1. Pozioma belka AB o dtugosci 3l jest zamocowana przegubowo w punkcie A i podparta w punkcie B nalezacym
do wézka poruszajacego si¢ bez tarcia po powierzchni nachylonej pod katem o = 45° do poziomu. Belka zostata

obcigzona pionowa sita P = —3kN, a parametr [ = 1m. Sktadowe sit reakcji w punktach A i B wynosza
A) Rap = 1.5kEN, Rpy = 1.5EN
Rpy = —1.5kN, Rp, = 1.5kN y
B) Rar = 1kN,Ryy = 2kN 1 P 21
Rpy = —2kN, Rp, = 1kN
C) Rar = 1kN,Ryy = 1kN A B
Rpy = —1kN, Rp, = 2kN Wé‘%” £

D) Ra, = 1kN, Ra, = 2kN
Rp. = —1kN, Rp, = 1kN

2. Maksimum momentu gnacego w belce obciazonej jak w pytaniu poprzednim wynosi
A)2kNm dlax = 2] B)2kNmdlax =1 O 1kNmdlax =1 D) 1.5kNmdlax =1

3. Platforma o cigzarze G, zaopatrzona w kota o tacznym cigzarze () porusza si¢ ruchem jednostajnym po ptaszczyznie
pod dziataniem sity poziomej P. Promienie k6t wynosza R, a wspotczynnik tarcia tocznego kot o ptaszczyzne wynosi
k. Sita P wynosi

A) P= 2(G;Q)k a a
_ Qk L > P
B) P=%
C) P = Gk Ya
\ 39 \ 20
D) P = ¢igh b b

4. Przektadnia planetarna przedstawiona na schemacie ma parametry

zq = 24, z;, = 48. '(\—b
Parametr z; (ilo$¢ zgbdw kota satelity) wynosi ay, [ _
a --F/ j
A) 12 gm
) [22] =]
B) 24 |7’771| / Izl
C) 8 “a)-
D) 16 ! @p

C

5. Kota a i b przektadni planetarnej przedstawionej na schemacie w pytaniu poprzednim maja predkosci katowe w, =
2rad/s, w, = —1rad/s. Predkos¢ katowa jarzma w; wynosi

A)w; = 1rad/s B) wj = Orad/s CO)w; = —1rad/s D) w; = 2rad/s

6. Zaréwka o rezystancji Ry = 5052 jest zasilana z dzielnika napiecia o rezystancji R = R1+ Ry = 1002 w taki sposéb,
ze napigcie na zaciskach zaréwki wynosi Uy = 55V przy napieciu zasilajacym réwnym U = 220V. Rezystancja Ry

wynosi
A) 220

B) 250 Ry

U Ry ® Ry

D) 5002 ° °
7. Cewka indukcyjna zasilana jest ze Zrédta napigcia sinusoidalnego. Impedancja zespolona cewki przy tej czestotliwosci
wynosi Z = (5 4 j15)Q2. Przy 2-krotnie wigkszej czgstotliwosci napigcia zasilania impedancja zespolona cewki
wyniesie

C) 33Q

A)Z = (5+ j15)Q B) Z = (5 + j30)Q C) Z = (10 + j15)Q D) Z = (10 + j30)Q2



8. Ustrdj magnetoelektryczny o zakresie 50 A/50mV zostat zbocznikowany 9-ma réwnolegle potaczonymi rezystorami
R = 1k€). Powstaly w ten sposéb amperomierz ma zakres

A) 5001.A B) 4504 C) 5mA D) 5uA

9. W ukiladzie dwdjnika zasilanego napigciem sinusoidalnym wskazania woltomierzy wynosza Vo = 20V iV, = 20V.
Wskazanie woltomierza Vx wynosi

A) 40V <::> - {:)7

B) 20V 0—0—{ }_{m

C) 20V2 L R
C
D) oV @

10. Przy zatozeniu, ze obwdd II jest rownowazny obwodowi [ wzgledem galezi z rezystancja I, warto$¢ pradu idealnego
Zrédta pradu Iy wynosi

Obwdd I Obwdd 11

A) Iy = Ey/(Ry + R)
B) I = Eo/Ruy

C) Ip = Ey/2R,,

D) Iy = 2Ey/(Rw + R)

11. W uktadzie przedstawionym na schemacie zastosowano Zrédto pradowe 12 A i Zrédia napigciowe 6V i 2V, Rezystor
R jest nieliniowy i opisuje go charakterystyka statyczna U (I) = sgn(I)2I?. Wartos¢ pradu I ptynacego przez rezys-
tor R wynosi

2Q
A) 1A
B) 24 6V’

C) 34 12A@ 20Q) R
D) 44 2V

12. Jaka bedzie przyblizona wartoS¢ napigcia Uy, dla przedstawionego uktadu?

A) 3,3V 1k 22k N

B) 3,6V

C) 3, 9V UWE:_O’SVT

D) 4,2V 1 2y L
13. Na rysunku przedstawiono schemat

A) ogranicznika napigcia

B) ukfadu logarytmujacego R

C) filtru gérnoprzepustowego U T
WE TUWY

D) integratora i -

14. Jaki typ kondensatora moze charakteryzowaé si¢ nastgpujacymi parametrami: pojemnos¢ 10mF, napigcie 200V, tan-
gens kata stratnosSci 1 ?

A) elektrolityczny tantalowy B) ceramiczny C) elektrolityczny aluminiowy D) powietrzny



15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

Zaporowa polaryzacja ztacza kolektor-baza oraz polaryzacja w kierunku przewodzenia ztacza emiter-baza tranzystora
bipolarnego oznacza stan pracy

A) aktywny B) nasycenia C) odcigcia D) inwersyjny

Ktéry wykres wskazowy jest poprawny dla dwdjnika réwnolegtego RL?

1 /ﬁ I v)_,,l Ur U /ﬁ UL V——)._>IR v
s N s N
ey uN iU AN N I
A) U Ir B) "7 C) 1 Ug D) N

Triak jest elementem potprzewodnikowym

A) dwukoricowkowym (elektrody: A-anoda, K-katoda)
B) tréjkoncéwkowym (elektrody: A-anoda, K-katoda, G-bramka)
C) czterokoficbwkowym (elektrody: A-anoda, K-katoda, G1, G2-bramki)

D) czterokoricowkowym (elektrody: A-anoda, K-katoda, G-bramka oraz dodatkowo wyprowadzone podtoze oz-
naczone jako B)

Komérka pamigci zawiera stowo 11010111000001015,. Reprezentuje ono

A) liczbe -705 w kodzie BCD B) liczbe 705 w kodzie BCD
C) liczbe dodatnig w kodzie U2 D) liczbe parzysta w kodzie NB

Na wejscia sumatora 1-bitowego podawane sa nastgpujace sygnaty: A =1, B = 1,(C,,_; = 1. Jakie sygnaty beda na
wyjSciach?

A)S=1C,=1 B)S=0,C,=1 0S=0,C,=0 D)S=1,C,=0
Jaki jest adres sieci, ktéra moze mie¢ maksymalnie 62 hostow, a adres jednego z nich to 214.173.41.77 ?
A)214.173.41.64 B)214.173.41.0 C) 214.173.0.0 D) 214.173.32.64
Jak wg normy ISO/IEC 11801 zostataby oznaczona skretka z ekranowanym kablem i foliowanymi parami ?
A) F/STP B) FSTP C) S/FTP D) FTP

Jaki protokoét jest uzywany podczas pobierania obrazu systemu przez ustuge PXE ?

A) FTP B) TFTP C) DHCP D) SCP

Jaki typ adresacji jest uzywany przez warstwe tacza danych modelu ISO/OSI ?

A) MAC B) IPv4 C) TCP D) IPv6

W jakim protokole warstwy aplikacji modelu ISO/OSI zastosowanie BROADCAST jest kluczowe dla poprawnego
dziatania ?

A) DNS B) FTP C) SSH D) ARP
Ktéra funkcja logiczna F' odpowiada tabeli prawdy, w ktérej niezerowe wartosci ' wystepuja tylko dla wejsé A, B,

C'i D wymienionych ponizej ?
A|B|C| D|F

0]|1]0]0]1 AV F=ABC+BCD BYF=ABC+BCD
1jolo]o]1 - - - -
1lolof1]1 OF=ABC+BCD D)F=ABC+BCD
1|l1]ofo]1




26. Funkcja logiczna zmiennych z, z1, x2, x3 jest zadana w postaci dziesigtnej F' = 3(2,4,7,12,14)(3,6). Jej mini-

27.

28.

29.

30.

31.

32.

malna realizacja to

T2 — Z2
To —] Zo
F F
T3 T3
A) x1 B) r1
xro €2
zo Z0o
F F
xs3 z3
®) T1 D) z1

Funkcja logiczna F' = AC + AB + ABC + BC moze by¢ uproszczona do postaci
A)C+ AB B)C + AB O C+ AB D)C + AB
Sygnat PWM o amplitudzie A i wspétczynniku wypetnienia ¢,, ma warto$¢ skuteczna réwna

A) At B) AV1 —t, C) Av/ty D) Aty
Odwrotne zadanie dynamiki w robotyce polega na

A) wyznaczeniu sil i momentéw napgdowych w zalezno$ci od przemieszczen, predkosci oraz przyspieszen efektora
B) wyznaczeniu potozenia, predkosci i przyspieszenia efektora w zaleznosci od sit i momentéw napgdowych
C) znalezieniu zmiennych przegubowych w zaleznosci od pozycji i orientacji koficowki robocze;j

D) wyznaczeniu pozycji i orientacji efektora na podstawie danych o zmiennych przegubowych.
Platforma Stewarta jest

A) mechanizmem posiadajacym 5 stopni swobody
B) mechanizmem ktéry nie moze wykonaé obrotu wokét pionowej osi Z
C) robotem ktérego efektor zawsze jest réwnolegly do podioza

D) robotem réwnoleglym.

Zastosowanie zamknigtego taficucha kinematycznego w robocie przedstawionym na rysunku spowoduje

A) zwigkszenie sztywnoSci konstrukcji

B) powigkszenie przestrzeni roboczej 'Y % T
C) pogorszenie powtarzalnosci g/ - \ =’

D) zwigkszenie o dwa wymaganej liczby napgedéw koniecznych
do zmiany pozycji efektora.

T3 7.;0‘ ;

Ruchliwo$¢ mechanizmu

A) moze by¢ obliczana dla mechanizméw posiadajacych czlony sprezyste
B) nie moze by¢ okreslona gdy mechanizm posiada cziony kinematycznie zbgdne
C) okredla liczbe stopni swobody wzgledem podstawy mechanizmu

D) okresla liczbg wigzéw, ktére nalezy narzucié na cztony by mechanizm zachowatl zdolno§¢ wykonania zadania.



33. Czas regulacji to

34.

35.

36.

37.

38.

A) wspodtczynnik znajdujacy si¢ przy zmiennej zespolonej s w pierwszej potgdze w zapisie transmitancji elementu
inercyjnego pierwszego rzgdu

B) czas po uptywie ktérego wygasaja oscylacje uktadu rezonansowego

C) wspolczynnik znajdujacy si¢ przy zmiennej zespolonej s w drugiej potgdze w zapisie transmitancji elementu
inercyjnego drugiego rzedu

D) najkrétszy czas po uptywie ktérego warto§¢ odpowiedzi uktadu nie r6zni si¢ od swej wartosci ustalonej wigcej
niz o zadana warto$¢ odchylenia regulacji Ar

Nadaznym uktadem sterowania nazywamy

A) uktad w ktérym warto$¢ zadana w(t) jest funkcja czasu, przy czym jest ona nieznana (w =7)

B) uktad w ktérym warto$¢ zadana w(t) jest funkcja czasu, przy czym jest ona znana i stata (w = const)

C) uktad w ktérym warto$¢ zadana w(t) jest funkcja czasu, przy czym jest ona znana (w = f(t))

—_—~ o~~~

D) uktad w ktérym warto$¢ zadana w(t) musi by¢ sygnatem analogowym.

Ktoéra z zaleznosci napigciowo-pradowych wynikajacych z II prawa Kirchhoffa dla liniowych elementéw obwodu
elektrycznego jest poprawna ?

, t
A)yi= L% Byu=L% O i=g D)u:C({idt
Ktéry z uktadéw jest rownoznaczny z uktadem wzorcowym? X(s) + Y(s)
Cl (S)
Ga(s)
X(s) Gs(s) + Y(s) X(s) Go(3) + Y(s)
—5 Ga(s) l > XD —> G1(s) l > Gi(s)
- +
A) B)
X(s) N Y(s) X(s) : + Y(s)
—  Gals) > 228 —5 i) l > glii;
- +
(©) D)

Na rysunku obok przedstawiono zawdr realizujacy funkcje y = f(x1, x2) majaca postaé

A) koniunkcji ?y
B) alternatywy NV AN
C) negacji alternatywy X, L . - N -2
D) nieréwnowaznosci. S -\§
N 77
Na rysunku obok przedstawiono uktad realizujacy funkcje y = f(x1, x2) majaca postaé
X
1
2 |
RS PN
A) koniunkcji L1 1l WA v
B) alternatywy h ’ N
C) nieréwnowaznoSci N D—
D) réwnowaznoSci. 2 2|




39. Nalezy wyszuka¢ wszystkie wystapienia ciagu znakéw o postaci void =fun (void =*par), przy czym w miejscu
fun i par moga wystapi¢ dowolne nazwy poprawne w jezyku C. Nalezy uzy¢ polecenia

A) grep 'void \x[[:alpha:]][[:alnum:]]x\(void \*[[:alpha:]][[:alnum:]]*\)"
:alpha:]_Jl[[:alnum:]_]1x\(void *[[:alpha:]_][[:alnum:]_]*\)"

I*\ (void \x[[:alpha:]]«\)"

B) grep 'void \x|[

[
[

C) egrep 'void \*[[:alpha:]
[ ]

D) egrep 'void \x[[:alpha:]_][[:alnum:]_1*\(void \x[[:alpha:]_]1[[:alnum:]_]%*\)"
40. Skrypt:

#!/bin/bash

sum=0

while [[ $# —-gt 2 1]; do
sum=$ ((sum + (S1 + $2) % 3))
shift

done

echo "Sum S$sum"
zostal zapisany w pliku ParsAndLoop i uruchomiony poleceniem:
Im@arch:~% ./ParsAndLoop 1 2 3 4 5 6

Rezultatem wykonania bgdzie:
A) Sum 4 B) Sum 21 C) Sum 3 D) Sum 15

41. Tablice w jezyku C nie majg wlasnosci:

A) dostep do elementu tablicy wymaga podania jej nazwy i numeru elementu w nawiasach []

B) tablice maja wbudowany parametr informujacy o ilosci elementéw, ktéry mozna wykorzysta¢ do kontroli poprawnosci
indeksowania

C) nazwa tablicy jest traktowana jako wskaznik do jej poczatkowego elementu

D) w deklaracji tablicy nalezy podaé typ elementéw, nazwe i ilo$¢ elementéw w nawiasach kwadratowych [].
42. Struktury w jezyku C nie maja wlasnosci:
A) struktury moga by¢ podstawiane do siebie przy uzyciu operatora =, odbywa si¢ to metodg kopiowania pole po

polu

B) struktury moga by¢ przestane jako argumenty do funkcji i zwracane jako rezultat funkcji, ale bardziej efektywne
jest uzycie wskaznikéw do struktur

C) zawarto$¢ struktur mozna poréwnywaé za pomoca wbudowanych operatoréw poréwnania ==1 !=

D) inicjalizacja struktury za pomoca desygnatoréw nie wymaga podania wartos$ci wszystkich pdl ani respektowania

kolejnosci ich deklaracji. M1924 Toso
.. . . X0 Yo
43. Ponizszy program wykorzystuje programowanie krokowe {LsTP S0 |1 »
(SFC), wystgpuje w nim réwnoczesne rozejscie (oznac- N 20>
zone Il). Sterownik wykonat instrukcje kroku SO. Kiedy [Tosa1 >
zataczona zostanie cewka wyjsciowa Y4? Y1
{sTP s20{ {)
. . . _ _ Y2
A) jesli zwarte zostana styki X1, X3 1 X4 [sTPs21] ()

>|<}2 ToS22 >

¥3

B) jesli zwarte zostang styki X1, X3 i X4 i wykonana

zostanie instrukcja kroku S20 ey

C) jesli zwarte zostang styki X1, X3 i X4 i wykonana From s> 7 @
zostanie instrukcja kroku S21 | Fromon
L -7
D) jesli zwarte zostana styki X1, X3 i X4 i wykonane | tstesml— 1 0
zostang instrukcje kroku S22. ' X fos>

—1 STPEND



44. 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 obstugi przerwania.

45. Wyjscie triakowe sterownika stuzy do

A) zalaczania urzadzen zasilanych pradem przemiennym
B) zataczania urzadzen zasilanych pradem statym

C) sterowania proceséw bardzo szybkich

D) sterowania silnikami skokowymi.

46. Aby prawidtowo realizowaé cykl pracy sygnalizatora Swietlnego pokazany

47.

48.

49.

50.

ponizej, program drabinkowy nalezy uzupetnic o

A) dwa styki normalnie otwarte testujace bity stanu T1 i T3 polaczone
rownolegle

B) styk normalnie otwarty testujacy bit stanu T1 i styk normalnie zwarty
testujacy bit stanu T2 polaczone szeregowo oraz styk normalnie ot-
warty testujacy bit stanu T3 potaczony réwnolegle do nich

C) styk normalnie zwarty testujacy bit stanu T1 i styk normalnie otwarty
testujacy bit stanu T2 polaczone szeregowo oraz styk normalnie ot-
warty testujacy bit stanu T3 potaczony réwnolegle do nich

D) styk normalnie otwarty testujacy bit stanu T1 i styk normalnie zwarty
testujacy bit stanu T2 polaczone szeregowo oraz styk normalnie
zwarty testujacy bit stanu T3 potaczony réwnolegle do nich

Y2
Y1
YO

@ISOSIID 6s—> 20s ::>45|®

Binaryzacja obrazu wizyjnego jest to

A) operacja wydobycia dowolnej sktadowej z obrazu kolorowego

B) operacja zamiany obrazu kolorowego na obraz monochromatyczny

C) operacja zamiany obrazu monochromatycznego na obraz kolorowy

D) operacja zamiany obrazu o wielu poziomach szarosci na obraz o dwu poziomach szarosci.

Histogram obrazu wizyjnego okresla

A) liczbe pikseli o jasnoSci mniejszej od przyjetego progu binaryzacji
B) liczbg pikseli o jasnosci wigkszej od przyjetego progu binaryzacji
C) liczbe pikseli o danej jasnosci wystgpujacej w obrazie

D) liczbe pikseli o jasno$ci réwnej przyjetemu progowi binaryzacji.

Logarytmowanie obrazu wizyjnego powoduje

A) przyciemnienie obrazu B) rozjasnienie obrazu

C) rozjasnienie tylko srodkowej czgsci obrazu D) liniowa modyfikacje skali szarosci.
Do wykrywania krawedzi w obrazie wizyjnym stosowany jest filtr

A) oparty o maskg¢ Prewitta B) oparty o maske typu box

C) medianowy D) gaussowski.



