OOWEE XLIV (2021)
Grupa tematyczna: AUTOMATYKA

Pytanie 1

W wyniku symulacji ponizszego diagramu XCos uzyskano przedstawione przebiegi
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Zmniejszenie szerokosci petli histerezy spowoduje:

Zmniejszenie wartosci, wokot ktorej oscyluje wyjscie bloku transmitancji
Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Zwiekszenie amplitudy oscylacji

Zwiekszenie wartosci, wokot ktorej oscyluje wyjscie bloku transmitangji

Zmniejszenie amplitudy oscylagji

Pytanie 2

Przetwornik Analogowo-Cyfrowy (A/C) posiada rozdzielczos¢ 12-bitdéw. Zaktadajac, ze zakres przetwarzanego napiecia wynosi od 0.0V do
+3.3V, zaznacz poprawng wartos¢ kwantu pomiarowego.

402.93pv

402.83

805.86pV

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

805.67uV


Mariusz
Pisanie tekstu
OOWEE XLIV (2021)
Grupa tematyczna: AUTOMATYKA


Pytanie 3

Przedstawiony na schemacie uktad regulatora pracuje zapewniajac ujemne sprzezenie zwrotne.
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Wyjscie
Jezeli parametr Kp zmienimy na warto$¢ dodatnia to:
Ukfad pozostanie stabilny dla Kp<1
Dla kazdej dodatniej wartosci Kp uktad przestanie byc stabilny
Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
Polepszy sie jakos¢ regulagji

Pogorszy sie jakos¢ regulacji, a dla Kp>12 uktad sie zdestabilizuje

Pytanie 4

Stosowane w uktadach mikrokontroleréw bloki bezposredniego dostepu do pamieci DMA umozliwiaja:

Szybki dostep procesora do pamieci programu w trakcie wykonywania instrukgji

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Sa wymagane. aby procesor mogt bezposrednio adresowaé dowolng komorke pamieci

Szybki transfer danych z przetwornikéw A/C do pamieci bez blokowania dostepu procesora do pamieci

Szybki transfer danych z przetwornikéw A/C do pamieci blokujac na czas transferu dostep procesora do pamieci



Pytanie 5

Na podstawie schematu blokowego przetwornika A/C wskaza¢ jego magistrale komunikacyjna:
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Modbus TRU
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Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Pytanie ()

Dany jest zamkniety uktad regulacji (ZUR), ztozony z regulatora o transmitancji G,(s) = K}, oraz obiektu regulacji o transmitancji Go(s) = 2/(s-
1) pokazany na rysunku. Dla jakiej wartosci K, ZUR jest stabilny.

W(s) E(s) U(s) Y(s)
Gr(s) [—> Go(s) — >

0<Kp<05
0<K,<1
Kp >= 0.5
K, >0.5

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna



Pytanie 7

Projektowany uktad sterowania wymaga zastosowania bardzo szybkiego przetwornika A/C. Wybierz, ktory z podanych typéw przetwornikédw
A/C jest do tego najbardziej odpowiedni.

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
Sigma Delta

Z bezposrednim poréwnaniem

Z kompensacja wagowg

Z pojedynczym catkowaniem



Pytanie 8

Na rysunkach przedstawiono podstawowe mostkowe, rezystancyjne uktady pomiarowe. Wskaz, ktory z nich cechuje sie najwieksza czutoscia
pomiaru.

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna




Pytanie 9

Zaktadamy znajomos¢ transmitancji G(s) i H(s)
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Woéwczas transmitancja catego uktadu T(s) = Y(s)/U(s) wynosi:

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
1/G(s) + H(s)

G()/(1-G(s)*H(s))

G(s)-H(s)

G(s)/( 1 + G(s)*H(s) )



Pytanie 10

Na rysunku przedstawiono tabliczke znamionowa wybranego silnika krokowego. lle krokéw nalezy wykona¢ w trybach: jednokrokowym i V4
kroku, aby wat silnika wykonat peten obrét (360 stopni)?

Jednokrokowy: 400; V4 kroku: 800

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
Jednokrokowy: 200; V4 kroku: 800
Jednokrokowy: 100; V4 kroku: 400

Jednokrokowy: 200; V4 kroku: 400

Pytanie 11

Wskaz standard przemystowej sieci komputerowej, w ktorej pojedyncza ramka zawiera dane dla wiecej niz jednego wezta sieci.

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
Ethernet/IP

EtherCAT

ProfiNet

Modbus TCP



Pytanie 12

Przetwornik Cyfrowo-Analogowy (C/A) moze zostac skonfigurowany do pracy z rozdzielczoscig 8-mio lub 12-sto bitowa. Zaktadajac, ze
napiecie referencyjne tego przetwornika wynosi +5.0V, zaznacz odpowiedz zawierajaca poprawne wartosci rozdzielczosci bezwzglednej C/A
(odniesionej do bitu LSB) dla obydwdéch rozdzielczosci bitowych.

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
8-bitow: 19.6mV; 12-bitéw: 1.2mV

8-bitéw: 19.6mV; 12-bitow: 1.221TmV

8-bitow: 19.53mV; 12-bitéw: 1.221mV

8-bitow: 19.53mV; 12-bitéw: 1.22mV

Pytanie 13

Projektowany ukfad sterowania wymaga pomiaru napiecia w zakresie od 0V do 100V z kwantem 50mV. Wybierz, ktéry z podanych typow
przetwornikéw A/C jest do tego najbardziej odpowiedni.

Z wielokrotnym catkowaniem

Sigma Delta

Z bezposrednim poréwnaniem

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Z kompensacja wagowa

Pytanie 14

Stan uktadu dynamicznego opisujgcego poziomy ruch masy opisany jest przez nastepujgce wartosci:

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
Potozenie i przyspieszenie

Potozenie

Potozenie, predkosc i przyspieszenie

Potozenie i predkos¢



Pytanie 15

Na rysunku przedstawiono podstawowy uktad pomiarowego przetwornika napiecia. Zaktadajac, ze zakres pradu /, wynosi od 0 do +15mA,
nominalna wartos¢ pradu /y, wynosi 25mA, wybierz wartosci rezystoréw Ry i Ry, zapewniajgce pomiar napiecia z zakresu (0+100)V
(podtaczane do zaciskéw +V,, -V,) z mozliwoscia podtaczenia napiecia pomiarowego do przetwornika A/C o zakresie przetwarzania (0+5)V.

Vo= == ===

Rp

+15V
I—P— +HT + —O

Przetwornik I
napiecia M >

HT — 05 Ry,

AU i <7 GND

R1=333333Q; Ry =200Q
R1=333333Q;Rm =100Q
Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
R1 = 6666,67 Q; Ry = 100 Q

Ry = 6666,67 Q; Ry = 200 Q

Pytanie 16

Jezeli w uktadzie mikrokontrolera wyjscia cyfrowe dostepne sg pod adresem heksadecymalnym 0x43c00000 to w jezyku C ustawienie
wartosci wyjs¢ na warto$¢ heksadecymalng 0xFAOB wykonuje instrukcja:

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
((unsigned *)0x43c00000) = 0xFAOB;

*((unsigned *)0x43c00000) = *(unsigned *)0xFA0B;
*((unsigned *)0x43c00000) = OxFAOB;

*0x43c00000 = *OxFAOB;



Pytanie 17

Jezeli uktad o wejsciu u(t) i wyjsciu y(t) opisany jest rownaniem rézniczkowym

dy®) | du()
T T +y(t)=k =

to jego transmitancja ma postac:

G(s) = Ts / (1+ks)
Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
G(s) = ks / (1+Ts)
G(s) = T/ (1+ks)

G(s) = k/ (1+Ts)

Pytanie 18

Ponizszy diagram XCos modeluje nastepujace réwnanie rézniczkowe:
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% = Kj[(di;—f) — K2y(t)) + K3u(t)
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20 - k122 - K2y()) + K3u(t)

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Py(e) _ o dy@®
X2 = K128 — K2y (e) + K3u(t)
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Pytanie 19

W standardzie sieci przemystowej Ethernet/IP wykorzystywany jest tryb transmisji danych nazywany ,Implicit Message”. Wskaz poprawna
odpowiedz, ktéra okresla ten typ transmisji danych.

Jest to wymiana typu Master — Slave pomiedzy sterownikami PLC z uzyciem protokotu UDP
Cykliczny tryb przesytania danych niekrytycznych czasowo za pomoca protokotu TCP
Cykliczny tryb przesytania danych krytycznych czasowo za pomoca protokotu UDP
Niecykliczne przesytanie danych niekrytycznych czasowo z wykorzystaniem protokotu TCP

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Pytanie 20

Wybierz poprawna nazwe czujnika MEMS, ktérego uproszczony schemat budowy przedstawiono na ponizszym rysunku.

| | | |' | | Coriolis sense fingers
- Outer frame

Inner frame

kI Resonating mass

. | Mass drive direction

D] springs

Magnetometr

Zyroskop

Mikrofon

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Akcelerometr



Pytanie 21

Jaka funkcje logiczna realizuje przedstawiony na rysunku program, napisany w jezyku LD (Ladder Diagram)?

| { /1| [ |

~0

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
Y =AA[(BAC)V D]
Y =AV[BVC)AD]
Y =AA[(BAC)V D]

Y=AA[BVC)AD



Pytanie 22

Ktéry z przedstawionych przebiegéw czasowych sygnatéw ,Start” i ,Y” pokazuje prawidtowe zachowanie programu napisanego w LD (Ladder

Diagram)?

001

Start

Start

Start

i

B

t#5s

TON_2
TON

IN
EIET

Q

<

— e — : e P e : e e—
o i & o} 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 t [S]
— — - [E——
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 15 20 21 22 23 24 t [5]

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
. — : —_— : B
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 t [Sj
—r—T———— i r— : R e e O ————— ——
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 15 20 21 22 23 24 t [5]
— — : e S E S — : TE——
0 1 2 3 4 5 (3 & 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 t [5}
— — — e T [E——
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 t [S]
S R —— | e i E——
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 t [Sj
e — e ———— e ———————
_—ttt —— — [
0 3 § ) 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24



Pytanie 23

W aktualnie wykorzystywanych uktadach mikrokontroleréw maksymalna czestotliwo$¢ przerwania zegarowego moze wynosi¢ okoto:

1Hz

1 kHz
1 MHz
1 GHz

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Pytanie 24

Ponizej przedstawiono przyktadowy schemat potaczenia urzgdzen na magistrali 1I2C. W jaki sposob urzadzenia master stwierdzaja obecno$¢
urzadzen slave:

VDD
I2C Master1 I2C Master2 []RP []RF’
SDA l l
SCL

I I |

I2C Slave1| [I2C Slave2| [IC Slave3

Nie ma potrzeby stwierdzania obecnosci — urzadzenia master musza a'priori posiadac informacje o podtgczonych urzadzeniach slave
Poprzez pomiar pradéw opornikéw Rp

Poprzez adresowanie urzadzen i sprawdzanie bitu potwierdzenia (ACK) zaadresowanego urzadzenia

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Poprzez stwierdzenie okresowego zwierania magistrali przez urzadzenia slave

Pytanie 25

Wskaz standard przemystowej sieci komputerowej, w ktérej do zapewnienia komunikacji w czasie rzeczywistym pomiedzy weztami
wykorzystuje sie tryb izochroniczny (IRT).

Modbus TCP
Ethernet/IP
EtherCAT
ProfiNet

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna



Pytanie 26

Ktéry z wymienionych rodzajow czujnikdédw temperatury charakteryzuje sie najwiekszym zakresem mierzonych temperatur.

Termistor NTC

Termopara

PT1000

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Potprzewodnikowy

Pytanie 27

Ponizszy schemat przedstawia strukture regulatora PID w sterowniku PLC.
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Ograniczenie szybkosci zmian sygnatu sterujacego

Ograniczenie zakresu sygnatu btedu

Wyzerowanie sygnatu btedu gdy warto$¢ sterowana osiggneta poblize wartosci zadanej
Wykluczenie reakgji cztonu rézniczkujacego regulatora na skokowe zmiany wartosci zadanej

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Pytanie 28

Wskaz wiasciwe okreslenie systemu komputerowego czasu rzeczywistego.

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Jest to system, w ktorym aplikacje reaguja na naptywajace dane nie pdzniej niz po zadanym przez uzytkownika czasie, a wynik ich
dziatania jest dostepny nie pdzniej niz po innym, zadanym przez uzytkownika czasie.

Jest to system, w ktérym aplikacje sa_zawsze gotowe na naptywajace dane,_ a wynik ich dziatania jest dostepny nie pdzniej_niz po
zadanym przez uzytkownika czasie.

System operacyjny dziata w czasie rzeczywistym jezeli czas reakcji na naptywajgce dane jest nie dtuzszy niz stata czasowa
obstugiwanego procesu.

Jest to system, w ktérym aplikacje s zawsze gotowe na naptywajgce dane, a wynik ich dziatania jest dostepny nie p6zniej niz po
jednym cyklu maszynowym procesora.



Pytanie 29

Ktéry z przedstawionych ponizej programoéw napisanych w jezyku ST (Structured Text) odczytuje warto$¢ zapisang na bitach od 9 do 13,
stowa 16 bitowego ,Var_16bit"? Przy pisaniu kodu zatozono, ze bity stowa 16-bitowego numerowane sa od 0 do 15.

Y := SHL(Var_16bit,9) & WORD#16#001F;

Y := SHR(Var_16bit,9) & WORD#16#001F;

Y := SHR(Var_16bit,9) | WORD#16#001F;

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Y := SHR(Var_16bit,9) & WORD#16#000F;

Pytanie 30

Skan sterownika PLC, zwany inaczej cyklem programowym (ang. Program Sweep), to jednokrotne wykonanie wszystkich cyklicznie
powtarzanych operacji. Z posrdd podanych odpowiedzi wybierz te, ktora btednie okresla zachowania sterownika PLC w trakcie wykonywania

skanu.

Po fazie aktualizacji stanu wej$¢, pozostaja one state dla catego przebiegu programu.

W fazie aktualizacji wyj$¢ nastepuje przepisanie obliczonych wartosci wyjsé (np. oznaczonych jako %Qn, gdzie n jest numerem wyjscia)
z odpowiedniego obszaru danych do modutéw wyjsciowych, ktére generuja sygnaty sterujace.

W trybie Normal Sweep czas trwania cyklu jest staty.

Czas wykonania cyklu zalezy od platformy sprzetowej, dtugosci kodu oraz typdw uzytych instrukcji, chyba ze sterownik pracuje w trybie
Constant Sweep.

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna



Pytanie 31

W wyniku symulacji ponizszego diagramu XCos uzyskano przedstawione przebiegi

- o x

Ok graticzne pumer 20008 -

Zmniejszenie szerokosci petli histerezy spowoduje:

Odpowiednio niska, zalezna od obiektu, wartos¢ histerezy spowoduje zanik oscylacji
Zmniejszenie czestotliwosci oscylacji

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Zwiekszenie czestotliwosci oscylacji

Szerokos¢ histerezy nie wptywa na czestotliwos¢ oscylacji

Pytanie 32

Za pomoca elementu wykonawczego masa 100kg moze by¢ przyspieszana poprzez przytozenie sity T000N oraz hamowana sitg T000N.
Poczatkowo masa pozostaje w spoczynku. Jaka sekwencja sterowan zapewni przemieszczenie i zatrzymanie masy w odlegtosci 40m w
minimalnym czasie:

Sterowanie PWM w celu utrzymania predkosci 40m/s az do zatrzymania

Wiaczenie petnego przyspieszenia na okres 2 sekund i nastepnie petnego hamowania na okres 2 sekund
Maksymalne rozpedzanie do osiagniecia 40m i nastepnie natychmiastowe zatrzymanie (np. na ograniczniku ruchu)
Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Naprzemienne rozpedzanie i hamowanie do az do zatrzymania w cyklach co 1s

Pytanie 33

Wskaz btedne wymaganie dotyczace systemu czasu rzeczywistego.

Reakcja na zdarzenia winna nastepowac zgodnie z wymaganiami czasowymi tzn. nie moze nastapic¢ zbyt p6zno.
Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
System czasu rzeczywistego powinien pracowac w poséb ciggty lub wtedy, gdy sie tego od niego wymaga.

Na zdarzenia generowane przez otoczenie, pojawiajace sie w przypadkowych momentach czasu, system czasu rzeczywistego musi
reagowac zgodnie z wymaganiami (deterministycznie).

System czasu rzeczywistego to system szybki, stad wymaga wiekszych zasobdéw sprzetowych.



Pytanie 34

Czujnik przyspieszenia, generuje sygnat pomiarowy w postaci sygnatu PWM o czestotliwosci 1 kHz. Zakres pomiarowy czujnika wynosi +5g,
przy czym dla wartosci przyspieszenia rownej 0g wartos¢ wspdtczynnika wypetnienia PWM wynosi 50%. Uktad pomiaru wspétczynnika
wypetnienia, zrealizowany na procesorze, mierzy liczbe impulséw wewnetrznego zegara w czasie trwania okna pomiarowego, wyznaczonego
przez czas trwania stanu wysokiego sygnatu PWM. Zaktadajac, ze czuto$¢ czujnika wynosi 5%/g (zmiana przyspieszenia o 1g odpowiada
zmianie wypetnienia o 5%) wybierz czestotliwo$¢ wewnetrznego zegara, gwarantujaca doktadno$é pomiaru odpowiadajaca 10 bitom.

16.384 MHz

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
2.048 MHz

8.192 MHz

4.096 MHz

Pytanie 35

Ponizszy diagram przedstawia 8-bitowa wartos$¢ transmitowana faczem szeregowym (UART) z szybkoscig Tkbps. Wartos¢ 1.0 na wykresie
odpowiada jedynce logicznej, a warto$¢ 0.0 odpowiada zeru logicznemu.

-0.2

o] 2 4 =] 8 10 12 14
Czas [ms]

Transmitowana warto$¢ w zapisie binarnym to:

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
01101000
11010001
00010110

10001011



Pytanie 36

Dany jest widoczny na rysunku uktad regulacji z dwupotozeniowym przekaznikiem z histereza. Wartosci wyjsciowe z przekaznika w stanie

T >
C] Referencja

wiaczonym i wytagczonym wynosza odpowiednio +1.0 i -1.0.

12
il - Y T2+ ?

> »(2)
Wyijscie

Sygnat referencyjny i wyjsciowy przedstawiony jest na ponizszym wykresie.

5 Referencja
4l
3l N
o N
1k J
0 L L I I L L i
0 1 2 3 4 5 6 7 8
Czas [s]
Wyjscie
6 T T T T T T

2 I I I I I I I
0 1 2 3 4 5 6 7 8

Czas [s]

Punkty wtaczenia i wytgczenia przekaznika sa ustawione odpowiednio na wartosci:

+20i-1.0
-1.0i+20
Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
+1.0i-2.0

-2.0i+1.0



Pytanie 37

Na rysunku przedstawiono charakterystyke przetwarzania czujnika pomiaru cié$nienia. Czujnik ten podtgczono do sterownika PLC z
wykorzystaniem modutu wejs¢ analogowych 6ES7331-7KB02-0ABO firmy Siemens. Zatézmy 14-bitowa rozdzielczos¢ pomiarowa
przetwornika A/C. Jaka bedzie warto$¢ ci$nienia oraz odpowiadajaca mu reprezentacja cyfrowa przetwornika A/C modutu (zawartosc
rejestru), jezeli warto$¢ pragdu pomiarowego wynosi 11TmA a zawarto$¢ rejestru A/C dla pradu 4mA wynosi 0.

o5 Charakterystyka przetwarzania czujnika ci$nienia

18 1 =

i
@3]
T

|

.
T
1

Natezenie pradu [mA]
S R

Cisnienie [bar]

p = 5.0937 bar, ADC = 7680
p = 5.5 bar, ADC = 8192

p = 4.6875 bar, ADC = 7168
p = 4.4844 bar, ADC = 6912

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Pytanie 38

W uktadach mikroprocesorowych stos wykorzystywany jest do:

Chwilowego przechowywania wartosci rejestréw procesora gdy wartos¢ ta powinna by¢ zachowana, a rejestry sg zmieniane w
obliczeniach

Przechowywania adresu powrotu z podprograméw
Przechowywania adresu powrotu podczas wejscia do procedury obstugi przerwania
Wszystkie wymienione odpowiedzi, ktére opisuja operacje na stosie

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna



Pytanie 39

Obiekt liniowy opisany jest transmitancjg o nieznanym parametrze k:

k
6 =37 25+ 50

Jezeli ponizszy rysunek przedstawia odpowiedz skokowa uktadu

. Wejscie
151 B
1
0.5 q
0 . | | I
0 5 10 15 20 25
Czas [s]
4 Wyjscie
3l ]
ol I~
1 ]
0 | | | I
0 5 10 15 20 25
Czas [s]

to wartos¢ parametru k wynosi:

54
108
100

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna



Pytanie 40

W zaprezentowanym uktadzie regulacji z regulatorem proporcjonalnym o wspétczynniku Kp=0.2 zaobserwowano widoczny na wykresie
uchyb statyczny.

i >
Referencja
ol ? 2
12582 45
Kp
»(2D
Wyjscie
Referencja
5 T T T T T T T T T
4 |-
3r J
2 [ -
1Lk 4
0 L L L L 1 1 1 1 1 .|
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20
Czas [s]
Wyjscie
6 T T T T T T T T
4 - -
2 [ -
0 -
_2 1 1 1 1 1 1 1 1 1
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20
Czas [s]

Aby wyeliminowa¢ uchyb statyczny nalezy:

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Koniecznie zastosowac regulator PD

Niezbedny jest petny regulator PID, ze wszystkimi niezerowymi wspdtczynnikami
Zwiekszy¢ wspdtczynnik proporcjonalnosci Kp

Zastosowac regulator Pl



Pytanie 41

Ktére z ponizszych schematéw podtaczenia urzadzen slave do kontrolera SPI sg poprawne?

Master Slave 1 Master Slave 1
SCLK —m—— 1 SCLK SCLK » SCLK
MOSI » MOSI MOSI » MOSI
MISO <— MISO MISO = — MISO
SS_1# > SS#H SS# | » SSH
SS_1#
SS_1#
Slave 2 Slave 2
> SCLK » SCLK
» MOSI MOSI
< MISO — MISO
| SS# » SS#
Slave 3 ' Slave 3
Ly SCLK » SCLK
—» MOSI L MOSI
— MISO MISO
L——» SS# > SSH#
Prawy

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
Oba
Lewy

Zaden

Pytanie 42

Modbus TCP jest aktualnie jednym z najczesciej wykorzystywanych protokotéw do wymiany danych pomiedzy sterownikami PLC. Wskaz
poprawny numer poru TCP/UDP, ktéry jest domysinie wykorzystywany przez ten protokét.

502
443
995
80

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna



Pytanie 43

Zatozmy, iz w systemie z mikrokontrolerem w procedurze obstugi przerwania zegarowego sg zablokowane przerwania oraz zgtoszenia
przerwan nieprzyjetych nie sa pamietane. Po zakonczeniu procedury obstugi przerwania system przerwan jest natychmiast odblokowywany.
Przerwania zgtaszane sg z czestotliwoscig 100Hz, a czas realizacji procedury obstugi przerwania wynosi 7ms. Jak zachowa sie system, gdy
czestotliwos¢ przerwan zostanie zmieniona na 200Hz?

Przepetni sie stos

Nic sie nie zmieni
Przepetni sie stos i zachowania procesora bedzie nieprzewidywalne
Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Nastgpi 100% obcigzenia procesora

Pytanie 44

Na podstawie charakterystyk Bodego przedstawionych na rysunku zaznacz, ktérego z odmian regulatora PID one dotycza.

Charakterystyki Bodego

Y
=2

w
=
T

1

Magnitude [dB]
2 B

1072 107 10°

-
=
w

Phase [deg]

-100 : :
107 1072 1071 10°
f[Hz]
G(s)=K,+Tys -PD
G(s) = Kp+ 77 +Tys -PID

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

G(s) =K, + - Pl

1
T;s

G(s) =K, + Tf‘fl - PD z rzeczywista czescia rozniczkujaca



Pytanie 45

Na rysunku przedstawiono uproszczony schemat mostka ,H", sterujacego praca silnika pradu statego (DC). Zaktadajac, ze sygnaty g1, dia,
Qn3 i qus S3 podiaczone do mikrokontrolera, wybierz prawidtowe sekwencje sygnatéw sterujacych predkoscia silnika. Znaczenie wartosci
sygnatéw jest nastepujace: ‘0’ — zero logiczne, ‘1" — jedynka logiczna, PWM — sygnat cyfrowy o statej czestotliwosci i zmieniajgcym sie
wspotczynniku wypetnienia.

+VCC

Ql Q3

qQH1 Qu3

Q2 Q4

[ dLa

Lo

g1 =PWM, qi2 =T, gu3 = 0", qua = 0’
Qn1 =1, 92 = ‘0", gy3 = PWM, qug = 'O’
n1 =1, 92 = 0", gu3 = ‘0", g4 = PWM
Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

qH1 =0, qu2 = PWM, gn3 = 1", qua = 1"



Pytanie 46

Wiemy, ze obiekt posiada transmitancje w postaci:

G(s) =

Ts+1

Nie znamy jednak parametréw K i T. Odpowiedz obiektu na sygnat ,Wejscie testowe” prezentuje wykres ,Wyjscie”

2 Wejscie testowe 0 Wejscie
1.5
A
1
-2
0.5
0 -3
0 5 10 0 5 10
Czas [s] Czas [s]
8 Wyjscie
6
4
2
0
0 5 10
Czas [s]

Jezeli na wejscie obiektu podamy sygnat ,Wejscie” to w czasie t=20 s wyscie obiektu osiagnie przyblizong wartosc:

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Pytanie 47

Ktéra z wymienionych platform komputerowych jest dobrym przyktadem systemu wbudowanego.

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna

Urzadzenie SoC (ang. System-on-Chip) integrujace jednostke centralng, pamie¢, urzadzenia peryferyjne itp.
Minikomputer Raspberry Pi dziatajacy pod kontrolg systemu operacyjnego Raspbian

Sterownik PLC wyposazony w modutu wejsé/wyjs¢ analogowych i cyfrowych

Komputer klasy PC dziatajacy pod kontrola systemu operacyjnego Windows/Linux



Pytanie 48

W ponizszym uktadzie stan opisany jest przez nastepujace wartosci:

I

| *
+
G2
+ 1

@ R
- -
' L
®

Napiecie elementéw C1, C2 oraz prad elementu L
Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna
Napiecie elementéw C1, C2, Ri L

Prad elementéw C1, C2, R i napiecie elementu L

Prad ptynacy we wszystkich gateziach obwodu

Pytanie 49

Jezeli uktad sterowania do pomiaréw napiecia o zakresie 0V-10V, odpowiadajacego wartosci regulowanej w wykorzystuje 10-bitowy
przetwornik A/C to maksymalna doktadnos¢ regulacji wynosi okoto:

1V
100 mV
10 mV
TmV

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna



Pytanie 50

Dany jest obiekt liniowy drugiego rzedu, ktéry na sygnat wejsciowy ,Wejscie” odpowiada sygnatem wyjsciowym ,Wyjcie".

2 i Wejscie i

151 1

1F

0.5 N

Czas [s]
Wyjscie

06 1

041 B

021 N

Czas [s]

Pierwiastki mianownika transmitancji obiektu sa:

Zespolone o dodatniej czesci rzeczywistej
Zespolone o ujemnej czesci rzeczywistej

Rzeczywiste o przeciwnych znakach

Rzeczywiste dodatnie

Zadna z pozostatych odpowiedzi nie jest poprawna



