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TEST DLA GRUPY AUTOMATYCZNEJ

Y

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

Test zawiera 40 pytan.
Odpowiedzi nalezy udziela¢ na zalaczonej karcie odpowiedzi. W lewym go6rnym 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, c, d i zamalowaé 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 przyboroéw do pisania i rozdawanych kart brudnopisoéw. Korzystanie z
kalkulatoréw, notebook’6w, telefonow komorkowych itp. jest zabronione.

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

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



1. Wodzek transportera o masie m poruszany jest zmienng w czasie sitg F(t) generowang przez silnik.
Pomijajagc wszystkie inne zjawiska poza sit3 napedowa F(t) (np. pomijamy tarcie) transmitancja
opisujgca stosunek potozenia transportera D(s) do sity F(s) opisana jest wzorem:

a)
b)
c)

d)
e)

G(S) = %
1
G(s) =0
1
G(S) - m(s+1)
1
G(S) = Fms?

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

2. Rozwazimy trzy systemy, w ktorych zwigzek miedzy wejsciem u a wyjsciem y opisany jest wzorami:

A.
B.
C.

y:a*u
y=ax*xu+b
y=ufa+Db

gdzie a 1 b to niezerowe state rzeczywiste. Systemem liniowym jest (UWAGA: pytanie dotyczy
systemu liniowego, a nie funkcji prostoliniowej):

b)

a)

b)

Tylko system A

Tylko system B

Tylko system C

Wszystkie trzy systemy.

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

1 2 3
3. Podaj wynik mnozenia macierzy: [1 2 4‘*[3 2 1]

1 3 4

[ 4 -2 —6

0 -2 4]

-1 3 0

1 0 O

0 1 0]

0 0 1

-1

-2 =2 3]

—6 4 0

1 2 3 4 -1 -2

1 2 4 0 -1 1]

11 3 4 -1 1 0

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa

4. Blok watchdog w sterowniku PLC:

a)
b)
c)
d)
e)

Wykrywa wszystkie btedy programu.

Resetuje sterownik przy zawieszeniu programu.
Poprawia doktadnos¢ regulacji.

Filtruje zaktécenia.

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



10.

Dlaczego w uktadach cyfrowych stosuje sie filtr antyaliasingowy?

a)
b)
c)
d)
e)

Zapobiega nakfadaniu sie widma sygnatu.

Zmniejsza uchyb statyczny.

Przyspiesza regulator.

Stabilizuje obiekt.

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

Wzrost wzmocnienia w petli sprzezenia zwrotnego:

a)
b)
c)
d)
e)

Zawsze poprawia stabilnos¢.

Zawsze zmniejsza uchyb.

Moze doprowadzi¢ do niestabilnosci.

Nie wptywa na dynamike.

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

Uktad regulacji z bardzo duzym zapasem stabilnosci jest czesto:

a)
b)
c)
d)
e)

Niestabilny.

Nieliniowy.

Bardzo wolny.

Nieregulowalny.

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

Dlaczego regulator D nie eliminuje uchybu statycznego?

a)
b)
c)
d)
e)

Reaguje tylko na zmiany sygnatu.

Jest nieliniowy.

Wprowadza opdznienie.

Filtruje sygnat.

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

W regulatorze cyfrowym zbyt dtugi czas prébkowania skutkuje nastepujgcym zachowaniem:

a)
b)
c)
d)
e)

Jest wiecej czasu na obliczenia wiec poprawia doktadnos¢.
Jest wiecej czasu na obliczenia wiec eliminuje szumy.

Nie ma znaczenia.

Moze destabilizowad ukfad.

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

Uktad z komunikacjg sieciowg w petli regulacji oparty o sie¢ Ethernet i protokét TCP/IP jest trudny,
poniewaz:

Ze wzgledu na ograniczone pasmo transferu zmniejsza rozdzielczos$¢ sygnatu.
Zwieksza wzmocnienie.

Powoduje aliasing.

Wprowadza losowe opdznienia czasowe.

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



11. Druga metoda Lapunova pozwala:
a) Woyznaczy¢ transmitancje bez rozwigzywania rownan ukfadu.
b) Dobraé nastawy PID.
c) Wyznaczy¢ czas regulacji.
d) Oceni¢ stabilnos$¢ bez rozwigzywania rownan ukfadu.
e) Zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

12. Uktad nieminimalnofazowy charakteryzuje sie:
a) Brakiem sprzezenia.
b) Brakiem biegundw.
c) Zerowym uchybem.
d) Zeramiw prawej potptaszczyinie.
e) Zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

13. Gtéwnym celem mechanizmu anti-windup w regulatorze PI/PID jest:
a) Zapobieganie narastaniu stanu catki przy nasyceniu wyjscia.
b) Zwiekszenie szybkosci regulacji.
c) Poprawa doktadnosci regulacji.
d) Eliminacja oscylacji w zakresie wysokich czestotliwosci.
e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

14. Ktéry zapis najlepiej opisuje rzeczywisty czton D w regulatorze PID (K, to czton wzmocnienia cztonu
rézniczkujgcego, a Ty to stata duzo mniejsza od 1)?

a) Kys
1
b) Ka~

1

d1+Tys

S
d) Kd 1+Tfs

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

15. Jakie zjawisko jest najbardziej ttumione przez czton D regulatora PID?
a) Szum pomiarowy o wysokie]j czestotliwosci.
b) Uchyb statyczny.
c) Opobdinienie transportowe.
d) Nasycenie elementu wykonawczego (aktuatora).
e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



16. Dynamiczny ukfad nieliniowy pobudzamy sygnatem wejsciowym o rdéznych ksztattach. Wybierz
poprawne sformutowanie.
a) Jezeli sygnat wejsciowy jest sinusoidalny to w stanie ustalonym réwniez wygnat wyjsciowy z
uktadu zawsze jest sinusoidalny.
b) Jezeli sygnat wejsciowy jest tréjkatny (odcinkami prostoliniowy) to w stanie ustalonym
rowniez wygnat wyjsciowy z uktadu zawsze ma ksztatt tréjkatny.
c) Jezeli sygnat wejsciowy jest prostokatny to w stanie ustalonym réwniez wygnat wyjsciowy z
uktadu jest zawsze prostokatny.
d) Wszystkie z powyzszych odpowiedzi sg prawidtowe.
e) Zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.
17. Komputerowy system sterowania moze by¢ bardzo szybki, ale NIE by¢ systemem czasu rzeczywistego,
poniewaz:
a) Nie wykorzystuje systemu operacyjnego czasu rzeczywistego.
b) Ma zbyt szybki procesor.
c) Nie uzywa przerwan.
d) Nie gwarantuje czasu reakcji w najgorszym przypadku.
e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

18. Ktora operacja jest potencjalnie NIEBEZPIECZNA w przypadku systemu czasu rzeczywistego, jezeli jest
wykonywana w procedurze obstugi przerwania?

a) Ustawienie flagi blokady przerwan.

b) Zapis do rejestru.

c) Wywotanie funkcji bez blokad.

d) Blokujgce oczekiwanie na semafor.

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

19. W systemach czasu rzeczywistego tzw. deadline zadania to?

a) Najpdiniejszy dopuszczalny czas zakonczenia zadania.
b) Priorytet zadania.

c) Czas wykonania zadania.

d) Czas rozpoczecia zadania.

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

20. Zmienna typu RETAIN w sterownikach PLC:

a) Zachowuje wartos¢ po zaniku zasilania.

b) Jest kasowana po zatrzymaniu programu.

c) Jest zapisywana tylko w pamieci RAM.

d) Jest tylko do odczytu.

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



21.

22.

Pewien czujnik do przechowywania informacji o temperaturze wykorzystuje 3 bajty: temp_xlIsb
(najmtodsze 4-bity), temp_Isb (Srodkowe 8-bitow) i temp_msb (najstarsze 8-bitow). tacznie wynik
pomiaru obejmuje 20-bitdw. Zapis tych bajtéw w pamieci uktadu przedstawia nastepujacy rysunek:

7 6 5 4 3 2 1 0
temp_xIsb ojojojo

temp_lIsb

temp_msb

Kolorem niebieski oznaczono rozktad poszczegdlnych bajtéw w pamieci czujnika. Wskaz poprawng
linijke kodu, ktéra buduje 20-bitowg reprezentacje temperatury zapisang w zmiennej temp20 typu
uint32?

a) temp20 = (uint32) (temp_xlIsb >>4) + (uint32) (temp_Isb << 4) + (uint32) (temp_msb << 12);
b) temp20 = (uint32) (temp_xIsb << 4) + (uint32) temp_Isb + (uint32) (temp_msb << 12);

c) temp20 = (uint32) temp_xIsb + (uint32) (temp_Isb >>4) + (uint32) (temp_msb << 12);

d) temp20 = (uint32) (temp_xlIsb >> 4) + (uint32) (temp_Isb >> 4) + (uint32) (temp_msb << 16);
e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

Na rysunku przedstawiono wahadto sterowane silnikiem. Wat silnika jest potgczony z osig obrotu
wahadta. Korzystajac z nastepujgcego modelu ww. wahadta:

d*a g . T da 1
— =—=sin(a) ———+—u
dt? l ( ) ml2 dt = ml?

gdzie: a to kat wychylenia wahadta; u jest
momentem napedowym; I jest dfugoscia
ciegna; m to masa wahadfa; g to
przyspieszenie ziemskie; T to wspoétczynnik
tarcia wiskotycznego.

Wartosci parametréw modelu: m=0.5kg, t=
0.2 Nms/rad, /=1m, g =10 m/s>.

wskaz jaki moment napedowy u jest wymagany, aby utrzymac potozenie kagtowe wahadta na wartosci
zadanej /4 rad?

a) 242
b) V2/2
o 1.25v2
4 2.5v2

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.




23. Rozwazmy system dynamiczny opisany nastepujgcym rownaniem rdzniczkowym:

2
dd};(zt) + 4 d};(tt) + 3y(t) = 2u(t)

Zaktadajgc zerowe warunki poczatkowe wyznacz wartos¢ sygnatu y(t) w stanie ustalonym, w
odpowiedzi na skok jednostkowy u(t)=1(t).

a) 3/2

b) 2/3

c) 2

d 1/2

e) Zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

24. Na rysunku przedstawiono schemat blokowy ukfadu sterowania.

w y

G(s)

R(s)

Wskaz schemat rownowazny temu schematowi?

) BN TN AN
e
C) A =T A
, L s 1Y,

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



25. Rozwaz schemat blokowy przedstawiony na ponizszym rysunku.

U(s) + 10 1 Y(s)
— T» — |—e—
s+5 S
5
+
o
\
Wskaz poprawng postac transmitanciji G(s)=Y(s)/U(s) tego uktadu?

) G(s) = 5o
sz+5150s+50
b) G(S) = s2+55505+10
c) G(S) = s2+5150s+10
d) G(S) = $2+450s5+55

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

26. Na ponizszym rysunku przedstawiono pewien obwdd zbudowany z uzyciem wzmacniacza
operacyjnego.

R, C

TUOut

Wzmacniacz l

operacyjny

Traktujgc wzmacniacz operacyjny jako idealny wskaz poprawng postac transmitancji G(s)=Uou(s)/Uin(s)
tego uktadu?

2p2,2
_ S?RFC2%+(R1+Ry)Cs+1
a) G(S) = - SRLC
2p2,2
__ S°R5C“°+(R1+R3)Cs+1
b) G(s) =— SR.C
G __ S?R1RyC*+(R1+R2)Cs+R1R;,
o G(s)= SR.C
2 2
_ S R1R2C +(R1+R2)CS+1
d) G(s) =— SR.C

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



27. Na ponizszym rysunku przedstawiono graf przeptywu sygnatéw opisujacy liniowy model z uzyciem
zmiennych fazowych. Uwaga!!! Operator,,1/s” oznacza catkowanie.

Wskaz transmitancje, ktdra odpowiada zaprezentowanemu grafowi przeptywu sygnatow?

a) G(s) = o
b) G(s) = %
9 G(s) =
9 6 =5

e) Zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

28. Na rysunku pokazano sposéb podtgczenie czujnika temperatury RTD w uktad mostka.

7 N
N

Wskaz prawidtowg zaleznos$¢ napiecia Vv od napiecia zasilania Vg i rezystancji poszczegdlnych gatezi
dla tego mostka?

Ve

a) Vy = RrTp—R VB
RRTD*R 2
b) Vy = Rrrp—R
RrTD+R
RRrTD+R VB
o Vu= Rrrp—R 2
) Vy = RrTD—R VB

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



29. Na rysunku przedstawiono ukfad analogowy, ktéry w automatyce nazywany jest cztonem

Vin Vout
R1
R,
C
‘ GND

Wskaz poprawng odpowiedz dotyczacg zaprezentowanego cztonu korekcyjnego?
a) Jest to czton korekcji catkowej, ktdry przyspiesza faze sygnatu Vi,
b) Jest to czton korekcji catkowej, ktéry opdznia faze sygnatu Vin
c) Jest to czton korekcji rézniczkowej, ktéry przyspiesza faze sygnatu Vi,
d) Jest to czton korekcji rézniczkowej, ktéry opdznia faze sygnatu Vi,
e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

korekcyjnym.

30. Na rysunku przedstawiono odpowiedz skokowg idealnego regulatora PID.

A T T T T T

— it = 1t

P10 respanse

!'_..I
o

25

uity, wit)
ma

I IR R '
Czas [5]
Jaka jest wartosc¢ czasu catkowania (zdwojenia)?
a) 3.5s
b) 2.0s
c) 2.5s
d) 5.5s
e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

-
[
[+
b=



31. Rozwazmy dwa uktady sterowania z zamknietg petlg sprzezenia zwrotnego.

U(s) + 2 Y(s)  U(s) + 2 ¥(s)
Ko1 0.5s+1 0.55+1
Ko2

Jaka jest zaleznos¢ pomiedzy wspotczynnikami Kq1 i Kpa, ktdra gwarantuje, ze wartosé wyjs¢ w stanie
ustalonym, w odpowiedzi na wymuszenie skokowe, z obydwdch uktadéw sterowania bedzie taka

sama?
a) Ky, =2+ Kipl
b) Kp, = 0.5+ Kipl
) Kp,=1+ 21{1171
d) Ky, =05+ lem

e) Zadnaz powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

32. Rozwazmy nastepujgce réwnanie réznicowe, opisujgce dyskretny liniowy system dynamiczny:

1

2
y(k) = —gJ’(k -1+ Eu(k)

Zatézmy zerowe warunki poczgtkowe y(0)=0. Wskaz poprawne wartosci wyjscia dla kolejnych dwéch
chwil czasowych y(To) i y(2To) dla wymuszenia u(k) bedacego skokiem jednostkowym? T, to okres

dyskretyzacji.

a) y(To)=0.4, y(2T,)=0.32

b) y(T0)=0.4, y(27,)=0.48

c) y(T0)=0.32, y(2T,)=0.48

d) y(T0)=0.32, y(2To)=0.4

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



33. Na rysunku przedstawiono charakterystyke amplitudowg (Bodego) rzeczywistego regulatora PID
opisanego transmitancjg (T to mata stata):

G()—K(1+1+ Tds)
$)= "M Tis Ts+1

25 T T T T T

20 —

|M| [dB]

o

1072 107! 100 101 10 10°
w [rad/s]

Na podstawie tej charakterystyki oszacuj wartosci parametréw T; oraz T,.
a) Ti=2,Ty4=0.005
b) Ti=0.05, T4=0.005
c) Ti=2,T4=0.05
d) Ti=0.05,Tg=2
e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

34. Rozwazmy nastepujacy, dyskretny system dynamiczny:

1 2 0
x(k+1) = [o 3] x(k) + [1] u(k)
oraz sterowanie postaci:
u(k) = —[K1  Kz]x(k)
Dla jakich wartosci wspoétczynnikdw K, K> regulatora, zamkniety uktad sterowania posiada podwdjng
wartos¢ wtasng rowng zero?
a) K1:2,K2:0.5
b) K1 = 2 ’ Kz = 4
C) K1 =4 , Kz =3
d) K1=05,K,=4
e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



35.

Na rysunku przedstawiono charakterystyke amplitudowa (Bodego) pewnego liniowego uktadu

dynamicznego.

M| [dB]

. Lol Lo Coo il
10 10° 10° 10*
w [rad/s]

Na podstawie analizy tej charakterystyki wskaz poprawng odpowiedz?
a) Jest to filtr pasmowo-przepustowy czwartego rzedu
b) Jest to filtr pasmowo-przepustowy drugiego rzedu
c) Jest to filtr pasmowo-zaporowy czwartego rzedu
d) Jest to filtr pasmowo-zaporowy czwartego rzedu
e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.




36. Na rysunku przedstawiono schemat
przekaznika K1.

Wskaz, ktéry z programow wprowadzony do sterownika PLC zapewni identyczne sterowanie lampg

OFF

ON

zatgczania lampy z auto-podtrzymaniem, korzystajgcym

K1

T

T

K1

K1

jak uktad przekaznikowy?

a)

b)

d)

%€0.0
“ON"

GND
Q)

Lampa

%Q0.0
“Lamp®

i/t {s p—s
%€0.1 %Q0.0
*OFF" “Lamp®

1

Y— —{R}—
W0.0 %Q0.0
“ON “Lamp”

1} {
1T {s p—
%o.1 %Q0.0
“OFF" “Lamp®
] d
I/: \R )_'
0.0 %Q0.0
"ON" “Lamp®
1| {s }—
%601 %€Q0.0
*OFF “Lamp®

L i
— | {R —r
%0.0 %Q0.0
"ON" “Lamp®

it {s F—
W01 %Q0.0
*OFF" “Lamp®
| {R}—

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.



37. Wybierz, ktdory program napisany w jezyku LD zapewni dziatanie uktadu ze sterownikiem PLC w

identyczny sposdb jak nizej przedstawiony uktad elektroniczny?

Lampa
—®
X2 > GND
R CLR Q
X3
4o 2 %00 1 w02 0.1
x1* *"Lampe" “Lampa®
i {5 p— I (s}
40.3 %0.3
i/
%0.3 %0 4 %01 §O.3 404 %0Q0.1
2" a3 *Lampa® 2t "3t “Lampa®
{ | 7 {R — — v r—
40 40 4 !:O(\ : ‘Jn:',
- 2 3
.
] | ] | _V'—l
T T
a) b)
%02 %Q0.1
x1* “Lampa”
| } | NOT | {5 p——rt
0. WO %Q0.1
%03 x1* x2* “Lampa®
|L| { | { | | NOT {s )—
1T
40 3 40.4 %wW0 1 40.3 wW0.4 %001
. Lot 2 3 “Lampa”
3 Lampa , ,
1} 14 {R}— i/t i/t {R p—t
uC 40 4 403 %€o0.4
" "3 2 3"
]l | ]l |
14 i} 1
c) d)

e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

38. Na rysunku przedstawiono realizacje pewnej funkcji logicznej w formie tablicy LookUp Table (LUT) w
pamieci RAM o strukturze 8x1 (8 wierszy, 1 kolumna czyli 8 elementéw 1-bitowych). Wejscia funkcji
logicznej A;, Az i As sg jednoczesnie adresami wiersza pamieci (indeks ‘1’ oznacza najmniej znaczacy

bit adresu). Wyjscie bitowe Y z pamieci jest wyjsciem funkcji.

Jaka funkcja logiczna jest realizowana przez tablice LUT?
a) Y =A,4, +4,A; + A A5
b) Y =A4,4, +A,A;+A, A3
) YV =A14; + AA; + AAs
d) Y =44, +A,A; + 4, Ay
e) Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

“Y
- A
0 1 1 1 1 0 0 |= A,
- As
— o — o — o — o:—_
p o S a S S 8 8



39. Ktéry przemystowy protokdét komunikacyjny, korzystajacy z sieci Ethernet, posiada izochroniczny tryb

(kanat) transmisji danych?

a)
b)
c)
d)
e)

40. Na rysunku przedstawiono schemat pofaczen elementéw RLC

Ethernet/IP
Modbus TCP
Profinet
EtherCAT

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.

zmiennych stanu x; oraz x.

— C | X1=U,

Xz

0.8}

06

0.4+

0.2

-0.2

-0.6

-0.4

Data-1
Data-2
Data-3
Data-4

02

wraz z oznaczeniem przyjetych

0.2 0.4 0.6 0.8 1
X4

W celu analizy dziatania tego uktadu sprawdzono odpowiedzi swobodne (napiecie U=0) uktadu dla
identycznych warunkéw poczatkowych wynoszacych x; = 1, x; = 0. Na podstawie przedstawionych
portretéw fazowych wskaz btedng odpowiedz dotyczacg wykreséw: , Data-1”, ,Data-2”, ,Data-3” i
,Data-4"?
Portret ,Data-1” otrzymano dla wiekszej wartosci R1 niz portret ,Data-2”

Portret , Data-4” otrzymano dla najwiekszej wartosci indukcji L.

Portret ,Data-3” otrzymano dla najwiekszej wartosci pojemnosci C

Portret ,Data-3” otrzymano dla mniejszej wartosci pojemnosci C niz portret ,Data-1"

a)
b)
c)
d)
e)

Zadna z powyzszych odpowiedzi nie jest prawidtowa.
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GRUPA AUTOMATYCZNA

Szanowni Uczestnicy OOWEIE,

etap praktyczny bedzie polegat na rozwigzaniu nastepujgcych zadan:

1. Symulacyjnego zaprojektowania regulatora dla zadanego obiektu w srodowisku
Scilab/Scicos.

2. Utworzeniu programu w jezyku Ladder Diagram lub Structured Text w
$rodowisku OpenPLC. Srodowisko programistyczne zostanie objasnione w
trakcie trwania konkursu.

Wczesniejsze zapoznanie sie z wymienionymi Srodowiskami utatwi Paistwu realizacje
finatowych zadan.



