauliczny przedstawia podany symbol graficzny?

Jaki zawor pneumatyczny przedstawia podany symbol graficzny?
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52.

53.

54.

Jaki zawoOr pneumatyczny przedstawia podany symbol graficzny?
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Jaki zawor pneumatyczny przedstawiaja podane symbole graficzne?
I
L W\ {--- T 1\ /\0&\

Jaki zawor pneumatyczny przedstawia podany symbol graficzny?
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Jaki zawor pneumatyczny przedstawiajg podane symbole graficzne?
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Jaki zawoOr pneumatyczny przedstawia podany symbol graficzny?
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Jaki element pneumatyczny przedstawia podany symbol graficzny?
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60.

Jaki zawor pneumatyczny przedstawia podany symbol graficzny?

Jaki pneumatyczny element pomocniczy przedstawia podany

graficzny?

Jaki element pneumatyczny przedstawia podany symbol graficzny?
X
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Jaki element pneumatyczny przedstawia podany symbol graficzny?
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Jaki element pneumatyczny przedstawia podany symbol graficzny?
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Jaki element przedstawia podany symbol graficzny?
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9.

Metrologia i techniki pomiarowe

Wykonano pomiary trzech sit uzyskujac przy pomiarze kazdej z nich
nastepujace wartosci bledow bezwzglednych granicznych A 1 wzglednych &:
Pomiar 1 - A=0.03 [N],6=0.3,

Pomiar 2 - A=0.3 [N], 5=0.03,

Pomiar 3 -A=1[N],d=0,03.

Poréwnaj doktadno$¢ wykonanych pomiardw zaznaczajac wybrang
odpowiedz.

Wykonano pomiary dtugosci trzech odcinkéw uzyskujac w kazdym pomiarze
nastepujace wartosci bledow bezwzglednych granicznych A 1 wzglednych &:
Pomiar 1 - A=0.01 [mm], 6 =0.1,

Pomiar 2 - A=0.1 [mm], 6 =0.01,

Pomiar 3 -A=1[mm],5=0.1.

Porownaj doktadno$¢ wykonanych pomiarow zaznaczajac wybrang
odpowiedz.

Opornosci R; 1 Ry, sg okreslone z bledami bezwzglednymi wynoszacymi
odpowiednio AR; 1 AR,. Ktory z ponizszych wzorow prawidlowo okresla biad
sredni kwadratowy opornosci zastgpczej, przy szeregowym polaczeniu
opornikdw?

Opornosci R; 1 Ry, sg okreslone z bledami bezwzglednymi wynoszacymi
odpowiednio AR 1 AR,. Ktéry z ponizszych wzordéw prawidtowo okresla btad
maksymalny opornos$ci zastgpczej, przy rownoleglym potaczeniu opornikow?

Do wyznaczania wartosci jakich btedéw wykorzystuje sie rachunek
prawdopodobienstwa?

Do wyznaczania wartosci jakiego btedu wykorzystuje si¢ metode rozniczki
zupetnej?

Przy pomiarze posrednim, w ktorym wynik pomiaru y oblicza si¢ na podstawie
wynikow pomiardw bezposrednich x,x,,...x, (y=f(x,x,,...x,), blad
prawdopodobny (btad sredni kwadratowy) wyraza si¢ wzorem:

Przy duzej liczbie pomiaréw, w zwigzku z czym mozna stosowaé rozklad
normalny, prawdopodobienstwo tego, ze wynik pomiaru wielkos$ci fizyczne;j
znajdzie si¢ w przedziale [-3s,3s] (gdzie s oznacza S$rednie odchylenie
kwadratowe), wynosi?

Jakiej wartosci krotnosci 10 odpowiada przedrostek ,,piko” rozszerzajacy
zakres jednostki?

10. Jaka jest jednostka miary ci$nienia?

11. Jaka jest jednostka miary momentu sity?



12. Liniowy przetwornik pomiarowy przeksztalca temperatur¢ @ (sygnat
wejsciowy) na napiecie U (sygnat wyjsciowy). Zmierzonej wartosci U = 2
[mV] odpowiada temperatura @ = 500 [K]. Jaka jest czulo$¢ S tego
przetwornika?

13. Jak si¢ zmieni warto$¢ czutosci S liniowego przetwornika pomiarowego przy
dwukrotnym zwigkszeniu wartosci sygnatu wejsciowego?

14. Jaki przetwornik stuzy do pomiaru cisnienia?

15. Na podstawie jakiej charakterystyki wyznacza si¢ szerokos¢ pasma
przenoszonych czestotliwos$ci przez przetwornik I-go rzgdu?

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

17. Od czego zalezy warto$¢ btgdu dynamicznego?

18. Przy bezposrednim doswiadczalnym  wyznaczaniu  charakterystyki
amplitudowo-czestotliwosciowej 1 fazowej uktadu, sygnal wejSciowy jest
zadawany w postaci:

19. Stalg czasowg obiektu inercyjnego pierwszego rzedu wyznacza si¢ ze
zmierzonej charakterystyki skokowe;j jako:

20. W celu wyznaczenia bezwymiarowego wspotczynnika tlumienia czitonu
oscylacyjnego w oparciu o zmierzong charakterystyke skokowa wystarczy
zmierzy¢:

Sieci komputerowe i bazy danych

Z ilu warstw protokotow sktada si¢ specyfikacja popularnie nazywana TCP/IP
Z ilu warstw protokotdéw sktada sie si¢ referencyjna specyfikacja OSI/ISO.
Jednym z zadan warstwy transportowej jest:

Jednym z zadan warstwy aplikacji jest:

Zadaniem warstwy sieciowej nie jest:

Specyfikacja TCP/IP nie wyszczegolnia:

Poczty internetowej nie obstuguje protokoét:

Co to jest SSH?

Poda¢ podstawowe rdznice po miedzy Ftp 1 Sftp

A S BRSO e

p—
<

Co to jest sftp

[—
[—

Jaka ma sktadni¢ polecenie listujace zawartos$¢ katalogu?

p—
N

Laczac si¢ w trybie graficzcnym z serwerem ustugi ftp o adresie
ftp.microsoft.com, w oknie przegladarki wpisujemy:



13. W adresie IP \"149.156.96.9\" numer komputera w obrgbie najmniejszej
podsieci to:

14. Co to jest HTML?

15. Tzw. cz¢$¢ nagldwkowa dokumentu HTML, w ktorej zawarte sg informacje o
dokumencie, ktore nie sa wyswietlane, ale moga by¢ wykorzystane np. przez
wyszukiwarki internetowe ograniczona jest przez znaczniki:

16. Jezyk SQL to:
17. Zadeklarowanie danego pola jako klucz gléwny oznacza, ze:
18. 'Co to jest URL'

19. Jezyk do wybierania i manipulowani danymi DML (Data Manipulation
Language) stuzy do

20. W celu utworzenia nowej tabeli nalezy postuzy¢ si¢ nastepujacym poleceniem
SQL

21. W celu dodania do tabeli \"pracownicy\" danych nowego pracownika nalezy
postuzy¢ si¢ nastgpujacym poleceniem SQL

22. W celu zmiany w tabeli \"pracownicy\" imienia Kowalskiego na Jan nalezy
postuzy¢ si¢ nastgpujacym poleceniem SQL

23. Aby wywietli¢ wszystkie dane pracownikow o nazwisku Kowalski z tabeli
\'pracownicy\' nalezy postuzy¢ si¢ nast¢pujacym poleceniem SQL

24. Ktorych z ponizszych operatorow stosuje si¢ w kodzie PHP?
25. W PHP funkcje musza

Systemy czasu rzeczywistego

Wiasciwosci 1 zastosowanie systemdéw wbudowanych.
Podstawowe funkcje systemu czasu rzeczywistego.
Przyktady systemoOw czasu rzeczywistego.

b=

Jaka jest podstawowa roznica pomiedzy tworzeniem 1 wykonywaniem
oprogramowania w systemach wbudowanych, a w komputerach biurowych
(desktop)?

5. Podstawowe wymagania dla systemu czasu rzeczywistego.

6. Co to jest program?

7. Co to jest proces?

8. Co to jest watek?

9. Wielozadaniowos¢ 1 sposob jej realizacji.

10. Co to jest procedura szeregujaca?

11. Podstawowe mechanizmy komunikacji miedzyprocesowe;.



12.

10.

Podstawowe metody synchronizacji.

Komputerowe wspomaganie projektowania

Ktéry z przedstawionych zestawow danych nie okre$la jednoznacznie
polozenia ptaszczyzny w przestrzeni?

Generatory liczb pseudolosowych dziataja w oparciu o:

Ktory z podanych opiséw najpelniej charakteryzuje obiekty brylowe typu
Solid?

Ktére dane sg wystarczajagce do jednoznacznego zdefiniowania tuku na
ptaszczyznie?

Ktore z wymienionych zadan mozna zaliczy¢ do gléwnych celow
projektowania wspotbieznego?

Ktore z podanych systemoéw nie wchodza w zakres CIM (Computer Integration
Manufacturing)?

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

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

Ktéra z podanych metod digitalizacji obiektow przestrzennych pozwala na
tworzenie modeli parametrycznych?

Ktére z podanych cech mozna zaliczy¢ do zalet przestrzennych modeli o
reprezentacji krawedziowej?

Analiza sygnalow i identyfikacja

Jak mozna obliczy¢ moc sygnatu okresowego?

Jaki wynik otrzymamy obliczajac pochodng dystrybucyjng skoku
jednostkowego?

Podaj definicje¢ sktadowej zmiennej dowolnego sygnatu.
Opisz widmo sygnatu okresowego o wartosciach rzeczywistych.
Jaki jest graficzny obraz widma amplitudowego sygnatu okresowego?

Jaka funkcja opisuje korelacje procesu stacjonarnego?.
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16.

17.

18.
19.

20.

21.

22.

Co jest wynikiem operacji przeksztatcenia Laplace’a impulsowej funkcji
przejscia?

Jak wyznaczamy sygnal wyjSciowy obiektu znajac sygnal wejsciowy i
impulsowga funkcje przejscia?

Jakim procesem jest pochodna procesu stacjonarnego?
Jaki jest wymiar fizyczny gesto$ci widmowej mocy sygnatu?

Jaka zalezno$¢ taczy funkcje autokorelacji procesu stacjonarnego i jego
gestos¢ widmowag mocy?

Jak mozna zinterpretowa¢ blad uogoélniony w modelu szeregowo-
rownoleglym?

Kiedy stosujemy dyskretng transformat¢ Fouriera (DFT)?

Jaki jest zwigzek migdzy gesto$cig widmowa mocy procesu stacjonarnego a
jego funkcja korelacji?

Czy widmo skoku jednostkowego jest funkcjg czy dystrybucja?

Czy na podstawie Znajomosci jednowymiarowe;j gestose
prawdopodobienstwa procesu stochastycznego mozna wyznaczy¢ jego
wariancje?

Jaki jest rozktad estymatora wartosci oczekiwanej procesu stochastycznego
normalnego?

Jaka role spelnia filtr antyaliasingowy?

Czym cechuje si¢ warto§¢ oczekiwana 1 funkcja korelacji procesu
stacjonarnego?

Jaka jest zalezno$¢ taczaca gestos¢ widmowa mocy sygnalu wyjsciowego 1
gestos¢ widmowg mocy sygnatu wejsciowego?

Jak wyznaczamy aproksymacje transmitancji widmowej obiektu na
podstawie wynikéw pomiaru w obecnosci zaktocen sygnatu wejSciowego a
jak w obecnosci zaktocen sygnatu wyjsciowego?

Czym charakteryzuja si¢ dwa sygnaty, dla ktorych wartos¢ funkcji koherencji
jest rowna jeden?
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11.
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13.

Sterowanie dyskretne

Podziat uktadéw cyfrowych.

Informacja analogowa i jej posta¢ cyfrowa - probkowanie i kwantowanie.
Twierdzenie o probkowaniu.

Metody zamiany modelu cigglego na dyskretny.

Etapy projektowania uktadéw cyfrowych.

Modele dyskretne obiektow ciagtych.

Struktury uktadow regulacji cyfrowe;.

Podstawowe algorytmy regulacji cyfrowej: algorytm pozycyjny PID, algorytm
predkosciowy PID.

Uktady kompensacji cyfrowej, algorytm kompensacji automatycznej, uktady
kompensacji z predykcja zaktocen.

Efekt ,,wind-up” przyczyny powstawania i metody jego ograniczania.
Odporne uktady regulacji cyfrowe;.
Regulatory optymalne LQG.

Zasada dziatania regulatora rozmytego: rozmywanie, wnioskowanie, baza
wiedzy, wyostrzanie.

Hydrauliczne i pneumatyczne uklady automatyki

Ktory z elementow stanowi najbardziej zblizony do ideatu generator statego
ci$nienia w uktadach hydraulicznych automatyki?

Ktory z elementéw stanowi generator stalego natezenia przeptywu w uktadach
hydraulicznych automatyki?

Ktéry z ukladow hydraulicznych sterowania objetoSciowego stosuje si¢
najczescie] w praktyce przemystowe;j?

Ile WYynosi najczesciej zakres sterowania standardowych
elektrohydraulicznych rozdzielaczy proporcjonalnych?
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17.

18.

Ile wynosi najczgs$ciej zakres sterowania elektrohydraulicznych rozdzielaczy
proporcjonalnych wyposazonych w czujnik polozenia suwaka?

Ktore elektromagnesy sa stosowane w elektrohydraulicznych zaworach
proporcjonalnych?

Ktore z rozdzielaczy -elektrohydraulicznych mogg by¢ zastosowane w
uktadach regulacji elektrohydraulicznej (np. uktadach pozycjonowania)?

Jakie funkcje realizujg elektrohydrauliczne rozdzielacze proporcjonalne?

Jakie przekrycie spoczynkowe suwaka serworozdzielacza
elektrohydraulicznego nalezy wybra¢ w uktadzie regulacji potozenia i ci$nienia

(sity)?

Jakie przekrycie suwaka serwozaworu elektrohydraulicznego nalezy wybrac
w uktadzie regulacji natezenia przeptywu lub predkosci?

Dla jakiego catkowitego spadku cisnienia (w MPa) 1 jakiego stopnia
wysterowania (w %) odnoszone jest najczesciej nominalne natezenie

przeplywu przez serworozdzielacz elektrohydrauliczny?

Jak wptywa na elektrohydrauliczny uktad pozycjonowania wprowadzenie
przecieku pomiedzy komorami sitownika hydraulicznego:

Jakie elektropneumatyczne zawory proporcjonalne stosuje si¢ w automatyce?

Ktore z zawordw elektrohydraulicznych sg szczegdlnie wrazliwe na
zanieczyszczenia cieczy roboczej?

Ktore z suwakow w serworozdzielaczach elektrohydraulicznych stosuje si¢ w
praktyce?

Ktory z serwozaworéw maja najgorsze wlasnosci dynamiczne?

Ktory z przetwornikow elektromechanicznych jest najczesciej stosowany w
serwozaworach elektrohydraulicznych dwu- i tréjstopniowych?

Ktory z  przetwornikéw  elektromechanicznych  stosowany — w
elektrohydraulicznych serwozaworach 1 zaworach proporcjonalnych ma
najwiekszy pobor mocy?



19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

Jaki jest najczesciej pobor mocy przetwornikdw momentowych stosowanych
w serwozaworach?

Jakie czujniki polozenia suwakdw stosuje si¢ najczesciej w serwozaworach?

Ile wariantow wykonania potmostka hydraulicznego wyr6znia si¢ w uktadach
sterowania dtawieniowego?

Ile kombinacji potaczen potmostkow obejmuje grupa uktadow symetrycznych
w uktadach sterowania dtawieniowego?

Ile kombinacji polagczen poOtmostkoOw obeymuje grupa uktadow
asymetrycznych w uktadach sterowania dtawieniowego?

Ile kombinacji potaczen pdtmostkéw obejmuje grupa ukladow ze stalymi
oporami hydraulicznymi w uktadach sterowania dlawieniowego?

Jaki poétmostek hydrauliczny przedstawiony jest schematycznie na rysunku?
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Jaki pétmostek hydrauliczny przedstawiony jest schematycznie na rysunku?
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27. Jaki potmostek hydrauliczny przedstawiony jest schematycznie na rysunku?
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28. Jaki pétmostek hydrauliczny przedstawiony jest schematycznie na rysunku?
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29. Jaki potmostek hydrauliczny przedstawiony jest schematycznie na rysunku?
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30. Jaki typ mostka hydraulicznego przedstawiony jest schematycznie na
rysunku?
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31. Jaki typ mostka hydraulicznego przedstawiony jest schematycznie na

rysunku?
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32. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomoca symboli

graficznych?
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33. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomocg symbolu

graficznego?
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34. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomocg symbolu

graficznego?
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35. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomoca symboli

graficznch?
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Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest
graficznego?
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Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest
graficznego?

l__‘P 4
s

T

Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest
graficznego?
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Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest
graficznego?
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Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest
graficznego?
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41. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?
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42. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?

43. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomocg symboli
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44. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?
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45. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?
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46. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomoca symbolu
graficznego?
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47. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?

2
_ o)

T

48. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?
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49. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?
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50. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?
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51. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomoca symbolu

graficznego?
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52. Jaki zawor elektrohydrauliczny przedstawiony jest za pomoca symbolu
graficznego?




53. Jaki zawor elektropneumatyczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?
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54. Jaki zawor elektropneumatyczny przedstawiony jest za pomocg symbolu

graficznego?
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55. Jaki zawor elektropneumatyczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?
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56. Jaki zawor elektropneumatyczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?
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57. Jaki zawor elektropneumatyczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?
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58. Jaki zawor elektropneumatyczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?

2
= i N

—

>Pes1
3| |1

59. Jaki zawor elektropneumatyczny przedstawiony jest za pomoca symbolu

graficznego?
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60. Jaki zawor elektropneumatyczny przedstawiony jest za pomocg symbolu
graficznego?
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Roboty przemystowe

Dlaczego wyznacza si¢ w praktyce zmienno$¢ doktadnosci pozycjonowania
manipulatora robota?

Jaka jest relacja pomigdzy wartosciami doktadnosci 1 powtarzalnosci
pozycjonowania wspotczesnych robotow przemystowych?

W jakim celu stosuje si¢ kalibracje bezwzgledng manipulatorow
robotow?

Jakie sg wartosci katéw miedzy osiami uktadu lokalnego wspotrzednych,
ktorego orientacja wzgledem uktadu odniesienia jest dana macierzg Al, a
osiami uktadu odniesienia?

Jakie struktury ramion manipulatoréw robotéw sa stosowane najczesciej] w
przemysle?



