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TEST DLA GRUPY MECHATRONICZNEJ

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

Test zawiera 40 pytan.
Odpowiedzi nalezy udziela¢ na zalaczonej karcie odpowiedzi. W lewym gornym rogu karty wpisz

swoje dane., w polu oznaczonym jako KOD wpisz przyznany Ci KOD a nastepnie zamaluj kratki
odpowiadajace poszczegdlnym cyfrom KODU.

Nalezy wybra¢ jedng poprawng odpowiedz oznaczong literami a, b, ¢, d 1 zamalowa¢ odpowiadajace
jej pole na karcie odpowiedzi. Jezeli uwazasz, ze zadna odpowiedz nie jest wlasciwa, zamaluj pole
odpowiadajace pozycji e.

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

Mozna korzysta¢ jedynie z przyboréw do pisania i rozdawanych kart brudnopiséw. Korzystanie z
kalkulatorow, notebook’6w, telefonow komorkowych itp. jest zabronione.

Za kazdg prawidlowa odpowiedz otrzymuje si¢ 1 punkt, za brak odpowiedzi 0 punktow, za btedng
odpowiedz uzyskuje si¢ -0,25 (minus 0,25) punktu. Dla kazdego zadania mozesz zaznaczy¢ tylko
jedna odpowiedz — kazdy inny przypadek bedzie traktowany jako bledna odpowiedz.

Maksymalna liczba punktow 40.
CZAS ROZWIAZYWANIA: 120 min.
Zyczymy powodzenia.



1. Dwie stalowe ptyty sg Scisniete $rubg i rozciggane sitg 2 kN. Wyznacz niezbedng site w Srubie, jezeli wiadomo, ze
wsadzony z luzem sworzen Sruby nie moze pracowacé na Scinanie. Wspdtczynnik tarcia miedzy ptytami wynosi

0.2.
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10000 N
1kN P

400 N @2\
2 kN

zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa

2. Do watu przytozono pare sit o momencie M = 100 Nm. Na wale zaklinowany jest beben hamulcowy, ktérego
promien wynosi r = 25 cm. Jaka jest potrzebna sita Q, ktéra dociska do bebna klocki hamulcowe, aby
unieruchomi¢ wat? Wspétczynnik tarcia statycznego klockéw po bebnie wynosi u = 0.25.

A. 100N
B. 500N
C. 800N
D. 400N
E. Zzadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidiowa.
3. Na rysunku przedstawiony jest uproszczony mechanizm korbowo- A

suwakowy. Ramie OA obraca sie ze statg predkoscia w, przez co
zmiane kata nachylenia ramienia mozna opisa¢ ¢ = wt.
Zaktadajac, ze zachodzi zaleznos$¢ r = [ = 2a, jaka bedzie postaé
wektora predkosci punktu M umiejscowionego w potowie
dtugosci ramienia AB?
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Uy = [—3aw sin(wt) ; aw cos(wt)]
Uy = [—3aw cos(wt) ; aw sin(wt)]
Uy = [3a cos(wt) ; asin(wt)]

Uy = [3aw sin(wt) ; —aw cos(wt)]
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

4. 0Od chwili wytgczenia do chwili zatrzymania sie silnika, $migto samolotu obracajace sie z predkoscig 1200 obr /min
wykonato n = 80 obrotéw. lle czasu uptyneto od chwili wytgczenia silnika do zatrzymania sSmigta, jesli zatozymy,
ze Smigto porusza sie ruchem jednostajnie opdznionym?

mooO®wP

600 s

8s

60/8 s

4s

zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



5. Wagon o ciezarze 18 kN uderza z predkoscia 2 ? o dwa zderzaki oporowe. Jakie bedzie najwieksze ugiecie sprezyn

zderzakowych przy uderzeniu wagonu, jezeli wiadomo, ze sprezyny zderzakéw wagonowych oraz oporowych

uginajg sie o 1 cm pod dziataniem sity 5 kN. Zaktadamy przyspieszenie ziemskie o wartosci 1000 Cs—rzn

A. 3cm

B. 6cm

C. 7cm /

D. 9cm l
E. zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.
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6. Wahadto sktada sie z preta sztywnego o dtugosci [ obcigzonego na koncu ciatem o masie m. W odlegtosci a od

osi obrotu do preta przyczepione sg dwie sprezyny o sztywnosci k. Przeciwne konce sprezyn sg zamocowane

nieruchomo w $cianie. Pomijajgc mase preta, podaj jaki jest okres drgan wahadta. Zaktadamy drgania dla matych

katéw.
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E. Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.
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7. Do sterowania silnikiem jednofazowym mozna wykorzystac¢ falownik

tréjfazowy ze sterowaniem skalarnym.

jednofazowy ze sterowaniem wektorowym.
jednofazowy ze sterowaniem skalarnym.

tréjfazowy ze sterowaniem wektorowym.

zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.
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8. Otwarty fancuch kinematyczny to tancuch

w ktdrym co najmniej dwa cztony zewnetrzne sg potaczone ruchowo z podstawa.
w ktdrym wszystkie cztony zewnetrzne sg potgczone ruchowo z podstawa.

w ktérym tylko jeden z cztondéw zewnetrznych jest potgczony ruchowo z podstawa.
w ktdrym zaden z cztondw zewnetrznych nie jest potgczony ruchowo z podstawa.
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

mooOwP




9. Zadanie proste dynamiki polega na

A
B.
C
D

znalezieniu przemieszczen, predkosci oraz przyspieszen w zaleznosci od sit i momentéw napedowych.
znalezieniu zmiennych przegubowych w zaleznosci od pozycji i orientacji konicowki roboczej manipulatora.
znalezieniu pozycji i orientacji koncodwki roboczej manipulatora w zaleznosci od zmiennych przegubowych.
znalezieniu sit i momentéw napedowych w zaleznosci od przemieszczen, predkosci oraz przyspieszen
koncowki roboczej manipulatora.

zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

10. Koto zebate I o promieniu r toczy sie po nieruchomym kole zebatym I o tym samym promieniu i jest wprawiane
w ruch przy pomocy korby I1I. Korba ta porusza sie ze statg predkoscig katowa w, wokét osi w punkcie O.
Przyjmujac, ze ruch korby OA jest ruchem unoszenia, wzgledna i bezwzgledna predkosé katowa kota I wynosi

moO®>

Wy3 = Wo; Wy = 20

Wy3 = 2W¢; Wy = Wy

Wy3 = 2Wg; Wy = 2Wg

W23 = Wo; Wz = Wo

zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

11. Przestawiona na rysunku obok charakterystyka

amplitudowo-fazowa zostata wykonana dla elementu:
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12. W przypadku transmitancji operatorowej opisanej
nastepujgco:
Ay

G(s) =

A3s? + 2434, + 1

uzyte symbole A1, A, i A3 oznaczajg

mooO P

A, — stafa czasowa, A; — wspdtczynnik wzmocnienia, As — liczba ttumienia.
A; — wspdtczynnik wzmocnienia, A; — liczba ttumienia, As — stata czasowa.
A; — wspotczynnik wzmocnienia, A; — stata czasowa, Az —liczba ttumienia.
A, — stata czasowa, A,— liczba ttumienia, A; — wspdtczynnik wzmocnienia.
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



13. Ktéry z uktadow jest rownowazny uktadowi wzorcowemu?
Y(s) Xs) + ) Y(s)
- > Gy(s)
E—
A G,(s)
’ -/
Uktad wzorcowy
B.
C.
D.

E. Zzadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidiowa.

14. Mechanizm przedstawiony na rysunku obok prezentuje schemat kinematyczny
konczyny dolnej robota kroczgcego. Ruchliwosc tego mechanizmu wynosi

A5
4
C. 3
D. 2
E. Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

15. Mechanizm przedstawiony na rysunku z zadania poprzedniego sktada sie
wytacznie z par kinematycznych klasy

A1
B. 3
C. 5
D. 6

E. zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

16. W ramach rozwigzania zadania odwrotnego kinematyki robota obliczane sg wartosci

pozycji i orientacji konca efektora wzgledem uktadu bazowego.

dtugosci niezmiennych cztondw robota dla zatozonej konfiguracji robota.

zakresy mozliwych ruchow napedoéw liniowych badz katowych.

dtugosci napeddw liniowych lub pozycje katowe napeddédw obrotowych dla zadanej pozycji i orientacji robota.
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.
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17.

18.

19.

20.

W przektadni hydrostatycznej ztozonej z pompy o
zmiennej wydajnosci i silnika hydraulicznego o zmiennej
chtonnosci przy zatozeniu statej predkosci obrotowej na
wale pompy (np -const), zmiana predkosci obrotowe] nh
watka silnika (wyjscia przektadni) odbywa sie

np I

A. wprost proporcjonalnie do zmiany nastawy wydajnosci pompy i odwrotnie proporcjonalnie do zmiany

chtonnodci silnika hydraulicznego.

B. wprost proporcjonalnie do zmiany nastawy wydajnosci pompy i niezaleznie od zmiany chtonnosci silnika

hydraulicznego.

C. odwrotnie proporcjonalnie do zmiany nastawy wydajnosci pompy.
wprost proporcjonalnie do zmiany chtonnosci silnika hydraulicznego.

E. zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

Potaczenie szeregowo dwadch idealnych silnikdw hydraulicznych (tej

samej chtonnosci jednostkowej i konstrukcji), ktére pracujg bez ;LK
strat mechaniczno-hydraulicznych i wolumetrycznych przy N/
zatozeniu obcigzenia ich watkdw tym samym momentem Shi

obrotowym, umozliwia

A. zwiekszenie predkosci obrotowej watka drugiego w

kolejnosci silnika (Sh2).

mooOw

Jaka bedzie zalezno$¢ pomiedzy predkoscig V1iV2 ruchu
roboczego (wysuwu) ttoczyska sitownika pracujgcego w
ukfadzie Nr 1 i Nr 2, w przypadku gdy sitowniki sg
zasilane ze Zrddta o statej i jednakowej wydajnosci Qp, a
pole powierzchni komory przyttoczyskowej A2 = 0.5*A1
(A1 pole powierzchni komory pod ttokiem)?

A, V1=1/2*V2
B. V1=2*V2

C. Vi1=v2

D. V1=1/3 *V2
E.

prawidtowa.

zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest Qp ‘

zwiekszenie sumarycznego momentu wyjsciowego z silnikow.
synchronizacje predkosci obrotowych watkéw silnikow.

zwiekszenie momentu obrotowego watka silnika Sh2 oraz zwiekszenie jego predkosci obrotowe;j.
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

A1\|:, -

L

Nrl

Sh2

A2
Al\t ] V2

Qp A

Nr 2

Ttoczyska dwdch identycznych sitownikéw hydraulicznych (SH1 i SH2) zostaty obcigzone réznymi sitami. Wynikte z
tych obcigzen cisnienia w komorach podttokowych sitownikéw wynoszg: P1=5 MPa i P2=10 MPa. Do synchronizacji
predkosci ruchu roboczego sitownikéw uzyto silnikowy dzielnik zebaty. Zaktadajac, ze dzielnik pracuje bez strat, a

straty w linii hydraulicznej s3 pomijalne, cisnienie na wejsciu do synchronizatora (wskazane przez manometr Pp):



A. przyjmie wiekszg wartosc cisnienia roboczego z komar sitownikow
SH1 i SH2, tzn. 10 MPa.

B. bedzie suma cisnien z komor sitownikdéw, tzn. 15 MPa

C. wyniesie 7.5 MPa.

D. przyjmie wartos¢ podwojonego cisnienia z komory sitownika o
wiekszym obcigzeniu, tzn. 20 MPa.

E. Zzadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidfowa.

SH2

_@PZ

21. Dla obwodu pokazanego na rysunku oblicz rezystancije

zastepczag Rr widziang z zaciskéw c i d, w przypadkach: (O) c 40
gdy zaciski a i b sg otwarte, oraz (X) gdy zaciski a i b sg O AVA'A", a
zwarte. Wybierz prawidtowe wartosci RT dla obu
przypadkow Rt 90 0
#
A. (0):RT=330Q, (X): RT =45.5 Q 60 0
B. (0):RT=45.50, (X): RT=33Q
C. (0):RT=50Q, (X): RT=35Q o < NN\ b
D. (0):RT=45Q, (X): RT=30 Q d 10 Q
E. Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.
22. Znajdz statg czasowg (7 ) obwodu
pokazanego na rysunku. 30 kAl 14 kQ2
AAA% —"\VVV -
A. 0,125 ps
B. 0,625ps 100 V -:__— 20 k(} 75 kN 150 k1
C. 6,25us [
D. 6,52 us 30 k2 50 mH
E. zadna z powyzszych b 'A'AY, y SYVNN >
odpowiedzi nie jest prawidtowa.
23. Znajdz wartos¢ Vo w obwodzie pokazanym na rysunku. 2 kQ
Wykorzystaj analize weztowa oraz zaleznos¢ V-=V+. VVV
4k V_
Obliczona wartosc¢ Vo to VW -
il —
- + +
A. Vo=6V
B. Vo=7V 6kQ o+ §kQ
C Vo=8 V _l_ W\f ’VW Vo
D. Vo=V o . v = 12k
E. zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa. ‘l’
O
<



24. Jakie jest wyrazenie Boolowskie opisujgce dziatanie uktadu 4
logicznego przedstawionego na rysunku? B

moow® >

C

Y = ABC+A'C+AB’

Y = ABC'+A'C+A'B’

Y = AB'C+A'B+A’C'

Y = A+B'C+AB

zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

irizm
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25. Ktére z ponizszych stwierdzen najlepiej opisuje réznice miedzy przerzutnikiem typu D latch (zatrzask) a
przerzutnikiem typu D (flip-flop)?

A.

przerzutnik typu latch zmienia swoj stan tylko w momencie narastajgcego zbocza sygnatu zegarowego,
podczas gdy flip-flop dziata na podstawie stanu wejscia przez caty czas, gdy sygnat zegarowy jest

aktywny.

przerzutnik typu flip-flop zmienia swéj stan tylko na narastajgcym lub opadajgcym zboczu sygnatu
zegarowego, podczas gdy latch dziata przez caty czas, gdy sygnat zegarowy jest aktywny.

przerzutnik typu latch i flip-flop dziatajg w ten sam sposoéb, réznig sie jedynie predkoscig dziatania.
przerzutnik typu latch jest asynchroniczny, a flip-flop jest synchroniczny, co oznacza, ze latch nie wymaga

sygnatu zegarowego.
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

26. Na rysunku zostat przedstawiony uktad dzielnika czestotliwosci.

moow®>

CLK =

Qo] Q[1]

jest to uktad dzielnika czestotliwosci przez 4 typu synchronicznego.
jest to uktad dzielnika czestotliwosci przez 6 typu synchronicznego.

jest to uktad dzielnika czestotliwosci przez 6 typu asynchronicznego.
jest to uktad dzielnika czestotliwosci przez 4 typu asynchronicznego.

zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

27. Liczba w kodzie Greya ma wartos$¢ 1010. Jaka jest jej warto$é w kodzie naturalnym binarnym?

mooOw>»

1011
1110
1100
1001
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



28. System mikroprocesorowy ma magistrale danych o szerokosci 16 bitow i magistrale adresowa o szerokosci
20 bitoéw. Jesli uzyto zewnetrznej pamieci SRAM o pojemnosci 64 KB i zostata ona podtgczona od adresu

0x80000, to jaka jest gorna granica adresu tej pamieci?

mooOw>»

OXFFFFF
0x80000
Ox8FFFF
0x90000
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

29. Co oznacza sygnat ACK w protokole [12C?

30.

31.

32.

33.

mo N>

potwierdzenie, ze urzadzenie podrzedne poprawnie odebrato dane lub adres.
potwierdzenie, ze urzadzenie nadrzedne zakonczyto transmisje.

informacje, ze urzadzenie podrzedne odrzucito dane.

informacje, ze magistrala I12C zostata zresetowana.

zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

Operacja podniesienia obrazu do potegi czwartej powoduje

A
B.
C.
D
E

rozjasnienie obrazu.

przyciemnienie obrazu.

rozjasnienie tylko sSrodkowej czesci obrazu.

liniowg modyfikacje skali szarosci.

zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

Jak wyznaczy¢ krawedzie obiektu za pomocg operacji morfologicznych?

mooO P

za pomocg operacji erozji.

za pomocg operacji otwarcia.

odejmujac obraz oryginalny od obrazu po operacji erozji.
dodajac obraz oryginalny do obrazu po operacji erozji.
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

Cyfrowa korelacja obrazu umozliwia

A
B.
C.
D
E

Jaki ksztatt ma rozktad strumienia magnetycznego w szczelinie powietrznej w silnikach BLDC (BrushLess Direct

mnozenie obrazow.

wydobycie obiektéw z tta.

dzielenie obrazow.

wyznaczenie miary podobiefdstwa miedzy zadanym wzorcem i fragmentem obrazu.
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

Current) i PSMS (Permanent Magnet Synchronous Motor)?
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BLDC - sinusoidalny, PMSM — trapezoidalny.

BLDC - trapezoidalny, PMSM — sinusoidalny.

oba sg sinusoidalne.

oba sg trapezoidalne.

zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



34. Jaka jest zaleznos¢ momentu generowanego na wale od pradu fazowego w klasycznym silniku DC?

zalezno$¢ ta jest liniowa.

moment rosnie w kwadracie pradu.

zaleznos$¢ ta jest mocno nieliniowa i nie mozna jej opisa¢ prostg funkcjg matematyczna.

moment jest funkcjg nie tylko pradu, ale zalezy tez od predkosci - jest funkcjg dwéch zmiennych, pradu i
predkosci.

E. zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

o0 w»

35. Ktory ze sposobdéw hamowania silnikiem DC jest najbardziej efektywny (spowoduje najszybsze zatrzymanie

silnika)?
A. hamowanie dynamiczne.
B. hamowanie pradnicowe.
C. hamowanie przeciwpradem.
D. hamowanie z odzyskiem energii.
E. zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

36. Sieci neuronowe typu SOFM (samoorganizujgce sie mapy cech) to sieci

o jednej warstwie ukrytej w petni potaczone;.

o dwdch dowolnych warstwach ukrytych.

o jednej warstwie.

o warstwach konwolucyjnych i warstwach w petni potgczonych.
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.
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37. Typowy system rozmyty np. Mamdaniego sktada sie z modutéow

kalibracji oraz wnioskowania rozmytego.

rozmywania, kalibracji, wnioskowania i wyostrzania.
rozmywania, bazy regut, wnioskowania i wyostrzania.
rozmywania, bazy regut, wyostrzania i obliczen koricowych.
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.
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38. Efektem dziatania ponizszego programu drabinkowego jest

NOOD TS0 ' ) .01S i
I EN L TuP—
— /1 ‘r To 20
NOOL TO .15
1} E‘.~‘ LTUP—
! Ts0 20
NDD2 TO ) ) ) ) ) Y0
— | (—

fala prostokatna zaczynajaca sie od stanu niskiego.

fala prostokatna zaczynajaca sie od stanu wysokiego.
cyklicznie powtarzajgce sie krétkie zatgczenie wyjscia YO.
cyklicznie powtarzajace sie krétkie wytgczenie wyjscia YO.
zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.
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39. W trakcie pracy ponizszego programu zatgczono styki X0 i X1, aby wytaczy¢ wyjscie YO na state nalezy:

=<
o

Rt

/—x_<

~

e

—

NOO1 X0 YO
— | € —
o |
|
NOO2 X1 YO
—1l {(R)y—

A. wytaczy¢ styk X0 i wytgczy¢ styk X1.

B. wyfaczy¢ i wiaczyd styk X1.

C. wytgczyc styk X0 oraz wytgczy¢ i wigczyc i styk X1.

D. wytaczyc styk X0 oraz wiaczyé i wytgczyé styk X1.

E. zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

i i M1924
40. Prezento.wany. prolgram wykorzys.t}JJ.e programowanie krokO\.Ne (SFC), M
wystepuje w nim rownoczesne rozejscie (oznaczone ||). Sterownik wykonat X0
instrukcje kroku SO. Kiedy zataczona zostanie cewka wyjsciowa Y4? |} ()
X1
[TO s20 >

A. jesli zwarte zostang styki X1, X3 i X4.

B. jesli zwarte zostang styki X1, X3 i X4 i wykonana zostanie instrukcja kroku 1o s21 >
S20. :

C. jesli zwarte zostang styki X1, X3 i X4 i wykonana zostanie instrukcja kroku \M' v
S21. —|STP s21] ()
o . Cua . . X2

D. Jsezs; zwarte zostang styki X1, X3 i X4 i wykonane zostang instrukcje kroku w 5 522:

E. Zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.
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