1. Kratownica ptaska pokazana na schemacie sktada si¢ bezma-
sowych pretéw o jednakowej dtugosci. Zostata ona obcigzona
poziomo dzialajaca sita P. Sity w pretach kratownicy wynosza:

A) Pyc =2P,Pcp =P, Pyp=7rP

B) Pac = Pcp = P,Pap = P/2 A B

C) Pac = P/2,Pop = P,Pap = P ﬂ%ﬂ
D) Pac = P/Q,PCB = P/Q,PAB = P/2

2. Pozioma belka o dtugosci [ i cigzarze P = 2kN umocowana
jest na przegubie A, za$ drugi koniec belki jest zawieszony na
lince BC. W punkcie D belkg obcigzono pionowa sita ) =
2kN. Odlegtos¢ BD = %l. Przy kacie a = 30° sita w lince S
wWynosi:

A) S =5kN
B) S =2kN
C) S =3kN

D) S =8kN

3. Przektadnia planetarna przedstawiona na schemacie pracuje z
unieruchomionym kotem 3, a naped przenoszony jest z kota 1 4 1C
na jarzmo 4 za poSrednictwem kot obiegowych 2. W tej kon-
figuracji zapewnia ona przetozenie: 2

A)i=2 \] /3

B):=2 I I

C) i = =t / ]|‘|[

D) 7/ _ z1t+23 1

4. Rurka obraca sie wokét osi O z predkoscia katowa w = 2 [s~1]. Wzdtuz rurki porusza
si¢ punkt A w mysl réwnania OA = t? [m]. Przyspieszenie bezwzgledne punktu A
wyraza si¢ wzorem:

A) /(2 — 412)2 + 64¢2

B) /(2 + 4t2)2 + 64¢2

C) V4t 1 82 0
D) /(2 — 4t%)2

5. Tarcza cierna o $rednicy d = 0.2m obraca sie z predkoscia n = 3000min~", moc pobierana
przez silnik wynosi N = w[kW], za$§ wspblczynnik tarcia tarczy o metal . = 0.2. Sita docisku
tarczy do metalu P ma warto$¢

A) 1.5kN
B) 3kN
C) 1kN
D) 500N



6. Zaleznos¢
A= —b,_ 1% on—1 + bp_o % on—2 4+ ...+ by x 21 + bg * 20
gdzie n jest statg calkowita dodatnia, okresla
A) statoprzecinkowa reprezentacje liczb rzeczywistych
B) reprezentacje znak-modut liczb catkowitych
C) naturalng reprezentacje liczb catkowitych dodatnich

D) reprezentacje uzupetnienn do dwoch.

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

A) AAH, C=0, V=1 B) BFH, C=0, V=0 C) 19H, C=1, V=0 D) 41H, C=0, V=0

8. Warto$¢ -12.255 zostata zakodowana w 32-bitowym formacie zmiennoprzecinkowym zgodnym z norma IEEE 754. Pole
wyktadnika postaci znormalizowanej zawiera bity

A) 10100100 B) 00000100 C) 10000010 D) 01000010

9. Wzmacniacz tranzystorowy w ukladzie wspdlnego emitera (OE) charakteryzuje si¢

A) brakiem zmian fazy wzmacnianego sygnatlu, wzmocnieniem napigciowym bliskim jednosci, stosunkowo wysoka impedancja

wejsSciowa

B) brakiem zmian fazy wzmacnianego sygnatu, wysokim wzmocnieniem napigciowym, stosunkowo niska impedancja we-
jSciowa

C) zmiang fazy wzmacnianego sygnatu na przeciwna, stosunkowo niska impedancja wejSciowa, wzmocnieniem napig-
ciowym bliskim jednosci, duzym wzmocnieniem pradowym

D) zmiana fazy wzmacnianego sygnatu na przeciwna, wysokim wzmocnieniem napigciowym, stosunkowo niska impedancja
wejSciowa.

10. Rysunek przedstawia schemat bramki

A) AND
B) NAND
C) OR
D) NOR

11. Przedstawiony na schemacie automat skoficzony wczytuje kolejne bity stowa
wejSciowego, a nastgpnie

A) sprawdza podzielno$¢ przez 4 liczby naturalnej binarnej,
reprezentowanej przez stowo wejsciowe

B) sprawdza podzielnos¢ przez 5 liczby naturalnej binarnej,
reprezentowanej przez stowo wejsciowe

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

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

12. Rezystancja zastgpcza uktadu przedstawionego na rysunku ma wartos§¢

A) 40 30 39#39 30
B) 50 -

C) 3Q T a

D) 6Q

=
!
.




13. Pomiar mocy czynnej metoda dwu watomierzy ma wlasno$é

A) moze by¢ stosowany jedynie w uktadach symetrycznych
B) moc czynna jest sumg wartosci bezwzglednych wskazan obu watomierzy

C) cewki pradowe watomierzy s wtaczone do przewodow fazowych, a konice cewek napigciowych do trzeciej (pozostatej)
fazy

D) cewki pradowe watomierzy sa wiaczone do przewodéw fazowych, a korice cewek napigciowych do punktu neutralnego

14. Parametry elementéw obwodu: Fy = 80V, Fy = 64V, R; = 61, Ry = 41,
R3 = 3Q, Ry = 19). Prady w galgziach obwodu maja wartosci
A) I =14A, I, = 15A, I3 = —1A
B) I; =14A, I, = —15A, I3 = 1A
C) I, =154, I, = 16A, I; = —1A
D) I = 14A, I, = —15A, I3 = —1A

15. Napigcie Upyr na wyjsciu liniowego stabilizatora szeregowego przedstawionego na rysunku, przy zalozeniu, ze napigcie
diody Zenera U, = 8.2V i napigcie zlacza baza-emiter Upp = 0.7V, wynosi

, T
A) 8.2V © °
RB
B) 8.9V U U
C) 7.5V N TU ouT
D) 6.8V . z
n e

16. Na wejscia sumatora 1-bitowego podawane sg nastgpujace sygnaty: A = 1,B = 0,C,—; = 0. Jakie sygnaty beda na
wyjsciach?

A S=1,0,=1

B) S=0,C, =
C) $=0,C, =
D) S=1,C, =

17. Uklad przedstawiony na schemacie realizuje funkcje logiczna

AY=A4+C A i) Y
B) Y =B B

OY-B C_@

D) Y = AC

18. Uklad przedstawiony na schemacie realizuje funkcje logiczna

A) y = (1 + w2)13(T2 © 73) x2

(

(1 © x2) X34 } y
( L

(

(
B) y = (1 + a2
C) y=(z1+mz
D) y = (1 + 3

T3
Z3(T2T3 + wow3)

3(T273 + 2273) D

e — O ~—




19. Wykonanie programu przedstawionego na listingu
spowoduje wyprowadzenie

A) i=0xa
B) i=0xf2
C) i=0x2f

D) wartosci przypadkowej, poniewaz zmienna ¢
nie zostala zainicjalizowana.

#include <stdio.h>
short i;

¥ int main() {

i |= 0x3; 1 <<= 4;

i &= 017;

i=1](1<<1); i = 0xf0;
printf("s#x\n", 1);

return 0;

20. Napigcie Uy tranzystora nMOS wynosi 0.55 V. Jezeli Uggs = 1.0V, Upg = 2.35V/, to tranzystor pracuje w obszarze

A) liniowym

B) nasycenia

C) odcigcia

D) podprogowym.

21. Na diodzie Zenera o Uz = 12V pracujacej przy pradzie Iz = 30mA zmiana pradu o 10 mA wywoluje zmiang¢ napigcia
stabilizacyjnego réwna 0.1 V. Rezystancja dynamiczna diody R, w tym zakresie i wspdtczynnik nieliniowosci 5 wynosza

A) Ry =100, 3 = 40

B) Ry = 109, 8 = 400
C) Ry =400Q,5 = 40
D) Ry = 4009, 8 = 80

22. Napigcie na wyjsciu 4-bitowego przetworniku CA w konfiguracji o Ver=1V
wej$¢ binarnych przedstawionych na rysunku wyniesie R B, R/2
15 —{ 1
A) —3gV - B,
B) 3V {1 Vo
0 v aw B
5 —{ | *
D) -3V 8R Bo l
—{
23. Na rysunku przedstawiono filtr aktywny. Wzmocnienie k,
czestotliwos¢ graniczna f, i typ filtru sa nastepujace —1 +
100k =
A) k=2V/V, f, = 5Hz, gbrnoprzepustowy =
B) k=1V/V, f, = 5H z, dolnoprzepustowy 2000nF == ik
C) k=1V/V, fg = %H z, gérnoprzepustowy

D) k=2V/V, fy = & Hz, dolnoprzepustowy.

24. Prad kolektora tranzystora bipolarnego zgodnie z modelem Ebersa-Molla okresla zalezno$¢

A) Io = ayleslerp(5ES) - 1]
B) Ic = anIpslexp(YEe 2)—1]
0) Ic = aylpslexp(Yez 2Z) -1+ ICS[GI’P(%]?@) —1]
D) Ic = aNIEs[emp(U E) —1] - ICS[exp(glii) —1]



25. W trakcie pracy sterownika PLC informacje o Srodowisku zewnetrznym dostarczane sa przy wykorzystaniu wejs¢ sterownika.

Wyniki skanu stanu wejs$¢ sterownika umieszczane sa

A) bezposrednio w programie sterownika
B) w odpowiednio zdefiniowanych zmiennych programu
C) w odpowiednich rejestrach znacznikéw

D) w pomocniczych rejestrach statusu procesu.

26. W pokazanym na rysunku zbiorniku zaw6r napetniania YO zostanie otwarty w
momencie gdy poziom cieczy spadnie ponizej czujnika X0, natomiast zostanie
zamknigty po osiagnigciu poziomu X1. Opréznianie zbiornika nie jest kon-
trolowane tzn. dolny zawér jest otwarty. Czujnik generuje sygnal logiczny
»1” gdy jest zanurzony. Aby zapewni¢ prawidlowa realizacj¢ automatycznego
utrzymania poziomu cieczy w zakresie pomigdzy X0 i X1 ponizszy program
drabinkowy nalezy kolejno uzupeti¢ o

A) cewke YO i cewke kasujaca stan wysoki na wyjsciu Reset YO
B) cewke z podtrzymaniem Set YO i cewke o odwréconym dziataniu Not YO

C) cewke z podtrzymaniem Set YO i cewke kasujaca stan wysoki na wyjsciu
Reset YO

D) cewke YO i cewke z podtrzymaniem Set YO

¥o

27. Do programowania sterownikéw PLC standardowo nie jest wykorzystywane

A) programowanie w jezyku C#
B) programowanie w jezyku drabinkowym
C) programowanie krokowe

D) programowanie w postaci listy instrukcji.

28. Na powyzszym schemacie cewka MO jest cewka odwrotnego zadziatania.
Po uruchomieniu programu styk X0 zostat zwarty. By otrzymac¢ stan
wysoki cewki YO trzeba

A) zewrzed styk X1
B) nie trzeba nic robi¢ - cewka YO jest w stanie wysokim
C) zewrzel i rozewrze¢ styk X1

D) rozewrze¢ i zewrzec¢ styk XO.

p. (4]
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¥0

29. Sterowane urzadzenie YO ma pracowac jednorazowo tylko przez 30s, ale jego uruchomienie ma nastapi¢ po 10s od zwarcia
styku X0. Aby prawidlowo zrealizowac to zadanie ponizszy program drabinkowy nalezy uzupetnié o

A) dwa styki normalnie otwarte testujace bity stanu T1 i T2 i |'~“°| end "]
T1
o

B) dwa styki normalnie zwarte testujace bity stanu T1 1 T2

T1
C) styk normalnie otwarty testujacy bit stanu T1 i styk normalnie — |—“‘{

zwarty testujacy bit stanu T2 —
D) styk normalnie otwarty testujacy bit stanu T2 i styk normalnie
zwarty testujacy bit stanu T1

« 015—

T2
o

3000

3000

TUP=
1000
1000

TUP—

yo |

€




30. Ktoéra tabela prawdy odpowiada przerzutnikowi D typu "zatrzask" ?

A) B) O D)
CT D[ Q+1) C] D] Q(t+1) C] D] Q(t+1) CI D] Q(t+1)
00 Q@ 00]QW 0[0]0 000
01]Q® 01]Q@ 010 0111
1100 1101 110 ]Q@ 1[0]0
T11]1 1 [1]0 1111 1[1]Q0

31. Uktad przedstawiony na schemacie to

A) licznik asynchroniczny modulo 10 zliczajacy w przéd 1 1 1 1

)
L.
)
L

)
-

)

B) licznik synchroniczny modulo 9 zliczajacy w przéd J
CLK

=)
A
)
=)

C) licznik asynchroniczny modulo 10 zliczajacy wstecz

D) licznik asynchroniczny modulo 12 zliczajacy w przéd

—J=

32. Watki nalezace do tego samego procesu w systemach operacyjnych maja rozdzielone

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

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

33. Sitownik przedstawiony na schemacie uktadu pneumatycznego to ﬁ%%f
A) sitownik hydrauliczny jednostronnego dziatania pchajacy s2 s1
B) sitownik pneumatyczny jednostronnego dzialania pchajacy e |
C) sitownik hydrauliczny jednostronnego dziatania ciagnacy
D) sitownik pneumatyczny jednostronnego dziatania ciagnacy
Lh
34. Polaczenie czujnikéw z zaworami przedstawionymi
na schemacie w nastgpujacej konfiguracji: alha
Lewy - IV; Prawy-III; Géra-I; D6t-11 Lewy |, | » Prawy
realizuje sekwencj¢ ruchu U U
A) PRAWO, LEWO, DOL, GORA :F
. . | \_‘ ’_/ (] ]
B) DOL, PRAWO, GORA, LEWO >< | m
Gora
C) DOL, LEW?, GORA, PRA/WO | ( —F
D) PRAWO, DOL, LEWO, GORA L>< Y
- \1
W Dal

35. Aby wykonaé¢ sekwencje ruchu LEWO-PRAWO-DOL-GORA nalezy w uktadzie przedstawionym w poprzednim pytaniu
potaczy¢ czujniki z zaworami w konfiguracji
A) Lewy-III; Prawy-1V; Gora-I; D6t-11
B) Lewy-III; Prawy-IV; Goéra-1I; D61-1
C) nie mozna wykonaé sekwencji bez dodatkowych elementéow
D) Lewy-IV; Prawy-III; Gora-I; D61-1I



36. Sitownik przedstawiony na schemacie

A) porusza si¢ ruchem posuwisto-zwrotnym i dochodzi do pozycji
skrajnych z lekkim uderzeniem

B) porusza si¢ ruchem posuwisto-zwrotnym i dochodzi do pozycji
gbrnej z lekkim uderzeniem, dolnej fagodnie

C) porusza si¢ ruchem posuwisto-zwrotnym i dochodzi do pozycji < L I7T
gbrnej tagodnie, dolnej z lekkim uderzeniem /
D) porusza si¢ ruchem posuwisto-zwrotnym i dochodzi do obu pozy- 3
cji tagodnie. C)
AN
i [
Lh

37. Elementy P1 i P2 na przedstawionym schemacie
A) sa zbgdne, nie maja zadnej funkcji (A\.

B) sa to elementy podtrzymujace zasilanie cewki na Prawy Lewy  P1

zaworze sterujacym po zaniku sygnatu z czujnika, l_‘m -
jednak w tym przypadku sa zbgdne gdyz sterowanie .

sitownika odbywa si¢ przez zawor bistabilny

Lewy Prawy P2
P2

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

D) zadne z powyzszych.

38. Moment rozruchowy w silniku synchronicznym

A) jest zerowy
B) stanowi w przyblizeniu potowg momentu rozruchowego silnika asynchronicznego tej samej mocy
C) zalezy proporcjonalnie od jego mocy znamionowe;j

D) zalezy od liczby faz napigcia zasilajacego

39. Silnik reluktancyjny

A) to zmodyfikowana wersja silnika klatkowego
B) jest wyposazony w komutator i szczotki
C) jest stosowany do napgdu tramwajéw

D) to silnik synchroniczny.

40. Odwrotne zadanie kinematyki w robotyce polega na

A) wyznaczeniu sit i momentéw napedowych w zaleznosci od przemieszczen, predkosci oraz przyspieszen czlonéw
B) wyznaczeniu potozenia, predkosci i przyspieszenia cztondw w zaleznosci od sit i momentéw napgdowych
C) znalezieniu zmiennych przegubowych w zaleznosSci od pozycji i orientacji koficowki roboczej

D) wyznaczeniu pozycji i orientacji koficowki roboczej na podstawie danych o zmiennych przegubowych

41. Architektura systemu mikroprocesorowego, w ktérej wystepuja osobne magistrale systemowe dla danych i programu to

A) von Neumanna B) Harward C) pseudo-Harward D) inna



42. Warto$¢ skuteczna pradu o ksztalcie przedstawionym na wykresie wynosi | ¢
A) 24 3A I-
B) 2.54 >
T TRTYT
C) V54 7l EA
D) V74 4A

43. W przestrzeni wejScia/wyjscia mikroprocesora, adresowanej liniami A7-A0,

ulokowano dwie karty (X, Y). Ich dekodery adresu przedstawiono na rysunku. A3 DEX Al :}_C_Sy

Ile lokacji adresowych mozna jeszcze wykorzystac? A2

A) 16 B) 96 C) 144 D) 160

44. W celu okreslenia rezystancji wewnetrznej baterii R,,, zmierzono
napigcie bez obciazenia (E = 24V), a nastgpnie wyznaczono
charakterystyke mocy wydzielanej w funkcji rezystancji obciazenia R.
Moc maksymalna wynosi 144W. Rezystancja R,, ma warto$¢

A) 3Q B) 2 0)1.5Q D)1Q

45. Ujemne sprzgzenie zwrotne pradowo-szeregowe we wzmacniaczu skutkuje zmiang rezystancji wejsciowej R, i wyjSciowej
R,y taka ze
A) Ry ro$nie, R,,, maleje
B) R, rosnie, R, rosnie
+U e

C) Ry. maleje, Ry, maleje

D) R,. maleje, R, rosnie.

46. Uktad przedstawiony na schemacie jest
A) wzmacniaczem mocy klasy A

B) wzmacniaczem mocy klasy B

C) wzmacniaczem mocy klasy AB

D) wzmacniaczem mocy klasy C

47. Wzmocnienie napigeciowe k = U, /U, ponizszego uktadu, przy
zatozeniu Ze wzmacniacz operacyjny jest idealny, wynosi
A) 1 V/V
B) -2V/V
C) -3V/V
D) -4V/V




48. Na rysunku ponizej przedstawiono metod¢ podiaczenia przyciskéw typu ,reset” do mikrokontrolera. Jak nalezy poprawnie

skonfigurowa¢ porty dla ponizszego przyktadu ?
A) port typu wyjSciowego, konfiguracja podciagnigcia sygnatu do stanu
wysokiego poprzez rezystor (pull-up)

B) konfiguracja podciagnigcia sygnatu do stanu niskiego poprzez
rezystor (pull-down)

C) port typu wejsciowego, konfiguracja podciagnigcia sygnatu do stanu
wysokiego poprzez rezystor (pull-up)

D) port typu wejSciowego, konfiguracja podciagnigcia sygnatu do stanu
niskiego poprzez rezystor (pull-down)

49. Ruchliwo$¢ mechanizmu przedstawionego na schemacie wynosi
A) 1
B) 2
O 3
D) 4

-

50. W jakim miejscu uktadu regulacji nalezy umiescic regulator ?

A) na poczatku uktadu, przed gtéwnym weztem sumacyjnym
B) w torze gtéwnym za obiektem
C) w torze sprzezenia zwrotnego

D) w torze gléwnym, po gtéwnym weZle sumacyjnym, przed obiektem.



