Zestaw pytan/zagadnien do ogolnego egzaminu Kierunkowego
sprawdzajacego poziom opanowania wiedzy z zakresu kierunku
studiéow Inzynieria Mechatroniczna oraz do egzaminu wstepnego

na studia Il stopnia - kierunek Inzynieria Mechatroniczna

Ponizej podano tylko tres¢ pytan/zagadnien. W czasie sprawdzianu studenci/kandydaci
otrzymaja zestawy pytan opracowanych na podstawie tego wykazu, przy czym kazde pytanie
bedzie zawierato 4 odpowiedzi, w tym 1 poprawng. Zadaniem studenta/kandydata bedzie
zaznaczenie jednej poprawnej odpowiedzi.

PODSTAWY INFORMATYKI

1. Mikroprocesor 8-bitowy wykonat dodawanie liczb (4AH+61H) w kodzie U2 (uzupetnien
do dwoch). lle wynosi otrzymany rezultat i stany bitéw warunkowych (C- przeniesienie,
V-przepetnienie)?

2. Co reprezentuje listing zawartosci  katalogu zawierajacy  ponizsza  linig:
Irwxrw-r-- 1 Im Im 16 Oct 12 11:05 sources -> /home/lm/sources?

3. Jaki jest rezultat dziatania polecenia: In@arch:~% Is /usr/bin | grep -E "*(bze|grep)'?

4. Skrypt:

#1/bin/bash

Parlnfo() {

echo "Parinfo(): \$1 = $1, \$2 = $2"

}

ParlInfo $2 $3

zostat zapisany w pliku ExamParInfoFun 1 uruchomiony poleceniem:

Im@arch:~% ./ExamParInfoFun Exam Par Info Fun

Co bedzie rezultatem jego wykonania?

Jakie wlasno$ci majg tablice w jezyku C?

Jakie wlasno$ci majg struktury w jezyku C?

Jakie whasno$ci majg wskazniki w jezyku C?

Jakie wlasno$ci majg funkcje w jezyku C?

© o NG

Jakie wlasno$ci majg procesy w systemach operacyjnych?
10. Jakie witasnosci majg watki w systemach operacyjnych?

FIZYKA

11. Jak skierowany jest wektor przyspieszenia w ruchu krzywoliniowym punktu
materialnego?

12. Ktore rodzaje sit zaliczamy do sit bezwtadno$ci?

13. Podaj definicj¢ pracy mechanicznej.
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14.
15.

16.
17.

18.
19.
20.

21.

22.

23.
24,

25.
26.

217.

28.

29.

30.

31.

32.

33.
34.

Ile wynosi wartos$¢ pracy sity zachowawczej po krzywej zamknietej?

Jaka funkcja czasu opisana jest amplituda kolejnych wychylen w zjawisku drgan
harmonicznych thumionych (w przypadku stabego ttumienia)?

Z jaka czestotliwos$cia zachodza drgania harmoniczne wymuszone?

Na podstawie, ktorej definicji/prawa/pojecia wyznacza si¢ natezenie pola grawitacyjnego
wytworzonego przez uktad mas?

Dlaczego masa bryty sztywnej nie jest dobrg miarg jej bezwtadnosci w ruchu obrotowym?
Konsekwencja, ktorej zasady sg efekty zyroskopowe?

Z czego wynika, zgodnie z prawem Bernoulli’ego, sita no$na dziatajagca na skrzydto
samolotu?

Jak zmienia si¢ warto$¢ energii kinetycznej rozpgdzanej czastki (o niezerowej masie) gdy
jej predkos¢ zbliza sie do predkosci $wiatta zgodnie ze szczegdlng teorig wzglednosci?

Do pola elektrycznego E wprowadzono tadunek probny Q. Za pomoca jakiej zaleznosci
wyznaczamy warto$¢ pola znajac warto$¢ sity F dziatajaca na tadunek probny oraz

wielko$¢ tego tadunku?

Jak obliczamy warto$¢ nat¢zenia pola E wytworzonego przez trzy tadunki?

Pomig¢dzy punktami A i B oddalonymi od siebie o odleglos¢ L rozpigte jest elektryczne
pole jednorodne za$ réznica potencjatéw pomiedzy punktami wynosi A4V. Za pomoca
jakiej zaleznos$ci wyznaczamy bezwzgledna warto$¢ natgzenia tego pola?

Na czym polega polaryzacja dielektryka?

Przewodnik o masie m natadowano tadunkiem Q w rezultacie czego jego potencjat
zwigkszyl si¢ o warto$¢ A4V. Jak zdefiniowa¢ pojemnos$¢ elektryczng tego przewodnika?
Opo6r przewodnika o dtugosci L, polu powierzchni przekroju S i oporze wlasciwym p
spelnia prawo Ohma. Jak wyznaczy¢ warto$¢ oporu w zaleznosci od podanych powyzej
wielkosci?

W mieszkaniu zakladamy instalacj¢ trzech gniazdek przeznaczonych dla urzadzen
pracujacych pod napigciem 220 V. Jak poprawnie polaczy¢ gniazdka ze zrodiem
napiecia?

Do pola magnetycznego wpada natadowana czastka o tadunku Q réwnolegle do wektora
indukcji B. Predkos¢ czastki wynosi V.Po jakim torze porusza si¢ czastka?

Zamknigty obwdd z przewodnika umieszczony zostal w polu magnetycznym o indukcji B.
W wyniku czego w obwodzie tym zostal wygenerowany prad indukcyjny?

Ktorym réwnaniem Maxwella opisane jest istnienie pola E wytworzonego przez
nieruchome fadunki?

Swiatto spojne pada na dwie waskie szczeliny i po przejsciu przez nie dwa promienie
swietlne spotykaja si¢ w tej samej fazie w punkcie réwno oddalonym od szczelin. Jesli
natezenie Swiatta zmierzone przy jednej zaslonietej szczelinie wynosi lg to ile wynosi
wypadkowe natg¢zenie | przy dwoch odstonigtych szczelinach?

Kto podal poprawny opis promieniowania termicznego?

Czego dotyczy prawo Stefana-Boltzmanna?
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35.
36.
37.
38.
39.
40.

41.

42.

43.
44,
45,

46.
47.
48.
49,
50.

51.
52.
53.

Model Bohra dla atomu wodoru.

Zalezno$¢ na energi¢ progowa na kreacje pary elektron-pozyton.

Na co pozwala na zerowa zasada termodynamiki?

Jak mozna obliczy¢ przyrost entropii dla matych przekazéw ciepta?

Co jest wykresem adiabaty we wspotrzednych (p,V)?

Jak jest sprawno$¢ dowolnego silnika pracujagcego migdzy zbiornikiem ciepta o
temperaturze T; 1 chtodnica o temperaturze T,?

Temperatura ciata doskonale czarnego wzrosta 2-krotnie. Jak zmienila si¢ jego moc
promieniowania?

Jak, wedlug prawa przesunie¢ Wiena, zmienia si¢ maksimum mocy promieniowania wraz
ze wzrostem temperatury?

Jaki charakter ma widmo atomowe wodoru?

Czego warto$cig jest magneton Bohra?

Jak zmienia si¢ potencjat elektryczny dodatniego tadunku punktowego w zaleznosci od
odleglosci?

Jakie urzadzenia dziataja w oparciu o zjawisko indukcji elektromagnetyczne;j?

Jaka informacja zawarta jest w prawie Ampera uogélnionym przez Maxwella?

Co jest warunkiem koniecznym skroplenia gazu?

Co pomijamy w modelu gazu doskonatego?

Jak zmienia si¢ temperatura gazu w przemianie adiabatycznej ze wzrostem objetosci
gazu?

Od czego zalezy energia wewngtrzna jednego mola gazu doskonalego?

Od czego zalezy energia wewnetrzna uktadu?

Kiedy silnik termodynamiczny moze zamieni¢ ciepto na prace?

MECHANIKA 1/ MECHANIKA 2

54.
55.
56.
S7.
58.

59.

60.
61.
62.
63.
64.
65.

Pojecie sity.

Analityczne warunki rownowagi 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, Mg) = 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 rowna jest droga przy opisie ruchu punktu za pomocg wspotrzednej drogowej?
Rodzaje wspotrzednych krzywoliniowych.

Definicja ruchu jednostajnego
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66.
67.
68.
69.
70.
71.
72.
73.
74.
75.
76.
77.
78.
79.
80.
81.
82.
83.
84.

Ile wynosi przyspieszenie punktu w ruchu ztozonym.

Przyspieszenie Coriolisa.

Definicja ruchu postepowego bryty.
Jak mozna traktowac ruch ptaski?
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.

Glowna centralna o$ bezwladnosci.

Drgania punktu swobodne tlumione krytycznie - rozwigzanie.

Czego miarg jest logarytmiczny dekrement ttumienia?

Jaka zaleznoscig wyraza si¢ energia kinetyczna w ruchu ptaskim?

Roéwnania Lagrange’a Il rodzaju w polu potencjalnym.

Definicja kretu.
Zasada kretu.

Zasada zachowania energii mechanicznej.

Jaka jest warto$¢ przyspieszenia

014=025=0.2m, R=0.16 m], ¢ = % (mt3) rad, s =AM = mt* m.

Coriolisa punktu M, wiedzac ze dla t=2 s,

PROGRAMOWANIE OBIEKTOWE 1

85.

86.
87.
88.
89.
90.
91.
92.
93.

Jakie sg gléwne elementy paradygmatu programowania obiektowego (inaczej
nazywanego modelem obiektowym)?

Wiasnosci klas w jezyku C++.

Wiasnosci konstruktorow w jezyku C++.
Wtasnosci funkcji operatorowych w jezyku C++.

Wiasnosci wyjatkow w jezyku C++.

Wriasnosci klas abstrakcyjnych w jezyku C++.

Interfejs w jezyku C++.
Dziedziczenie w jezyku C++.
Szablony w jezyku C++.
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TECHNIKI WYTWARZANIA

94. Co produkuje si¢ w wielkich piecach?

95. Jaki jest zakres zawartos$ci wegla surowce wielkopiecowej (stop zelaza i wegla)?.
96. Do produkcji czego stuzg konwertory tlenowe?

97. Jakg zawarto$¢ wegla posiada stal?

98. Co wytwarza si¢ W procesie ciggtego odlewania stali?

99. Co ma na celu obrobka pozapiecowa stali?

100. Co to jest spiek stosowany w procesach hutnictwa?
101. Jaka zawarto$¢ czystego Cu ma miedz elektrolityczna?
102. Jak jest wytwarzane aluminium?

103. Co stosuje sie¢ do przetworstwa granulatow polimerow?

ZAPIS KONSTRUKCJI

104. Rysunek ponizej przedstawia trzy rzuty pewnej bryly. Prosz¢ zaznaczy¢ poprawne
stwierdzenie dotyczace tego rzutowania.

105. Ktory rysunek jest poprawny? Prosz¢ zaznaczy¢ poprawng odpowiedz.
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106. Ktoéry rysunek jest poprawnie narysowany metoda pierwszego kata (europejska)?
Prosze zaznaczy¢ poprawng odpowiedz.
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107. Ktory rysunek jest poprawny? Prosze zaznaczy¢ poprawng odpowiedz.
a) b) c) d)
M8 M8 M8 M8

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

12 mm, wykonanej z materiatu o granicy plastyczno$ci rownej 400 MPa i wytrzymatosci
na rozerwanie rownej 500 MPa?

109. Na rysunku ponizej przedstawiono przekrdj pewnego zespotu elementéw. Z ilu
elementow sktada si¢ ten zespot?

110. Co okresla oznaczenie: $60 H7?
111. Ponizej w tabelce przedstawiono trzy oznaczenia chropowatosci okreslajace

maksymalng dopuszczalng chropowato$¢ powierzchni, ze wskazaniem sposobu jej
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uzyskania. Prosze¢ zaznaczy¢ wiersz zawierajagcy poprawny opis sposobu obrobki
zdefiniowany tymi znakami.

I 1l I ,
/Ra080|  /Ra0,80 /"Ra 0,80

.

112.  Co przedstawia rysunek ponizej?

113. Ponizej w tabelce przedstawiono trzy rysunki watka z oznaczeniem tolerancji ksztattu
lub potozenia. Jakie tolerancje oznaczone sa na rysunkach.

I IT 111
Olo,o1 AY|o,01 ©lo,01

PODSTAWY NAUKI O MATERIALACH

114. Ktéry pierwiastek jest podstawowym pierwiastkiem powodujagcym zwigkszenie
odpornosci stali na korozje?

115. Naczym polega odpuszczanie stali?

116. W jakich jednostkach mierzy si¢ udarno$c¢?

117.  Stopem ktorego pierwiastka z miedzig sg mosigdze?

118. W jakich przypadkach stosowane sa nadstopy (superstopy)?

119. W jakiej temperaturze hartuje si¢ stal niestopowa o zawartosci wegla okoto 1%?

120. W jaki sposob najefektywniej umacniane sg kompozyty o osnowie ceramiczne;?

121. Jaki wplyw na wytrzymato$¢ mikrostruktury maja jej defekty?

122.  Wytrzymato$¢ mechaniczna ceramiki.

123. Ktéry typ zbrojenia jest stosowany w kompozytach w celu uzyskania materiatu
izotropowego lub niemal izotropowego?

124.  Jakie typowe wartosci maja moduly sprezystosci termoplastow?

WYTRZYMALOSC MATERIALOW

125. Czego dotyczy zasada Bernoulliego?

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

127.  Wskaznik wytrzymatosci przekroju pier§cieniowego na skrecanie.
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128. Zalezno$ci migdzy obcigzeniami a sitami wewnetrznymi.

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

130. Wytrzymatosciowy warunek bezpieczenstwa na zginanie dla przekrojow
bisymetrycznych.

131. Jakie réwnanie okres$la energie sprezysta przy skrecaniu pretow?

132. Jakie sktadowe okreslaja ptaski uproszczony stan naprezen?

133. Jak okreslone jest naprezenie zredukowane dla plaskiego uproszczonego stanu
naprezenia wg hipotezy HMH?

134. lle wynosza maksymalne napre¢zenia dla przypadku skrecania pretow 0 przekroju
kolowym?

PODSTAWY AUTOMATYKI

135. Jakiego rodzaju sygnaty wymuszajace sa stosowane przy wyznaczaniu charakterystyk
czasowych elementéw (cztonoéw) 1 uktadow automatyki?

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

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

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

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

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

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

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

143. Jakie parametry (wspofczynniki) zawiera transmitancja operatorowa czlonu
inercyjnego 1 rzedu?

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

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

146. Jakie parametry (wspoOlczynniki) zawiera transmitancja operatorowa elementu (cztonu)
oscylacyjnego 2 rzgdu?

147. Jaka odpowiedz na skokowy sygnat wejSciowy generuje element (czton) inercyjny 1
rzedu, z uwagi na amplitude drgan?

148. Jaka odpowiedz na skokowy sygnal wejsciowy generuje element (czton) oscylacyjny 2
rzgdu majacy liczbe thumienia 0<€<1 z uwagi na amplitude drgan?

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

150. W jakim przypadku element (czton) oscylacyjny 2 rzgdu ma charakterystyke skokowa
o drganiach ttumionych?
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151. Z jakiego zbioru charakterystyk czasowych powstaje  charakterystyka
czestotliwosciowa elementu (cztonu) lub uktadu?

152.  Jaki ksztalt ma odpowiedz skokowa elementu (cztonu) idealnie catkujacego?

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

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

155. Czy sygnal wyjsciowy z ukladow regulacji wykorzystywany jest do poprawy jakosci
odpowiedzi tych uktadow? Jesli tak, to w jaki sposob?

156. Jakie sprzezenie zwrotne wystepuje zwykle w uktadach regulacji?

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

158. Jak wyznaczamy transmitancj¢ zastepcza dwoch elementdéw (cziondw) potaczonych
szeregowo?

159. Jak wyznaczamy transmitancje¢ zastepcza dwoéch elementéw (cztondéw) potaczonych
rownolegle?

160. Czym charakteryzuje si¢ sygnal wyj$ciowy stabilizacyjnych (statlowartoSciowych)
uktadow regulacji?

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

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

163. Jaki jest warunek konieczny i1 wystarczajacy stabilno$ci asymptotycznej uktadu
regulacji, natozony na pierwiastki rownania charakterystycznego?

164. Jaki warunek obowigzuje w kryterium stabilno$ci Nyquista?

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

166. W jakim miejscu uktadu regulacji nalezy umiescié regulator?

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

168. Jak brzmi zasada superpozycji?

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

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

171. Jakie ujemne sprz¢zenie zwrotne nazywamy sztywnym?

172. Jakie ujemne sprzgzenie zwrotne nazywamy elastycznym (podatnym)?

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

174. Naczym polega linearyzacja modelu matematycznego?

175. Jaka metoda linearyzacji jest czgsto stosowana do charakterystyk statycznych?

176. Jaka metoda linearyzacji jest czgsto stosowana do zalezno$ci dynamicznych?

177. Ktory sposéb opisu elementu (czionu) lub ukladu automatyki jest najpelniejszym
opisem?
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178. Ukfad regulacji opisano w przestrzeni standw nastgpujagcymi rownaniami:
X(t) = Ax(t) + Bu(t)
y(t) = Cx(t) + Du(t)
Ktora z macierzy jest macierza wejscia (sterowania)?

179. Uklad regulacji opisano w przestrzeni standw nastgpujacymi roOwnaniami:
X(t) = Ax(t) + Bu(t)
y(t) = Cx(t) + Du(t)
Ktora z macierzy jest macierza stanu?

180. Uklad regulacji opisano w przestrzeni standw nast¢pujagcymi roOwnaniami:
X(t) = Ax(t) + Bu(t)
y(t) = Cx(t) + Du(t)

Ktora z macierzy jest macierza wyjscia (odpowiedzi)?

UKLADY ELEKTRONICZNE

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

182. Nadiodzie Zenera 0 Uz = 12 V zmiana pradu o 12 mA wywoluje zmian¢ wynoszgca
0,12V napigcia stabilizacyjnego. lle wynosi rezystancja dynamiczna diody w tym
zakresie?

183. Od czego =zalezy wzmocnienie przedstawionego na rysunku wzmacniacza
napieciowego?

184. Ktory z uktadow jest wtornikiem zrédtowym?

VDD
Vin Vout
VSS

a)
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185. Jak polaryzujemy diodg laserowa i diode LED?

186. lle wynosi wzmocnienie napigciowe wzmacniacza przedstawionego na rysunku,
w ktorym zastosowano tranzystor o § = 707

VCC

Vout

VE E

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

R, =100 kQ

VDUTI

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

R,=10kQ

Vout

189. Czego dotyczy twierdzenie Shannona-Kotielnikowa dotyczace bezstratnej konwersji
sygnatow analogowych na cyfrowe?
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190. Jakie napigcie uzyska si¢ na wyjsciu 4-bitowego przetworniku CA w konfiguracji
wej$¢ binarnych przedstawionych na rysunku?

0 Veer =1V o
2
®
o
®
191. lle wynosi napiecie Uy na wyjsciu liniowego stabilizatora szeregowego

przedstawionego na rysunku, przy zalozeniu, ze napigcie diody Zenera U,=4.7 V
1 napigcie zlacza baza emiter Upe=0.7 V?

Rs lo

IUZ ROTUO

1z

192.  Jaki filtr pasywny pokazany jest na rysunku?

c1
R2
|

 e—
1 | I |

Vin R1 2=

V out

@
193. Na rysunku przedstawiono filtr aktywny. lle wynosi K - wzmocnienie oraz

fq- czestotliwo$¢ graniczna przedstawionego filtru?

gy +

A =
100k 1k A

Vin 2000nF == V out
1k
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194. Na rysunku pokazano uklad wzmacniacza z dodatnim sprzezeniem zwrotnym
(A - wzmocnienie wzmacniacza; B - ttumienie petli sprz¢zenia, @a- przesunigcie fazy
sygnatu wzmacniacza, @g- przesuni¢cie fazy sygnatu sprzgzenia zwrotnego). Aby uktad
generowat drgania musi spetni¢ nastepujace warunki:

Wzmacniacz

A Wﬁcie
®a

B
OF}

Sprzezenie
zwrotne

195. Do budowy jakich uktadow wykorzystuje si¢ uktad przedstawiony na rysunku?

clk1 clk2 ol oL
I T
t

L_14

. L,
vi__ T T [ __Vv2

T c

clk2

METODY NUMERYCZNE | STATYSTYKA

196. Operacje matematyczne/numeryczne, ktoéra nie powodujg btedow obciecia (bledow
spowodowanych przerwaniem procesu obliczania granicy przed osiggnigciem wartosci
granicznej).

197. Definicja algorytmu genetycznego.

198. Wzor na obliczenie wartosci liczby zmiennoprzecinkowe;.

199. Metody numeryczne stosowane do rozwigzywania uktadow rownan liniowych.

200. Wlasnosci metody dekompozycji LU.

201. Wtasnosci metody bisekcji.

202. Doktadnosc i precyzja wynikow obliczen numerycznych.

203. Wariancja.

204. Metoda catkowania numerycznego Newtona-Cotesa.

205. Metody rézniczkowania numerycznego.

PODSTAWY KONSTRUKCJI MECHANIZMOW URZADZEN

MECHATRONICZNYCH

206. Ile stopni swobody posiadaja czlony tworzace pary kinematyczne klasy 4?
207.  lle stopni swobody posiadajg cztony tworzace pary kinematyczne klasy 5?
208. Przegub kulisty to para kinematyczna, ktorej klasy?
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209. Jaki fancuch kinematyczny nazywamy otwartym?

210. Jaki fancuch kinematyczny nazywamy zamknigtym?

211. Jaka posta¢ ma wzdr na ruchliwo$¢ teoretyczng mechanizmu plaskiego?

212. Jaka posta¢ ma wzor okreslajacy ruchliwo$¢ teoretyczng mechanizmu przestrzennego?

213. Co to jest ruchliwos¢ lokalna?

214. Tle napedow nalezy zastosowac¢ dla mechanizmu o ruchliwosci rzeczywistej w=3?

215. Ktéry z warunkow musi spetnia¢ schemat poprawnego mechanizmu zastepczego?

216. Jaki ruch wykonuje tacznik mechanizmu korbowo-suwakowego?

217. Jaki ruch wykonuje tacznik mechanizmu réwnolegloboku (szczegdlny przypadek
czworoboku przegubowego)?

218. Ktore z parametrow kinematycznych i geometrycznych nalezy zna¢, aby obliczy¢
przyspieszenie normalne punktu nalezacego do cztonu mechanizmu?

219. Jaka posta¢ ma wzor na warto$¢ przyspieszenia normalne punktu nalezacego do
cztonu mechanizmu?

220. W przypadku jakich mechanizméw mozna méwi¢ o ruchu ztozonym cztonéw?

221. W jakich wymienionych mechanizmach wystepuje przyspieszenie Coriolisa?

222. Jaka posta¢ ma wzdr na przyspieszenie Coriolisa dla punktu nalezacego do cztonu
wykonujacego ruch ztozony?

223. Wskaza¢ kolejne kroki analizy kinematycznej metodg grafo-analityczng.

224.  Wskazac kolejne kroki analizy kinematycznej metoda analityczna.

225. Czym si¢ rozni przektadnia obiegowa od przektadni zwykle;j?

226. Jakim elementem mechanizmu lub maszyny jest 0$?

227. lle wynosi kat skrecenia ¢ dla okraglego, gtadkiego watu?

228. Wtasnosci tozysk walcowych wzdtuznych.

229. Jaka zalezno$¢ istnieje pomiedzy trwalosciag godzinowa tozysk tocznych a ich
nosnosciag?

230. Jakie tozyska stosuje si¢ do osadzenia czeSci maszyny w ktérej wystepuja
umiarkowane obcigzenia promieniowe i mate obcigzenia osiowe?

231. Jak oznacza si¢ $rube o dlugosci nominalnej 70 mm z gwintem metrycznym o
srednicy zewnetrznej 10 mm 1 klasie wytrzymatosci w ktorej nominalna wytrzymato$¢ na
rozcigganie wynosi 500 MPa, a granica plastycznosci wynosi 400 MPa?

232. Charakterystyka naprezeh w obcigzonej osiowo stalowej $rubie z gwintem
metrycznym, wspotpracujacej ze stalowa nakretka o wysokosci H = 1.0d.

233. Obliczy¢ site osiowa, jaka mozna obcigzy¢ Srubg z gwintem drobnozwojowym
M6x0.75, dla ktorej znamy $rednice¢ jej rdzenia d; = 5.0 mm, wykonang z materiatu, dla
ktoérego mozna przyjac naprezenia dopuszczalne k, = 200 MPa.

234. Jakim symbolem oznaczona jest spoina pachwinowa o grubos$ci 3 mm wykonywana
na calym obwodzie elementu podczas montazu, ktorej lico musi by¢ ptaskie?

235. Dla pasowania uprzywilejowanego @100 H7/h6 znana jest warto$¢ odchytek:
ES =35 um, ei = - 22 pum. Dla takiego potaczenia obliczy¢ warto$¢ luzu maksymalnego.
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236. Dla pary wspotpracujacych kot zgbatych walcowych o zgbach prostych, o znanej
liczbie zebow: z; = 22, 2, = 28 1 module m = 4 mm, obliczy¢ odleglos¢ ich osi.

237. Zalezno$¢ miedzy napigciami w ciggnach w przekladni pasowe;.

238. Cechy przektadni pasowej z pasem ptaskim.

239. Wiasnosci przektadni zebatych.

240. Witasnosci sprzegta podwojnego Cardana.

241. Ktoéry typ sprezyn najlepiej nadaje sie do wywierania duzej sity naciskowej przy
krotkiej drodze sprezynowania?

TEORIA STEROWANIA

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

243.  Wykres Nicholsa.

244. Nomogram Blacka-Nicholsa.

245.  Zapas stabilnosci.

246.  Wykres mgp.

247. Kiedy punkt probny nalezy do wykresu mgp?

248. Do czego ma podobne dziatanie ma Kompensator wyprzedzajacy?

249. Co posiada kompensator op6zniajacy?

250. Co powoduje czton catkujacy I?

251. Co powoduje czton r6zniczkujacy D?

252. Co powoduje czton proporcjonalny P regulatora PID?

253. Metoda Zieglera-Nicholsa.

254. Metoda dominujacych statych czasowych.

255. Kiedy uktad jest sterowalny?

256. Kiedy uktad jest obserwowalny?

257. Co nazywamy obserwatorem?

258. Jak nazywa si¢ metoda konwersji analogowo-cyfrowej i cyfrowo—analogowej,
w ktorej przedziat migedzy probkami przyblizany jest funkcjg stata?

259.  Gdzie znajduja stabilne bieguny uktadu dynamicznego z czasem?

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

261. Twierdzenie o matym wzmocnieniu.

PODSTAWY MECHATRONIKI

262. Co jest to wirtualne prototypowanie (virtual-prototyping)?
263. Co jest to szybkie prototypowanie (rapid-prototyping)?
264. Co jest to analiza morfologiczna?

265. Co oznacza pojecie synergia?
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266. Na czym polega analiza stabilnosci ukltadow dyskretnych z wykorzystaniem
transformaty Z?

267. Jak nazywa si¢ symulacyjne badania poprawnosci dzialania 1 wiasnos$ci
projektowanego uktadu mechatronicznego przed wykonaniem urzadzenia prototypowego.

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

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

270. Jak mechanicznie realizowany jest precyzyjny ruch obrotowy o rozdzielczosci
utamkow nanometra?

271. Jaki jest typowy zakres ruchu odksztatceniowego napedu piezoelektrycznego?

272. W jakim typowym zakresie napi¢¢ pracujg stosowe napedy piezoelektryczne?

273. Jakiego rzedu maksymalne sily moze osiaga¢ piezoelektryczny naped
odksztatceniowy?

274. Jaka jest Srednica najmniejszego komercyjnego obrotowego silnika pradu statego?

275. Ile wyrazéw udalo si¢ zmies$ci¢ naukowcom na powierzchni réwnej 0.5 milimetra
kwadratowego?

276. Jakie rozmiary ma najmniejszy autonomiczny mikrorobot kotowy?

277. Przy pomocy, jakiego urzadzenia mozna najdoktadniej zobrazowaé powierzchnie
mikroskopijnej wielkosci?

278. Na jakiej zasadzie dziata piezoelektryczny silnik rezonansowy?

279. Jaka jest maksymalna rozdzielczos¢ ruchu napgdu rezonansowego?

280. Co to jest emulacja?

281. Co rozumie si¢ pod pojeciem mechatronika?

282. Jak wyglada proces projektowania mechatronicznego?

283. Coto jest oprogramowanie CAE (Computer Aided Engineering)?

284. Co to jest model Rigid Body (tzw. model wielomasowy)?

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

JEZYKI PROGRAMOWANIA OBIEKTOWEGO / MODELOWANIE

OPROGRAMOWANIA OBIEKTOWEGO

286. Czym jest metoda abstrakcyjna?

287. Czym jest metoda wirtualna?

288. Czym jest polimorfizm?

289. Do czego sg wykorzystywane metody statyczne?

290. Czym jest klasa?

291. Czym jest interfejs w programowaniu obiektowym?

292. Czym jest enkapsulacja?

293. Czym jest tabela haszujaca (hashtable) zwana rowniez stownikiem w niektorych
jezykach?
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294. Czym jest dziedziczenie?

295. Ktore jezyki nie sa stabo typowane?

296. Wiasciwosci zbioru (set).

297. Czym jest SOLID?

298. Czym jest TDD?

299. Jaka jest relacja ilosciowa pomiedzy klasg a obiektem?
300. Czym jest stos (stack)?

MECHATRONICZNE SYSTEMY WYKONAWCZE, SENSORYCZNE
I STERUJACE

301. Doktadno$¢ i rozdzielczo$¢ czujnikow.

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

303. Jak jest dominujacg przyczyng zmian rezystancji tensometrow?

304. Jaki uklad wykorzystuje si¢ do prostowania napigcie indukowanego
w tachogeneratorze?

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

306. Czujniki bezwtadnos$ciowe.

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

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

309. Zaleznos¢ wielkosSci histerezy wzgledem amplitudy ruchu w przypadku cyklicznych
ruchéw napedu piezoelektrycznego.

310. Co jest rolg zewnetrznego komutatora elektronicznego w silniku synchronicznym z
magnesami trwaltymi?

311. Mikroobrobka.

312. Przetwornik sejsmiczny.

313. Termometry termoelektryczne.

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

315. Uklady kombinacyjne.

316. Charakterystyka automatu skonczonego.

317. Pamieci RAM.

318. Pamigci dynamiczne.

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

320. Do czego stuzg instrukcje sterujace mikroprocesora?

321. Czym charakteryzuje si¢ synchroniczna transmisja szeregowa?

322. W jakim celu skompilowane funkcje w programach w jezyku C mogg uzywac stosu
mikroprocesora?
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323.

324.
325.
326.
327.
328.
329.
330.

331.
332.
333.
334.
335.
336.

337.
338.
339.
340.

WI

341.
342.
343.

344,
345.
346.
347.
348.
349.
350.
351.
352.
353.

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

Jakie wplyw ma stosowanie pamigci podrecznej (cache) dla dziatania programu?

Co okresla oznaczenie "Little Endian™?

Postaci kanoniczne kombinacyjnych funkcji logicznych.

Czas propagacji sygnatu pomig¢dzy danymi dwoma punktami w uktadzie FPGA.

Na czym polega bezposredni dostep do pamigci?

W jaki sposéb zmieni¢ predkos¢ obrotowg silnika pradu statego?

W jaki sposob zmieni¢ kierunek obrotdéw silnika pradu stalego z magnesem statym na
stojanie

Ktorego typu silnik pradu stalego ma najwigkszy moment startowy?

Mikrokrok

Co oznacza skrot PWM?

Do czego stuzy falownik?

Do czego stuzy prostownik?

Ile diod prostowniczych potrzebnych jest do budowy prostownika dwupotdwkowego
trojfazowego?

Co zamienia na energi¢ mechaniczng naped hydrauliczny?

Charakterystyka sity w sitowniku pneumatycznym.

Moment rozruchowy w silniku synchronicznym.

Silnik reluktancyjny.

RTUALNE PROTOTYPOWANIE W PROJEKTOWANIU
Termin ‘wirtualne prototypowanie’ oznacza:
Wykorzystanie wirtualnego prototypowania w procesie projektowania:
Wyjasénij pojecie Zarzadzanie Cyklem Zycia Produktu (z ang. Product Lifecycle
Management, PLM).
Co oznacza pojecie ‘weryfikacja’ w mechanice komputerowe;j?
Co oznacza pojecie ‘walidacja’ w mechanice komputerowe;j?
Czym jest Metoda Elementow Skonczonych (MES)?
Czym sg ‘funkcje ksztattu” w Metodzie Elementéw Skonczonych (MES)?
Czym jest Metoda Uktadow Wielocztonowych (MUW)?
Wyjasnij pojecie ‘synergia’.
Czym jest ‘analiza morfologiczna’ w projektowaniu mechatronicznym?
Co oznacza termin ‘symulacje wieloskalowe’?
Co oznacza termin ‘symulacje wielodziedzinowe’?
Na czym polega paradoks projektowania zwigzany z wiedza uzyskiwang na temat
produktu i mozliwoscig wprowadzania zmian projektowych.
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354. Czy technologia wytwarzania produktu powinna by¢ brana pod uwage na etapie
tworzenia modelu geometrycznego czy dopiero w koncowej fazie projektu przed
przystapieniem do wytwarzania?

355. Co oznacza termin Computer Aided Engineering (CAE)

ROBOTY PRZEMYSLOWE / ROBOTY USLUGOWE

356. Definicja manipulatora robota.

357. Do czego wykorzystuje si¢ zagadnienie kinematyki prostej?

358. Do czego wykorzystuje si¢ zagadnienie kinematyki odwrotnej?

359. Podstawowe uktady robota.

360. Jakiego typu jest konfiguracja antropomorficzna?

361. Jakiego typu jest konfiguracja SCARA.

362. Co to jest robot ustugowy?

363. Jaka jest poprawna posta¢ kryterium oceny jakosci konstrukcji manipulatora?

364. Co to jest liczba stopni swobody chwytaka/narzedzia?

365. Co to jest ruchliwosc¢ tancucha kinematycznego manipulatora?

366. Jaka jest definicja udzwigu nominalnego manipulatora?

367. Co to jest doktadno$¢ pozycjonowania manipulatora robota?

368. Co to jest powtarzalno$¢ pozycjonowania manipulatora robota?

369. Dlaczego wyznacza si¢ w praktyce zmienno$¢ dokladnosci pozycjonowania
manipulatora robota?

370. Porownaj wartosci doktadnosci i1 powtarzalno$ci pozycjonowania wspodtczesnych
robotow przemystowych.

371. Ktoére urzadzenie pomiarowe stosujemy do pomiaréw  umozliwiajacych
najdoktadniejsze wyznaczenie powtarzalnosci pozycjonowania w czasie ruchu
manipulatora?

372. Jaka jest zasada pomiaru potozenia chwytaka/narzedzia z zastosowaniem
interferometru laserowego (ang. laser tracker)?

373. Jaki jest cel stosowania kalibracji bezwzglgednej manipulatora robota?

374. Na czym polega geometryczna (funkcjonalna) kalibracja bezwzgledna manipulatora
robota?

375. Jakie informacje o pozycji chwytaka/narzedzia manipulatora w przestrzeni roboczej
zawiera macierz przeksztalcenia jednorodnego?

376. Jak opisuje si¢ orientacj¢ chwytaka/narzedzia w przestrzeni roboczej przy pomocy
katow Eulera typu RPY?

377. Ktoére ze struktur ramion manipulatorow robotow s3 stosowane najczgsciej] w
praktyce?

378. Ktore typy struktur kinematycznych manipulatoréw maja tancuch kinematyczny
zamknigty?

379. Jaki jest schemat kinematyczny kisci Eulera?
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380. Jakie cechy ma naped elektryczny w pordéwnaniu z napedami plynowymi
manipulatoréw?

381. Jakie niekorzystne cechy ma podatno$¢ powietrza dla zastosowania napedow
pneumatycznych w manipulatorach?

382. Jaki jest zakres zastosowania napedoéw hydraulicznych w manipulatorach?

383. Dlaczego silniki elektryczne o matej bezwladnosci wirnika sg stosowane w
manipulatorach?

384. Ktory z rodzajow silnika jest typowym silnikiem o matej bezwtadnos$ci wirnika?

385. Co jest konieczne do wykorzystania silnika skokowego w manipulatorze?

386. Dzigki czemu wykorzystanie silnikow asynchronicznych AC w manipulatorach stato
si¢ efektywne?

387. Dlaczego przektadnia falowa jest czgsto stosowana w manipulatorach?

388. Jakie materialy konstrukcyjne najlepiej nadajag si¢ do wykonania czlondéw
manipulatoréw z punktu widzenia wlasnosci mechanicznych cztonéw?

389. Jakie sg najwazniejsze zalety stopow glinu w zastosowaniu do wykonania elementéw
manipulatoroéw?

390. Jak jest najczesciej stosowana technologia wykonania cztond6w manipulatorow?

391. W jakim celu stosujemy napinaniec wstepne zlacz ruchowych (przegubow)

manipulatoroéw?

PROJEKTOWANIE MECHATRONICZNE

392. Projektowanie wspotbiezne w mechatronice.

393. Na co pozwala zgodnos$¢ odtwodrcza modelu?

394. Co oznacza skrot CAD?

395. Co oznacza skrot CAE?

396. Co oznacza skrét CAM?

397. Metody druku 3D.

398. Ktora z metod obrobki addytywnej pozwala na wykonanie elementéw z metalu?

399. Na czym polega stereolitografia?

400. Definicja mechatroniki.

401. Z wykorzystaniem jakich uktadow mozna przeprowadzi¢ proces szybkiego
prototypowania uktadow sterowania?

402. Na co pozwala technologia Hardware-in-the-Loop?

403. Fazy Analizy Morfologicznej.

404. Jakie metody mogg zosta¢ uzyte w procesie Analizy Morfologicznej

405. W jakim $rodowisku programistycznym/z wykorzystaniem jakich ukladéw moga by¢
prowadzone symulacje w czasie rzeczywistym?

406. Charakterystyka procesoréw DSP.

407. Charakterystyka materiatow inteligentnych.

408. Uktady MEMS.
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409. Proces fotolitografii.
410. Roboty modutowe.

IDENTYFIKACJA I ANALIZA SYGNALOW

411. Co to jest zagadnienie wlasne?

412. Co to jest metoda najmniejszych kwadratow?

413. Jak nalezy dobra¢ rzedy poszczegdlnych wielomianéw podczas identyfikacji modeli
parametrycznych?

414. Wskaz, ktora z ponizszych metod nie bazuje na przetwarzaniu sygnatow w dziedzinie
czestotliwosci.

415. Co to jest zjawisko aliazing’u w przetwarzaniu sygnatow?

416. Podaj w jakim celu stosuje si¢ okna czasowe w przetwarzaniu sygnatow.

417. Do jakiej grupy metod przetwarzania sygnatow nalezy Transformata Falkowa?

418. Co oznacza macierz A w rOwnaniu stanu zapisanym w postaci X(t)= Ax(t)+Bu(t)?

419. Co nazywamy transmitancjg uktadu?

420. Co nazywamy modelem modalnym?

KOMPUTEROWE WSPOMAGANIE WYTWARZANIA

421. Oprogramowanie do komputerowego wspomagania wytwarzania.

422. Podstawowe pojecia CAD/CAM.

423. Modelowanie brylowe i powierzchniowe 3D.

424. Komputerowe wspomaganie frezowania.

425. Komputerowe wspomaganie obrobki toczeniem.

426. Symulacja procesu obrobki w systemie CATIA V5.

427. Wytwarzanie wyrobow z tworzyw sztucznych w formach wtryskowych.
428. Zaawansowane metody projektowania i wytwarzania wspomaganego komputerowo.
429. Dobor operacji procesu wytwarzania.

430. Operacje procesu obrobczego — podstawowe terminy.

INZYNIERIA OPROGRAMOWANIA
431. Przedstawiony diagram jezyka UML to:
O

U1 U4

A0 «include;\ % %
Al Jﬁ «extends

A3
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432. Przedstawiony ponizej diagram jezyka UML to:

Wezytaj Dane: String Wyswietl Dane2: String
Dane Dane ——f —»@
[Wezytane] [Wyswietlone]

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

1 =2 E3

1 2
1 e —————————

[(HitsE3:E3

434. Zgodnie z diagramem UML przedstawionym ponizej, przej$cie od stanu 'state 0' do
stanu 'state_1' spowoduje:

$ . state 1 (2

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

435. Symbol stanu w jezyku UML moze zawierac:
436. Diagram maszyny stanowej jezyka UML moze zawieraé:
437. Przedstawiony diagram jezyka UML definiuje:

ENV C1 ‘E3
Z | |
ALl | |
Z i |
2 |
/ & L
“ at J li<s] |
Z | |
Z M2()
Z "
7
' S—— —
? -'_ [else]
Z | M3Q |
Z 7
7 |
z T 1

438. Diagram czynnosci (activity) jezyka UML moze zawierac:

ENY C1 2
7 Mig |~ ]
< int ret=M2() |
Z :
Z | M3 |
7
Z 2
7 M4
7 ]
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439. Na przedstawionym diagramie jezyka UML:
440. Przeptywy na diagramach czynnosci jezyka UML moga miec:
441. Zwiazek migdzy elementami Al i A2 diagramu jezyka UML to:

O

Az
Al

A3

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

Context State
57 state:int ’ g+
. states :_:
& Request(:void & Handle().void
states.get(state) . Handle(); 7] |:<

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

wyswietlenie warto$ci zmiennej 'n' rownej:

m==1] | P ®| 000
inicjalizacja (3 /+ o m
. %::11 @ . @ “cout << n; _’©
minus @
[n==A17 RNen=; tm(1000)

444, Element E6 na ponizszym diagramie j¢zyka UML to:

= =

SYSTEMY WIZYJNE / TECHNIKI WIZYJNE
445. Binaryzacja obrazu.

446. Histogram obrazu.

447. Co to jest rownowazenie histogramu?
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448. Co jest wynikiem pierwiastkowania obrazu?
449. Co jest wynikiem logarytmowania obrazu?
450. Co jest wynikiem potggowania obrazu?

451. Operator Prewitt'a.

452.  Operator Sobel'a.

453. Morfologiczna operacja otwarcia.

454, Morfologiczna operacja zamknigcia.

455.  Operator laplasjanu.

456. Morfologiczna operacja "trafi-nie-trafi".
457.  Filtracja obrazu w dziedzinie czgstotliwosci.
458. Segmentacja obrazu.

459.  Analiza obrazu.

460. Kalibracja kamery.

461. Co to jest cecha obrazu?

SIECI NEURONOWE | SYSTEMY ROZMYTE W TECHNICE/
ALGORYTMY GENETYCZNE | EWOLUCYJNE W TECHNICE

462. W jakim zakresie skalowane sg funkcje przynaleznosci w teorii zbioréw rozmytych?

463. Co oznacza funkcja przecigcia (ang. intersection) sktadajaca si¢ dwoch zbiorow
rozmytych?

464. Jak nazywamy model rozmyty w ktorym nastgpniki regul maja postaé¢ zbiordéw
rozmytych?

465. Z jakich elementow sktada si¢ regulator rozmyty?

466. Jaki sygnal/jakie sygnaty wykorzystuje dynamiczny regulator rozmyty?

467. Jak nazywaja si¢ warstwy znajdujace si¢ pomiedzy warstwa wejSciowa 1 wyjSciowa
w sieciach wielowarstwowych?

468. Na czym polega metoda uczenia z nadzorem?

469. W jaki sposob w metodzie uczenia bez nadzoru sie¢ otrzymuje informacje o
poprawnosci odpowiedzi na dane wejsciowe?

470. Zalety stosowania sieci neuronowych w zagadnieniach modelowania i regulacji
automatyczneyj.

471. Jakim rodzajem sieci jest sie¢ Hopfielda?

SIECI KOMPUTEROWE | BAzZY DANYCH [/ TECHNIKI

INFORMACYJNE W PRAKTYCE INZYNIERSKIEJ
472. Coto jest SSH?

473. Poda¢ podstawowe roznice po migdzy FTP i SFTP ?

474. Coto jest SFTP?

475. Jaka ma sktadni¢ polecenia listujacego zawartos$¢ katalogu?
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476. Co umozliwia ustuga FTP ?

477. Co wpisujemy w oknie przegladarki, gdy taczymy si¢ w trybie graficznym z serwerem
ustugi FTP o adresie ftp.microsoft.com ?

478. Czy numer komputera w obrebie najmniejszej podsieci wystgpujacy w adresie 1P
\149.156.96.9\ moze by¢ prawidlowy i co oznaczaja poszczegdlne liczby?

479. Coto jest HTML?

480. Wskaz postac tzw. czesci nagldéwkowej dokumentu, w ktérej zawarte sg informacje o
dokumencie, ktore nie s3 wyswietlane, ale mogg by¢ wykorzystane np. przez
wyszukiwarki internetowe (ograniczona przez jakie znaczniki).

481. Do czego jest wykorzystywany jezyk SQL ?

482. Co oznacza zadeklarowanie danego pola jako klucz gtéwny?

EKSPLOATACJA UKEADOW MECHATRONIKI / UKLADY
MONITOROWANIA URZADZEN MECHATRONICZNYCH

483. Jaka jest zalezno$¢ miedzy nakladami na monitorowanie a kosztami utrzymania
ruchu?

484. Co oznacza pojecie ,,preventive maintenance’?

485. Co oznacza pojecie ,,predictive maintenance”?

486. Ktore stwierdzenie najlepiej opisuje system CMMS?

487. Emisja akustyczna.

488. Jaki parametr drgan mechanicznych jest najlepszym wskaznikiem rozosiowania linii
watow?

489. Ktory skrét opisuje parametr Sredniego czasu migdzy awariami urzadzenia?

490. Co oznacza skrot SIL?

491. Jaki jest cel stosowania systemOw monitorowania maszyn?

492. Do jakich zadan moze by¢ stosowana kamera podczerwieni?

493. Jaki parametr drgan mechanicznych jest najlepszym wskaznikiem niewywazenia
wirnika?

494. W jakim celu stosuje si¢ analiz¢ obwiedni sygnatu drgan mechanicznych?

495. Ktore z ponizszych stwierdzen jest FALSZYWE w odniesieniu do akcelerometru?

STRUKTURY KOMPOZYTOWE I ICH ZASTOSOWANIA

496. Definicja materiatu kompozytowego.

497.  Od czego zalezy wytrzymato$¢ laminatéw weglowo/epoxydowych?

498. Jakie wlasno$ci ma laminat symetryczny i1 zbalansowany?

499. Jakie wlasnosci maja kompozyty wzmacniane krotkimi widknami szklanymi
produkowane metoda wtrysku?

500. Co to jest temperatura zeszklenia materiatu polimerowego?
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METODY EKSPERYMENTALNE W BADANIACH UKLADOW

MECHATRONICZNYCH

496. Rozdzielczo$¢ widma sygnatu.

497. Charakterystyka czgstotliwosci rezonansowych — obiektu dla stanu ustalonego,
w ktorym obiekt generuje drgania,

498. Jaka funkcja jest odpowiednikiem widmowej funkcji przejscia w dziedzinie czasu?

499. Jakie parametry ukladu mozemy wyznaczy¢ identyfikujac bieguny uktadu
mechanicznego?

500. W jaki sposob opisywane sg wlasnos$ci lokalne obiektu dla modelu modalnego?
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