1. Bezmasowa belke obciazono w punkcie C sila P = 1kN i
momentem Mp = 1kNm w punkcie B. Wymiary belki AB = Mg
BC = 1m. Reakcje podp6r wynosza

A) Ra = 2kN, Rp = 1kN 2 a
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B) Ra = —2kN, R = 3kN

C) Ry = —3kN, R =2kN —
D) R4 = —2kN, Rp = 1kN

2. Maksymalny moment zginajacy dla belki obcigzonej jak w pytaniu 1 wynosi

A)2kNm B) 3kNm C) 4kNm D) 1kNm

3. Samochdd o masie m = 1000kg porusza si¢ z predkoscia vg = 10m/s po poziomej plaszczyznie. W chwili ¢y zaczyna
hamowac, przechodzac w poslizg o wspétczynniku tarcia o = 0.1 niezaleznym od predkosci. Przy zalozeniu ze wystepuje
jednakowe obciazenie két, samochdd zatrzyma si¢ po uptywie

A)4s B)2s C)20s D) 10

4. Wiréwka przeciazeniowa w Wojskowym Instytucie Medycyny
Lotniczej ma ramig¢ o dlugosci 8m, na koncu ktérego znajduje
si¢ kapsula. Przy zalozeniu, ze przyspieszenie ziemskie ma
warto$¢ G = 10m/s?, wypadkowe przeciazenie dzialajace na
pilota w kapsule poruszajacej si¢ z predkoscia liniowa réwna
v, = 20m/s ma warto$¢

A) 5G
B) V26 G
C) 4G

D) 3G

5. Punkt materialny porusza si¢ z predkoscig v(¢) zmieniajaca sie
zgodnie z wykresem. Diugosc¢ drogi przebytej przez punkt ma-
terialny w przedziale czasu od typ = Os do ¢{; = 7s wynosi :

A) 1.5m

v [m/s]

B) 3m

C) 4.5m

D) Om t [s]

6. Zaleznos¢
A= (=2%by +1) % (bp1 %2 T4 .+ by %2+ bgx 20+ b %27+ .+ b x27F)
gdzie n i k sa stalymi catkowitymi dodatnimi, okresla
A) statoprzecinkowa reprezentacje liczb rzeczywistych
B) reprezentacje znak-modut liczb catkowitych
C) zmiennoprzecinkowa reprezentacje liczb rzeczywistych

D) reprezentacjg¢ uzupetnieri do dwéch.

7. Mikroprocesor 8-bitowy wykonal odejmowanie liczby 60H od liczby CFH w kodzie U2 (uzupetnieri do dwéch). Otrzymany
rezultat i stany bitéw warunkowych (C- przeniesienie, V-przepelnienie) sa nastgpujace

A) 16FH, C=0, V=1 B) 6FH, C=1, V=1 C) 12FH, C=0, V=1 D) 70H, C=0, V=0



8. Wartos$¢ -12.255 zostata zakodowana w systemie statoprzecinkowym z bitem znaku, 8 bitami czesci catkowitej i 7 bitami
utamka. Otrzymano btad bezwzgledny reprezentacji (réznice migdzy wartoScig dokladng i reprezentowana)

A) -0.025 B) 0.005 C) -0.005 D) 0.025

9. Wzmacniacz tranzystorowy w uktadzie wspdlnego kolektora (OC) charakteryzuje si¢

A) mala rezystancja wejsciowa, bardzo duza rezystancja wyjSciowa i wzmocnieniem pradowym bliskim jednosci
B) duza rezystancja wejSciowa, wzmocnieniem napigciowym bliskim jednosSci i duzym wzmocnieniem pragdowym
C) duzym wzmocnieniem pradowym, duzym wzmocnieniem napigciowym i duzym wzmocnieniem mocy

D) mata rezystancja wejSciowa, wzmocnieniem napigciowym bliskim jedno$ci i duzym wzmocnieniem pradowym.

10. Rysunek przedstawia schemat zastgpczy bramki "
A) AND Wyijécie
B) NAND Wejsciel
¢) OR Wejscie2 —
D) NOR
o—
. . +5V
11. Uktad przedstawiony na schemacie
A) realizuje funkcje logiczna Y = AB + CD A— g
B) realizuje funkcje logiczna Y = AB + CD B v
C) realizuje funkcje logiczna Y = AB + C'D Cc— o
D) jest niepoprawny, bo nie mozna taczy¢ wyjs¢ bramek. D

12. Przedstawiony na schemacie automat skoiczony wczytuje kolejne bity stowa wejSciowego, a nastgpnie

A) sprawdza podzielnos¢ przez 3 liczby naturalnej binarnej,
reprezentowanej przez stowo wejsciowe

B) sprawdza podzielnos¢ przez 4 liczby naturalnej binarnej,
reprezentowanej przez stowo wejsciowe

C) sprawdza, czy w stowie wystepuje parzysta liczba zer i jedynek

D) sprawdza, czy w stowie wystegpuje parzysta liczba jedynek.

13. Rezystancja zastgpcza uktadu przedstawionego na rysunku ma wartos¢ A R1
18
A) 380 R2 R3
10 10
B) 2802
C) 200 R4 R5
D) 300 5 10 20
R
14. W obwodzie przedstawionym na rysunku napigcia na elementach maja wartosci: O 1
Ur =30V,Ur, =100V, Uc = 60V . Napigcie U na zaciskach dwéjnika wynosi <U— T ! .
R V)
L
A) 160V U .
B) 60V
C) 40V Ue T C
D) 50V O




15. Do uzwojenia wtérnego transformatora dotaczono woltomierz V1 o nieskoficzonej rezystancji. Parametry obwodu: E; =
100V, Ry = Ry = 2090, X1 = X2 = 4012, wspolczynnik sprzgzenia magnetycznego k = 0.5. Napigcie na zaciskach
woltomierza ma warto$¢

A) 20V R2

B) j10V , 20

C) j20 + 40V L2 Vi
D) j10+ 20V !

16. Wskazania przyrzadéw w symetrycznym ukladzie zasilanym z symetrycznego
Zrédta wynosza: Py = v300W, Uy = 100V, [4 = 1/\/§A.
Moc czynna odbiornika wynosi

A) 100W
B) V9100W
C) 7T0W 13 | X:3|_
D) v/29100W

17. Sygnat tréjkatny okresowy, ktérego wycinek zostat przedstawiony
na wykresie posiada

A) tylko sktadowa stala

B) sktadowa stala i nieparzyste harmoniczne

C) sktadowsg stata i parzyste harmoniczne

o- i i H i i J
D) tylko nieparzyste harmoniczne. 0 0.0005 0.001 0.0015 0.002 0.0025 0.003
t[s]
18. Uklad przedstawiony na schemacie to
R1 C2
A) filtr gérno-przepustowy 2 rzedu H o
B) filtr dolno-przepustowy 2 rzedu . 10k C1l 100p R2
C) filtr pasmowo-przepustowy Vi In 20k Uwy
D) filtr pasmowo-zaporowy - o

. . . .. . T
19. W uktadzie przedstawionym na schemacie warto$ci elementéw wynosza: —\

R1 =2.2kQ, R2 = 4.7k}, R3 = 8.2k, R4 = 6.8k(2, napigcie diody
Zenera Vp; = 6.8V Napiecie wyjsciowe U,,,, Wynosi

A) 15V

B) 12.5V

o) 10V

D) 20V -

20. Uktad przedstawiony na schemacie to

A) detektor przepetienia przy dodawaniu Cin

B) detektor przepelnienia przy mnozeniu

C) poétsumator

Cout

D) sumator

21. Silnik skokowy o wirniku reluktancyjnym ma 50 zgbéw wirnika i 4 pasma uzwojenia stojana. Warto$¢ skoku tego silnika przy
zasilaniu symetrycznym wynosi:

A) a =90° B)a=7.2° C)a=3.6° D)a=1.8°



22. Uktad przedstawiony na schemacie realizuje funkcj¢ logiczna

A) y = (Toxs + x1) + (T3 + Toxa)
B) y = (Toxs + 1) (T3 + Tox2)
O) y = (Tiwz + x0) (w3 + xox2)

( )

D) y = (zvox2 + x1) + (23 + ox2)

x1
x2

x0

o>

23. Wykonanie fragmentu programu przedstawionego na listingu
spowoduje wyprowadzenie

A) i=0x130
B) i=0xleb
C) i=0x13b
D) i=0x11b

short i = Oxf;

i <<= 44

i &= 8xf;

i=1 ] (1 << 2);
i=1 | (1 << 5);

i A= Bxl1lf;

printf("i = %#x", 1i);

24. Na wejscia X 1 Y oscyloskopu podano napiecia z(t) = Asin(wit + ¢) i
y(t) = Bsin(wat), w wyniku czego wySwietlona zostata krzywa
przedstawiona na rysunku. Analizujac jej ksztatt, mozna powiedziec ze

A) A= B/2,w1 = W2
B) A= B, w =ws/2
C) A= B/Q, w1 = w2/2
D) A= B, W1 = Wy

25. Szeroko$¢ petli histerezy komparatora przedstawionego na schemacie zalezy od

A) wartodci rezystancji Ry
B) wartosci rezystancji Rs i R3
C) wartosci rezystancji Ro i R3, a takze napigcia odniesienia U, g,

D) wartosci rezystancji Ry i R3, a takze réznicy napigé wyjsciowych
komparatora

Uwe
Uwy
Uodn

26. Wartosci rezystancji wejsciowej wejs¢ wzmacniacza rézZnicowego
przedstawionego na schemacie wynosza
A) Rye1 = Ri, Rye2 = R2+ Ry
B) Ryer = R1+ R3, Rye2 = R2 + Ry
C) Ruyer = R1 + R, Ryez = RaRy/(R2 + Ry)
D) Rye1 = Ri, Rye2 = R

27. Dla wzmacniacza réznicowego przedstawionego na schemacie w pytaniu poprzednim, warto$ci wzmocnienia dla sygnatu
réznicowego kg i sygnatu sumacyjnego kg, przy zatozeniu idealnych wartosci rezystancji Ry, Ro, R3 i R4, wynosza

A) kr = R3/Ry, ks = Ra/(R2 + Ry)
B) kr = Ri/Rs, ks = kr/((1 + 1/kr)CMRR)
C) kg = R3/Ry, ks = kr/((1 + 1/kr)CMRR)
D) kg = Rs/R1. ks = kr/(1+ 1/kg)



28. Prad drenu tranzystora MOSFET normalnie wytaczonego okresla zalezno$¢
A) ip = K(ugs — Ur)?
B) ip = K(ugs — Ur)
O) ip = Ipss(l —ugs/Up)?
D) ip = Ipss(1 —ugs/Up)

gdzie K jest wspéiczynnikiem proporcjonalnosci, Ur jest napieciem progowym, U, jest napieciem odcigcia kanatu, a Ipgs
jest pradem drenu dla ugg = 0

29. Magnetoelektryczny przyrzad wskazowkowy dotaczony do Zrédta sygnatu o czestotliwosci 50 Hz zmierzy warto$¢é

A) skutecznag
B) maksymalna
C) srednig

D) szczytowa

30. Statyczne obiekty regulacji charakteryzuja si¢ tym ze

A) sa obiektami bez samowyréwnania
B) nie maja dziatania catkujacego
C) amplituda odpowiedzi na wymuszenie harmoniczne ulega ttumieniu

D) warto$¢ odpowiedzi skokowej dazy do nieskoficzonosci.

31. Obstuzenie przerwania przez sterownik PLC wymaga

A) uzycia instrukcji JUMP i programu obstugi przerwania

B) uzycia instrukcji CALL i programu obstugi przerwania

C) odpowiedniej konfiguracji wej$¢ sterownika i programu obstugi przerwania
D) tylko odpowiedniego programu

32. W ukladzie z podtrzymaniem przedstawionym na schemacie stan wysoki wejscia S2 powoduje
A) stan wysoki na wyjsciu K1

s1 s2 |
B) stan niski na wyjsciu tylko gdy stan wysoki na wejsciu S1 _I } «H’
C) stan wysoki na wyjsciu tylko gdy stan wysoki na wejsciu S1 i styku K1 | | ‘
D) zawsze stan niski na wyjsciu. K1

33. Aby prawidlowo realizowaé cykl pracy sygnalizatora $§wietlnego pokazany
ponizej, program drabinkowy nalezy uzupetnié o

A) dwa styki normalnie otwarte testujace bity stanu T2 i T3
B) styk normalnie zwarty testujacy bit stanu T4
C) styk normalnie otwarty testujacy bit stanu T1

D) styk normalnie otwarty testujacy bit stanu T4.

ya
Y1
Yo

@305@ 6 s —> 2032345@




34. Mechanizm zwigkszajacy niezawodno$¢ sterownika poprzez ochrong przed “zawieszaniem” systemu to

A) czuwak aktywny (watchdog)
B) sprawdzanie sumy kontrolnej (checksum)
C) kontrolowanie parzystosci (parity check)

D) algorytm Luhna.

35. Najczestszym zastosowaniem dla sterownikéw PLC jest

A) sterowanie ciagle
B) sterowanie dyskretne
C) sterowanie hierarchiczne

D) sterowanie w warstwie nadrzgdne;j.

36. Przedstawiona ponizej charakterystyka skokowa jest odpowiedzia czionu

A) rézniczkujacego rzeczywistego
B) oscylacyjnego

C) inercyjnego 2 rzedu

D) inercyjnego 1 rzedu.

tls]
37. Transmitancja operatorowa uktadu o jednym wejsciu z(t) i jednym wyjsciu y(t) jest réwna
A) H(jw) =Y (jw)/ X (jw)
B) H(jw) = X(jw)/Y (jw)
C) H(s) = X(s)/Y(s)
D) H(s) =Y (s)/X(s)
38. Uktad przedstawiony na schemacie to
Qo Q1 Q2
A) rejestr szeregowy
i ) We D Q l D Q l D Q
B) rejestr szeregowy z odczytem stowa réwnolegle Wy
) ) CLK bCLK bCLK bCLK
C) synchroniczny rejestr réwnolegty
—RESET Q- RESET  Qp- RESET  Qp-
D) rejestr piercieniowy
39. Ktoéra tabela prawdy odpowiada przerzutnikowi JK ?
A) B) C) D)
J| K| C|Q(t+1) J| K| C|Q(t+1) JI K| C|Q(t+1) JI K| C|Q(t+1)
00| L|Q®) 0[0]L|O 0[0|L|O 0[0[L|O
1jo]|L|o 1{0]1L|Q® 10| L|O 10| L|1
0Oj1]71|0 O|1]71|O0 01 || Q@ O|1]|71|o0
L1 ][]l 111 111 1]1]1] Q@




40. Uklad przedstawiony na schemacie to

A) licznik asynchroniczny modulo 6 zliczajacy wstecz

B) licznik synchroniczny modulo 6 zliczajacy w przéd

C) licznik synchroniczny modulo 5 zliczajacy wstecz

D) licznik asynchroniczny modulo 5 zliczajacy w przéd

-8

—J I Q-OQ—A —J I Q-&T —J l Q
C C C

LK R b LK R b L 1K R -
I I T

41.

A) okoto v/2-krotnie  B) okoto v/3-krotnie

C) okoto dwukrotnie

mniejszy od pradu pobieranego w przypadku polaczenia w tréjkat.

D) okoto trzykrotnie

Prad pobierany przez silnik indukcyjny podczas rozruchu z uzwojeniami stojana potaczonymi w gwiazde jest

42.

A) sekcje tekstu, danych, sterty i stosu, rejestry
B) sekcje danych i sterty, rejestry

C) tylko sekcje tekstu, sterty i stosu

D) sekcje tekstu, danych, sygnaty i otwarte pliki.

Watki nalezace do tego samego procesu w systemach operacyjnych maja wspdlne

43. Sitownik przedstawiony na schemacie uktadu pneumatycznego

A) porusza si¢ W prawo
B) pozostaje nieruchomy

C) porusza si¢ w lewo

D) nie mozna tego okresli¢ na podstawie schematu

— ]

‘H/—‘ Prawy

U
— —

Lewy T >< Prawy
/] vl |

44. Aby uktad wykonat sekwencje ruchu PRAWO-DOL-LEWO-GORA nalezy potaczyé czujniki z zaworami w konfiguracji

% Prawy

A) Lewy-III; Prawy-IV; Géra-I; D61-11
B) Lewy-III; Prawy-1V; Goéra-1I; D6t-1
C) Lewy-1V; Prawy-III; Géra-I; D6t-11
D) Lewy-1V; Prawy-III; Géra-II; D6t-1

45. Aby uktad wykonat sekwencje ruchu LEWO-PRAWO-DOE-GORA

nalezy potaczy¢ czujniki z zaworami w konfiguracji

Lewy
|

e

Il
A) Lewy-III; Prawy-IV; Géra-I; DS-IT A ) |
B) Lewy-III; Prawy-IV; Géra-II; D6k-I ﬂ\/\h
C) Lewy-1V; Prawy-III; Géra-I; D6t-11 Dol
v
D) nie mozna wykona¢ sekwencji bez dodatkowych elementow
Lewy Prawy

46. Uklad przedstawiony na schemacie zrealizuje
sekwencje ruchu

A) PRAWO-DOL-LEWO-GORA
B) PRAWO-DOL-GORA-LEWO
C) LEWO-PRAWO-DOE-GORA
D) GORA-DOL-PRAWO-LEWO

)

Gora

P

Dol

Prawy

P

N
]

Lewy

T
N

TT




47. Elementy P1 i P2 na przedstawionym schemacie
Lewy Prawy

¢ P

A) sa zbedne, nie maja zadnej funkcji

B) sa to "jednostki pamigci”, ktére pamigtaja ilo§¢
cykli wykonanych przez uktad

T
C) sato elementy podtrzymujace zasilanie cewki
na zaworze sterujagcym po zaniku sygnatu z czujnika

D) zadne z powyzszych.

48. Predkos¢ obrotowa silnika obcowzbudnego pradu stalego o ustalonych parametrach konstrukcyjnych zalezy
A) wprost proporcjonalnie od napigcia zasilania
B) wprost proporcjonalnie od napigcia zasilania, a odwrotnie proporcjonalnie od momentu obciazenia i pradu wzbudzenia

C) wprost proporcjonalnie od napigcia zasilania, a odwrotnie proporcjonalnie od momentu obciazenia

D) wprost proporcjonalnie od napigcia zasilania, a odwrotnie proporcjonalnie od pradu wzbudzenia.

49. Ktére z ponizszych stwierdzen dotyczacych wartoSci dokladnosci i powtarzalno$ci pozycjonowania wspéiczesnych robotéw
przemystowych jest prawdziwe

A) doktadnos¢ i powtarzalnos$¢ robotdw sa tego samego rzgdu wielkoSci
B) doktadnos$¢ pozycjonowania jest lepsza (osiaga mniejsze wartosci) od powtarzalnosci pozycjonowania
C) powtarzalno$¢ pozycjonowania jest lepsza (osiaga mniejsze warto$ci) od doktadno$ci pozycjonowania

D) doktadnos¢ pozycjonowania jest lepsza (osiaga wigksze wartosci) od powtarzalno$ci pozycjonowania.

50. Liczba stopni swobody robota to

A) ilos¢ stalych parametrow konstrukcyjnych okre§lajaca gabaryty robota
B) ilo$¢ niezaleznych zmiennych jakie nalezy poda¢ w celu opisania ruchu uktadu
C) ilos¢ poszczegblnych ramion robota wraz z ostoja

D) ilos¢ par kinematycznych 5 klasy obrotowych robota.



