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TEST DLA GRUPY AUTOMATYCZNEJ

WYJASNIENIE:
Przed przystgpieniem do udzielenia odpowiedzi przeczytaj uwaznie ponizszy tekst.

Test zawiera 50 pytan.

Odpowiedzi nalezy udzielaé na zatgczonej karcie odpowiedzi. W lewym gérnym rogu karty wpisz swoje
dane,

w_polu oznaczonym jako KOD wpisz przyznany Ci KOD a nastepnie zamaluj kratki odpowiadajgce

poszczegdlnym cyfrom KODU.

Nalezy wybrac jedng poprawng odpowiedz oznaczong literami a, b, ¢, d i zamalowa¢ odpowiadajgce
jej pole na karcie odpowiedzi. Jezeli uwazasz, ze zadna odpowiedz nie jest wtasciwa, zamaluj pole
odpowiadajgce pozycji e.

UWAGA!!! Nie ma mozliwosci poprawek zaznaczonej odpowiedzi!!!

Mozna korzystac jedynie z przyborédw do pisania i rozdawanych kart brudnopiséw. Korzystanie z
kalkulatoréw, notebook’ow, telefonéw komadrkowych itp. jest zabronione.

Za kazda prawidtowa odpowiedz otrzymuje sie jeden punkt. Dla kazdego zadania mozesz zaznaczy¢
tylko jedng odpowiedz — kazdy inny przypadek bedzie traktowany jako btedna odpowiedz.

Maksymalna liczba punktow 50.
CZAS ROZWIAZYWANIA: 120 min.
Zyczymy powodzenia.



1. Na rysunku przedstawiono pewien uktad konwersji napieciowego sygnatu pomiarowego.
Zaktadajac, ze wzmacniacz jest idealny, a zakres napiecia na wejsciu V, wynosi od 0 do 10V, wybierz
prawidtowg odpowiedz odnoszacg sie do typu konwertera oraz zakresu sygnatu wyjsciowego Xo.
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a) Xo € [0+5] V; Konwerter napiecie/napiecie
b) Xo € [4+20] mA; Konwerter napiecie/ prad
c) Xo € [0+2] V; Konwerter napiecie/napiecie

d) Xo € [0+20] mA; Konwerter napiecie/prad

2. Czujnik temperatury generuje czestotliwosciowy sygnat pomiarowy z zakresu od 200kHz do 400kHz.
Uktad pomiaru tej czestotliwosci zrealizowano na procesorze, mierzac liczbe impulséw sygnatu
pomiarowego w zdefiniowanym przez uzytkownika oknie pomiarowym. Jaka minimalna szerokos¢
okna pomiarowego gwarantuje pomiar temperatury z rozdzielczoscig 12-bitowa.

a) Okoto 10 ms
b) Okoto 20 ms
c) Okoto5 ms

d) Okoto 40 ms

3. Czujnik PT100 podtaczony jest do uktadu pomiarowego dwoma przewodami o parametrach
pokazanych na rysunku. Zakres mierzonych temperatur wynosi od -20°C do +100°C. Zatézmy, ze dla
temperatury +100°C rezystancja wynosi 138 Q oraz zaleznos¢ rezystancji od temperatury jest
liniowa. Oblicz jaki maksymalny btgd pomiarowy jest popetniany, ze wzgledu na rezystancje
przewoddw pomiarowych.

Dtugos¢ przewodu, 10m, miedz 70m<Y/m

Pt100 RTD
Uexr 1000

Dtugos¢ przewodu, 10m, miedz 70m<Y/m

a) Okoto1.4°C
b) Okoto 3.7 °C
c) Okoto4.2°C
d) Okoto5.4°C



4. Analogowa karta pomiarowa posiada przetwornik analogowo-cyfrowy o rozdzielczosci 12-bitow.
Zakres pomiarowy tej karty moze zosta¢ skonfigurowany jako: [0+10] V lub 10 V. Na rysunku
przedstawiono charakterystyke czujnika poziomu cieczy mierzacego poziom wzgledem poziomu
referencyjnego. Wybierz, ktéry zakres pomiarowy karty nalezy wykorzystac i jaka jest rozdzielczos¢
pomiaru poziomu cieczy.

c ysty ia czujnika poziomu cieczy

-1 -0.5 0 0.5 1 15 2
Poziom cieczy [m]

a) =10V, rozdzielczo$¢ pomiarowa: 610 pm

b) #10V, rozdzielczo$¢ pomiarowa: 1220 um

c) [0+10]V, rozdzielczo$¢ pomiarowa: 1220 um
d) [0+10]V, rozdzielczo$¢ pomiarowa: 915 um

5. Do pomiaru odlegtosci robota od obiektu wykorzystano czujnik ultradzwiekowy o zakresie pomiaru
od 0.5m do 10m. Oblicz, ile wynosi minimalny i maksymalny czas pomiaru odlegtosci obiektu od
robota, pomijajgc czas zwigzany z obstugg elementdéw elektronicznych nadajnika i odbiornika.
Przyja¢ predkos¢ dzwieku 340 m/s.

a) Twmin=1.45ms; Thnax=29.1 ms
b)  Tmin=2.9mMS; Trnax = 58.1 ms
C) Tmin=1.45ms; Trax=58.1ms
d) Tmin=2.9mS; Tmax=29.1 ms

6. Na rysunku przedstawiono mostkowy uktad pomiaru naprezen np. z wykorzystaniem pokazanego
po prawek stronie tensometru. Wskaz zaleznos$¢, ktora wyraza zalezno$é napiecia wyjsciowego Vo
od zmiany rezystancji tensometru AR. VB to napiecie zasilajgce mostek pomiarowy.

R +AR Ve ‘
sl2\-:AI2

° Vo o
R+AR

AR Vp
a) V,=—52
) 0 R+%4
AR Vg
b) V, = —=-2
) 0 R+A7R2
ARVp
) Vo=77
AR
d) VOZ_VB



7. Sterownik, ktorego z wymienionych nizej silnikdow wymagana informacji o potozeniu rotora
wzgledem uzwojen stojana.

a) Krokowy.

b) BLDC.

c¢) Komutatorowy pradu statego.

d) Tréjfazowy pradu przemiennego.

8. Ktéry z podanych nizej sposobéw sterowania proporcjonalnym zaworem elektromagnetycznym
(czyli takim, ktdrego stopien otwarcia moze by¢ ptynnie zmieniany) uwzglednia zmiany napiecia
zasilajgcego, indukcyjnosci obwodu wejsciowego i temperaturowej zmiany rezystancji cewki oraz
zapewnia niewielkie straty mocy.

a) Sterowanie wspotczynnikiem wypetnienia sygnatu PWM w zamknietej petli sprzezenia z
kontrolg pradu cewki elektrozaworu.

b) Sterowanie napieciowe w zamknietej petli sprzezenia z kontrolg pradu cewki elektrozaworu.

c) Sterowanie napieciowe w zamknietej petli sprzezenia z kontrolg napiecia na cewce
elektrozaworu.

d) Sterowanie wspodtczynnikiem wypetnienia sygnatu PWM w otwartej petli sprzezenia
zwrothego.

9. Wskaz wtasciwe okreslenie systemu wbudowanego (ang. embedded system).

a) System zbudowany z wykorzystaniem mikroprocesora lub uktadu FPGA, ktéry spetnia twarde
wymagania czasu rzeczywistego.

b) Specjalizowany system komputerowy niewielkich rozmiaréw, stanowigcy integralng czesc¢
urzadzenia, ktorym zarzadza (steruje).

c) Niewielki system komputerowy, zapewniajgcy komunikacje sterowanego urzadzenia z
uzytkownikiem.

d) Niewielki system komputerowy, dziatajagcy pod kontrolg systemu operacyjny czasu
rzeczywistego.

10.Wskaz, ktdre z ponizszych wymagan dotyczacych wbudowanego systemu czasu rzeczywistego jest
btedne.

a) Zadania mogg by¢ wywtaszczane, wigcznie z jadrem systemu.

b) Reakcja na zdarzenia winna nastepowad zgodnie z wymaganiami czasowymi tzn. nie moze
nastgpic zbyt pdzno.

c) Do komunikacji z urzagdzeniami peryferyjnymi powinny by¢ uzyte specjalizowane sterowniki.

d) Kazde z zadan ma przydzielony rozmiar stosu, ktérego zajetos¢ nie musi by¢ kontrolowana.

11.Za co odpowiedzialne sg semafory w systemie czasu-rzeczywistego?

a) Umozliwiajg obstuge przerwan.

b) Nadzorujg wykonywanie zadan.

c¢) Umozliwiajg bezpieczng wymiane danych pomiedzy zadaniami.
d) Umozliwiajg kontrole dostepu do zasobdw.



12. Przetwornik analogowo-cyfrowy (A/C) jest typu SAR (aproksymacja wagowa) i posiada
rozdzielczos¢ 12-bitdw. Zaktadajac, ze czestotliwos¢ taktowania przetwornika wynosi 10MHz a
liczba dodatkowych cykli przetwarzania, ustalona przez uzytkownika na etapie konfiguracji, wynosi
48, oblicz czas przetwarzania pojedynczej prébki.

a) 1.2us
b) 6us

c) 4.8us
d) 7.2us

13. Btad kwantyzacji idealnego przetwornika A/C wynosi 305 uV dla napiecia Urs = 10V (petnej skali
przetwarzania). Jaka jest rozdzielczos¢ bitowa tego przetwornika?

a) 14-bitéw
b) 12-bitéw
c) 16-bitéw
d) 10-bitéw

14. Na rysunku przedstawiono charakterystyki: rzeczywistg i idealng przetwornika analogowo-
cyfrowego (A/C). Co reprezentuje warto$¢ AUgs pokazana na rysunku?

A
N I — <—A UFS
11 | Charakterystyka
rzeczywista
110 r

101
100

011 |
010 | & T Przebieg
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001 [ 7
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a) Btad przesuniecia zera (off-set)
b) Btad wzmocnienia (skalowania)
c) Btad nieliniowosci catkowej

d) Bfad nieliniowosci rézniczkowej



15. Wskaz wtasciwy typ przetwornika cyfrowo-analogowego (C/A) przedstawionego na rysunku.
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a) Przetwornik C/A z wagowymi rezystorami
b) Przetwornik C/A z sieciami drabinkowymi rezystoréw R-2R
c) Przetwornik C/A z odwrdcong siecig rezystoréw R-2R

d) Przetwornik C/A z przetgczaniem praddw i z siecig rezystoréw R-2R

16.Wskaz wtasciwe zastosowanie dyskretnych sieci przemystowych (fieldbus).
a) Zapewniajg komunikacje pomiedzy sterownikami PLC.
b) tacza zdalne uktady wejscia/wyjscia ze sterownikami np. PLC.
c) tacza dyskretne wejscia/wyjscia sterownika z dyskretnymi wejsciami/wyjsciami czujnikow i
elementéw wykonawczych.
d) Zapewniajg wymiane danych pomiedzy sterownikiem a systemem SCADA.

17.Na rysunku przedstawiono strukture ramki komunikacyjnej jednego z protokotéw przemystowych.
Wskaz, ktory to protokét.

a) MODBUS TCP
b) Ethernet/IP
c) Profinet

d) EtherCAT

-
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Addressing PDU

18.W przemysle magistrala czujnik/sitownik jest przeznaczona najczesciej do wspdtpracy z prostymi
urzadzeniami, w ktérych sygnat pomiarowo-sterujgcy jest typu witacz/wytgcz. Z ponizszej listy
wybierz standard komunikacyjny zgodny z magistralg czujnik/sitownik.

a) DeviceNet
b) CC-Link LT
c) CAN

d) 10-link



19.Na rysunku przedstawiono pewien przebieg czasowy sygnatu zmodulowanego. Wskaz, jaki rodzaj
modulacji reprezentuje ten rysunek.

a) FSK (ang. Frequency-Shift Keying), kluczowanie czestotliwosci

b) DSSS (ang. Direct Sequence Spread Spectrum), bezposrednie modulowanie nosnej sekwencjg
kodowg

c) PSK (ang. Phase-Shift Keying), kluczowanie fazy

d) FHSS (ang. Frequency-Hopping Spread Spectrum), rozpraszanie widma sygnatu przez
wykonywanie skokdw po czestotliwosciach z dopuszczalnego zakresu

20.Na rysunku przedstawiono program dla sterownika PLC wykonany w jezyku LD. Zaktadajac, ze x to
zmienna procesowa, y to wyjscie a K1, K2 i T_0 to parametry, wskaz jakga role spetnia ten program?

%I10.0 SuB MUL
“Start" Auto (Real) Auto (Real)
— bt — EN — !
#x0 IN1 OUT — #Err x #K1 IN1 QUT — #0ut1
#x IN2 #Err_x IN? =
%I0.0 suB DIV
"Start" Auto (Real) Auto (Real)
_I |_LN — EN — —
#Err_x — IN1 OUT — #Delta_Err_x #Delta_Err_x — N1 ouT — #0ut2
#Err x_p IN2 #T 0 IN2
%I10.0
"Start" MOVE
_I '—EN —
HErr_x==IN 48 OUT1 = #Err_x_p
%10.0 MuUL ADD
"Start" Auto (Real) Auto (Real)
— ———— — EN — —_—
H#K2 IN1 ouTt #0ut3 #0ut1 IN1 ouT iy
A0Ou? IN2 = #A0u13 IN2 =5

a) Regulator PD typu IND
b) Regulator Pl typu IND
c) Regulator PD typu ISA
d) Regulator Pl typu ISA



21.Na rysunku przedstawiono fragment instrukcji modutu wejs¢ analogowych sterownika PLC
przedstawiajgcy format zapisu przetworzonej wartosci napiecia do 16-bitowego rejestru. AV
reprezentuje cyfrowa reprezentacje napiecia, SB znak, natomiast ,x” warto$¢ nieistotna.
Zaktadajac, ze zakres przetwarzanego napiecia wynosi 10V wskaz program wykonany w jezyku ST,
ktory poprawnie oblicza mierzone napiecie ,,AV_Volt”?

MSB LSB
Bl 1312{1|10|9 8765|432 1]0

SB AV x| x| X
Zmienna , AV_In” w programie to zawartos¢ rejestru 16-bitowego. Pozostate zmienne to zmienne
pomocnicze.
RV_13bit := SHR(AV_In,3); BRV_INT_16 := WORD_TO_INT (RV_In);
AV_INT 16 := WORD_TO_INT(AV_13bit); AV Real := INT TO REAL(AV INT 16);
a) AV Real := INT TO RERL(AV_INT 16); C) RV Real SHR3 := RV Real / 8.0;
AV Volt := 10.0 * AV Real / 4096.0; AV Vvolt := 20.0 * AV Real SHR3 / 4096.0;
BV 13bit := SHL(AV In,3); AV_INT 16 := WORD_TO_INT(AV_In);
AV_INT 16 := WORD_TO INT(AV_13bit); BV Real := INT TO REAL(AV_INT_16);
b) AV_Real := INT TO_REAL (AV_INT_.[G),' d) AV_Real_SHR3 = AV_Real / 8.0;
AV Volt := 10.0 * AV Real / 4096.0; RV Volt := 10.0 * AV Real SHR3 / 40%6.0:

22.Ktéry z przedstawionych ponizej zapiséw reprezentuje wewnetrzng zmienng bitowg sterownika
PLC?

a) 110.7
b) Q10.7
c) M10.7
d) Vv10.7

23.Wybierz metode/jezyk, ktéra najlepiej nadaje sie do programowania sekwencyjnych proceséw
produkcyjnych.

a) LD
b) ST
c) FBD

d) SFC



24.Ktéry z ponizej przedstawionych zamknietych uktaddw regulacji jest niestabilny.

1 -
) [ s »CD
a) w(t) y(t)
O ) 25 &
b) W) Y0
1 »>
O b 022+ 001s +1 ‘ » 1D
C) w(t) ()
= )
d) w(t) ()

25.Réwnanie charakterystyczne zamknietego uktadu regulacji (ZUR) jest nastepujace:
A2+ (4K, + 2)A + 4K, = 0,

gdzie: K1 i K> to wspodtczynniki regulatora. Dla jakich wartosci K1 i K> wartosci wiasne ZUR wynosza
odpowiednio: A1=-1, A,=-2.

a) K1=0.25;K,=0.5
b) Ki=0.5;K,=0.5
c) Ki=1.0;K;=0.5
d) Ki=0.5;K,=0.25



26. Podaj jak zachowa sie wyjscie obiektu o transmitancji w postaci:

-2

‘W=56+D

w odpowiedzi na wejsciowy sygnat testowy:

Wojéciowy sygnat testowy

GCoas [s]
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27. Dany jest obiekt liniowy drugiego rzedu, ktéry na sygnat wejsciowy ,Wejscie” odpowiada
sygnatem wyjsciowym , Wyjcie”.

1 Wejscie
08}
06
04+
0.2
0 . L
-10 0 10 20 30 40 50
Czas [s]
Wyjscie

-5 L
-10 0 10 20 30 40 50
Czas [s]

Pierwiastki mianownika transmitancji obiektu s3:

a) rzeczywiste dodatnie

b) rzeczywiste o przeciwnych znakach

c) zespolone o dodatniej czesci rzeczywistej
d) zespolone o ujemnej czesci rzeczywistej



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

T dy(t) + y(t) -k du(t)

— — T u(t), gdzie ki T to state rzeczywiste

to jego transmitancja ma postac”

a) G(s)=1

b) G(s)=T/k

c) G(s) = (1+Ts) / (1+ks)
d) G(s)=(1+ks)/ (1+Ts)

29. Obiekt liniowy opisany jest transmitancjg o nieznanym parametrze k:

k

G(s) =
() = 37552+ 885 7 246

Jezeli ponizszy rysunek przedstawia odpowiedz skokowg uktadu

30. Zaktadamy znajomos¢ transmitancji G(s) i H(s)

Q) Fe 7@—> O S D)

H(s) [«

Wdwczas transmitancja catego uktadu T(s) = Y(s)/U(s) wynosi:

a) F(s)G(s)-H(s)

b) F(s)G(s)/(1-G(s)*H(s))
c) F(s)G(s)/(1+G(s)*H(s))
d) F(s)/G(s) + H(s)



31. Na podstawie schematu blokowego przetwornika A/D wskazaé jego magistrale

komunikacyjna:

SYNC/ASEL PDMY POMX AST Vppuo CP Vege Vs

SERIAL .0

INPUTIOUTPUT l..
DIGITAL b

ADXRS290

MECHANICAL
SENSOR

ROLL
> PLL_ |- DRIVE ===
VELOCITY

PITCH

a) SPI
b) 12C
c) 1-Wire
d) UART.

MOSs!
MISO
SCLK
cs

32. W aktualnie wykorzystywanych sterownikach PLC maksymalna czestotliwos¢ realizacji

programu to okoto:
a) 1Hz

b) 1kHz

¢) 1MHz

d) 1GHz.

33. W ponizszym uktadzie stabilno$¢ wyjscia Y(t) w zaleznosci od sygnatu wejsciowego jest

zachowana gdy:

4
O > o

u(t)

a) K>O0idlazadnego innej wartosci K uktad nie jest stabilny

b) K>=0.25idla zadnego innej wartosci K uktad nie jest stabilny
c) K>=-0.25idla zadnego innej wartosci K uktad nie jest stabilny

d) K=0idlazadnego innej wartosci K uktad nie jest stabilny

Y(t)



34. Dla uktadu o transmitancji:

1
G =—
(s) s+2

odpowiedz impulsowa wyglada w sposdb nastepujgcy:

Wyfsclo

a)

b)

35. Najszybszg metodg odczytu serii wynikow konwersji z przetwornikdéw A/C do pamieci jest:
a) Odpowiednio napisana petla programowa w jezyku C.
b) Odpowiednio napisana petla programowa w jezyku asembler.
c) Transfer danych za pomocg kontrolera DMA.
d) Transfer danych za pomocg procedury wykonywanej w przetrwaniu.

36. W uktadzie mikrokontrolera 32 wyjscia cyfrowe dostepne sg pod adresem heksadecymalnym
0x43c00000. Wpisanie do adresu 0x43c00000 na odpowiedniej pozycji ‘0’ lub ‘1’ ustawia
odpowiednie wyjscie na ustawiony stan. Aby najmtodszy bit ustawié¢ w stan ‘1’, a najstarszy
bit w stan ‘0’ nie zmieniajgc stanu innych bitéw, nalezy wykonaé nastepujacy program w
jezyku C:

a) *((unsigned *)0x43c00000) = Ox7FFFFFFF;
b) *((unsigned *)0x43c00000) = 0x00000001;

c) *((unsigned *)0x43c00000) = *((unsigned *)0x43c00000) & Ox7FFFFFFF;
*((unsigned *)0x43c00000) = *((unsigned *)0x43c00000) | 0x00000001;

d) *((unsigned *)0x43c00000) = *((unsigned *)0x43c00000) | Ox7FFFFFFF;
*((unsigned *)0x43c00000) = *((unsigned *)0x43c00000) & 0x00000001;



37. Samochdd elektryczny napedzany jest silnikiem pradu statego sterowanym z koncéwki mocy
za pomocag fali PWM (fali o zmiennym wspodtczynniku wypetnienia). Wykres predkosci
zaleznej od sterowania PWM o czestotliwosci 0.2 Hz przedstawiono ponizej.

38.

Sterowanie PWM

6
Czas [s]
Predkos¢
T

Czas [s]

Niewatpliwie odczucia pasazeréw tak sterowanego pojazdu nie byty by przyjemne ze wzgledu
na naprzemiennie wystepujgce okresy dodatnich i ujemnych przyspieszen. Zatézmy, ze
podnosimy czestotliwos¢ fali PWM do 5 kHz. Ktdre z ponizszych stwierdzen jest prawdziwe:

Sterowanie o czestotliwosci 5kHz spowoduje powstanie przyspieszen niebezpiecznych dla
cztowieka.

Jest to dopuszczalny sposéb sterowania silnikiem elektrycznym pojazdu zapewniajacy
pasazerom komfortowg jazde.

Sterowanie o czestotliwosci 5kHz nie spowoduje zadnego ruchu silnika.

Silniki moga by¢ wytacznie zasilane czestotliwoscig zgodng z czestotliwoscig napiecia
sieciowego (50 Hz).

Ponizej przedstawiono przyktadowy cykl komunikacji po magistrali I°C. Zielong ramka
zaznaczono pierwszy bit ACK. Jaka informacja w uktadzie Master wynikataby z sytuacji, gdyby
ten bit miat wartos¢ ‘1'?

- Master
Start condition acknowledges
Start condition ~ R/W Hjit: \Vrite Stop condition R/W bit: Read each byte  Stop condition
% paswm l o 'Acs{s\t\pJ s R0 T ‘ nckhss [nc:s{nm [NA»SS\M—

SDA ™ [110 0/1]0 00 00[p 00000000 Y[1100[1]0 0 0[1]0 x x x/x|x[x x[x|0x x x x0 00 0[T |

SCL*H/H’W‘ ‘W’H’ FT7*”‘y’w’\HHHHWFWT".J‘,H"*TF*
/ /
Device address  ACK bit Register address Device address Temperature data Master stops
(0x48) (0x00) (0x48) (2 bytes) sequential read
with NACK

Brak komunikacji z urzgdzeniem Slave o adresie 0x48.

Urzadzenie Slave przejmie kontrole nad magistralg w dalszych fragmentach transmisji.
Zapis bedzie realizowany do kolejnych adreséw poczynajgc od 0x48h.

Aktualna czestotliwos¢ sygnatu SCL jest zalecang czestotliwoscig dla przysztych transmis;ji.



39. Dany jest widoczny na rysunku uktfad regulacji z dwupotozeniowym przekaznikiem z

40.

histerezg. Wartosci wyjsciowe z przekaznika w stanie wtgczonym i wytgczonym wynoszg
odpowiednio +1.0 i -1.0. Sygnat referencyjny, wyjsciowy i sygnat sterowania przedstawione
sg na wykresie.

Referencja

| o
’Q - TZs+1
-

Wyjscie

> 3D

Sterowanie

Referencja

4
Czas [s]
Wyijscie

Czas [s]
Sterowanie
' v T

Czas [s]

Punkty witaczenia i wytgczenia przekaznika sg ustawione odpowiednio na wartosci:

a) +1.0i-1.0.
b) -1.0i+1.0.
c) Oba na wartosci bardzo bliskie zeru.
d) 0.0i+4.0.

Komunikacja UART wymaga aby urzadzenia miaty ustawione:.

a) ldentyczng szybko$¢ transmisji — pozostate parametry sg identyfikowane automatycznie
na podstawie formatu wystanych danych.

b) ldentyczng szybkosé transmisji, liczbe bitdw startu i stopu oraz liczbe bitéw danych.
Jednoczes$nie muszg by¢ zapewnione inne adresy IP komunikujacych sie urzadzen.

c) Identyczng szybkos¢ transmisji, liczbe bitéw startu i stopu oraz liczbe bitéw danych.

d) Identyczng szybkos¢ transmisji, liczbe bitéw startu i stopu oraz liczbe bitéw danych.
Dodatkowo muszg by¢ zgodne poziomy napieciowe odpowiadajgce stanom logicznym w
nadajniku i odbiorniku.



41. W zaprezentowanym uktadzie regulacji na wyjsciu bloku obiekt dodano kwantyzator o
przedziale kwantyzacji rownym 1.0, symulujac dziatanie przetwornika A/C. W sprzezeniu
zwrotnym regulatora typu P o wspétczynniku Kp wykorzystywany jest wytgcznie sygnat
wyjscia skwantowanego. Ktore z ponizszych zdan jest prawdziwe?

Referencja
1
l (oo o s
125 +1
Kp Obiekt
‘ Wyjscie skwantowane
Wyjscie

Referencja

2 3 4 5
Czas [s]
Wyjscie

a) Nie ma mozliwosci ustawienia stanu sygnatu ,Wyjscie” na dowolng wartos¢, poniewaz
regulator uzywa wytgcznie wartosci skwantowanej.

b) W zaprezentowanym regulatorze wystarczy zwiekszy¢ okoto dwukrotnie warto$é Kp i
osiggnieta zostanie zawsze wartos¢ referencyjna sygnatu ,, Wyjscie”

c) Znajac sygnat wyjsciowy z bloku Kp, sygnat skwantowanego wyjscia oraz uzywajac
informacji o transmitancji bloku ,,Obiekt” mozna skonstruowac regulator gwarantujacy
osiggniecie dowolnej wartosci referencyjnej.

d) Znajac sygnat wyjsciowy z bloku Kp oraz uzywajac informacji o transmitancji bloku
,»Obiekt” mozna skonstruowac regulator gwarantujacy osiggniecie dowolnej wartosci
referencyjne;j.

42. Zatéimy, iz w uktadzie regulacji stosujemy regulator PID ale poczgtkowo wytgcznie
wspotczynnik proporcjonalnosci ma wartosé niezerowa. Zwiekszamy warto$¢ wspotczynnika i
dla pewnej wartosci obserwujemy w systemie pojawienie sie oscylacji. Wowczas w celu
uzyskania dobrych nastaw regulatora nalezy:

a) Zmniejszy¢ wspotczynnik proporcjonalnosci do okoto 50% wartosci powodujacej oscylacje
i kontynuowac strojenie innymi parametrami.

b) Pozostawiamy wartos$¢ wspdétczynnika proporcjonalnosci i kontynuujemy strojenie innymi
parametrami.

c) Nalezy podnies¢ wartos$¢ wspotczynnika proporcjonalnosci bowiem oscylacje podnosza
szybkos¢ reakcji systemu, a wiec i szybkosé osiggniecia wartosci zadane;j.

d) Oscylacje oznaczajg dodatnie sprzezenie zwrotne i nalezy znak wspotczynnika
proporcjonalnosci zmienic na przeciwny.



43. Jezeli blok ,,Delay” realizuje opdznienie o czas T4 to ponizszy schemat opisuje nastepujgce
rownanie rézniczkowe:

— Deiay H

K

uit

L (¥
P — K - y
Yo m o s
—

]

<G e

a) dst“) = 1!{4M + K220 dy“) — K3y(t) + K1u(t)

b) dst“) = 1!(4M + K220 dy (t) — K3y(t) + K1u(t)
a?y) _ 4" y(t Ta) dy(t) _

c) o KAa— ——+K2= =+ K3y(t) — K1u(t)

2 -
d) y(t) = K422 4 k2 20— k3y(e) + K1u(r)

44, Ponizszy schemat przedstawia strukture regulatora PID w sterowniku PLC.

sP F D ISA

Zadaniem bloku OS jest:

a) Ograniczenie zakresu sygnatu btedu.

b) Ograniczenie szybkosci zmian sygnatu sterujgcego.

c) Wykluczenie reakcji cztonu rézniczkujgcego regulatora na skokowe zmiany wartosci
zadane;.

d) Ograniczenie wartosci sterowania do limitéw wyznaczonych przez sterowany obiekt.

45. Stan ukfadu dynamicznego opisujgcego ruch dwdch mas potgczonych sprezyng opisany jest
przez nastepujgce wartosci:

///////'l/////////////// ///// 777

a) Potozenie, predkosc i przyspieszenie obu mas.

b) Potozenie i predkos¢ obu mas.

c) Potozenie obu mas oraz wspoétczynnik sprezystosci sprezyny.

d) Potozenie i przyspieszenie obu mas oraz stopien $cisniecia sprezyny.



46. W ponizszym uktadzie stan opisany jest przez nastepujgce wartosci:

R1 L2

L1

Prady wszystkich indukcyjnosci.

Prady dowolnych dwdch indukcyjnosci.

Prady wszystkich indukcyjnosci i napiecia wszystkich opornikow.
Napiecie kazdej gatezi obwodu.

47. Zatéimy, iz w systemie z mikrokontrolerem w procedurze obstugi przerwania zegarowego s3
odblokowane przerwania oraz zgtoszenia przerwan nieprzyjetych nie sg pamietane.
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?

a)
b)
c)

d)

Nic sie nie zmieni.

Przepetni sie stos nie wptynie to jednak na dziatanie programu.

Przepetni sie stos i zachowania procesora pedzie zalezato od trybu jego reakcji na
przepetnienie stosu.

Nastgpi 100% obcigzenia procesora, a wszystkie zgtoszone przerwania zostang obstuzone
w czasie nie dtuzszym od 14ms.

48. W przypadku wykorzystywania mikrokontroleréw do budowy systeméw pomiarowo
sterujgcych wykorzystanie systemu operacyjnego:

a)
b)
c)
d)

Nie daje zadnych profitéw jednoczesnie niepotrzebnie komplikujac aplikacje.
Umozliwia uniezaleznienie aplikacji od platformy sprzetowej.

Jest warunkiem koniecznym, jezeli chcemy korzystac z systemu plikéw na karcie SD.
Jest warunkiem koniecznym jezeli chcemy wykorzystywac tgcznosc sieciows.

49. W systemie mikroprocesorowym zrédtem przerwan moze byc:

a)
b)
c)
d)

Zmiana stanu wejscia cyfrowego.

Zakonczenie nadawania danych po protokole SPI.
Wykrycie korica odbioru danych po protokole SPI.
Kazde z powyzszych.



50.

Ponizszy schemat przedstawia jeden z procesordéw rodziny STM32.
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Do procesora tego mozna podtgczy¢:

a)
b)
c)
d)

Wytgcznie jeden uktad z magistralg SPI.

s AF

Maksymalnie cztery uktady z magistralg SPI.

Kilkanascie uktadéw z magistralg SPI.

a1 7614k

Nie mozna podtgczy¢ zadnego zewnetrznego uktadu z magistralg SPI.



