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Element oznaczony na schemacie blokowym uktadu regulacji literg X

reprezentuje:
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regulator,
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Stacyjka nastawcza (zadajnik, nadajnik), w ukfadzie regulaciji, stuzy do:
A. zmian nastaw regulatora,
B. zmiany wzmocnienia regulatora,
C. podania wartosci zadanej do regulatora,
D. wytgcznie do awaryjnego sterowania zaworem.

Ukftadem regulacji kaskadowej nazywamy:

uktad z dwoma regulatorami,

uktad z dodatkowym sprzezeniem od pomocniczej wielkosci wyréznionej z obiektu regulacii,
uktad z dwoma regulatorami pracujgcymi w uktadzie master — slave,

uktad z kilkoma regulatorami.
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Ukftadem regulacji nadgznej nazywamy ukfad, w ktérym:

regulator nadgza za obiektem,

element wykonawczy nadgza za regulatorem,

wielkos¢ regulowana nadgza za zmianami wartosci zadanej,

sygnat wyjsciowy z przetwornika pomiarowego nadgza za zmianami wielko$ci wyjsciowej z obiektu.

OCow>




Przetwornikiem pomiarowym, w uktadzie regulacji, nazywamy urzgdzenie:
A. przetwarzajgce sygnat wyjsciowy z regulatora,
B. informujace regulator o warto$ci zadanej,
C. umozliwiajgce zmiane dynamiki pracy ukfadu regulaciji,
D. mierzgce wielko$¢ regulowang i przetwarzajgce jg na standardowy sygnat wyjsciowy.

Kalibracja przetwornika pomiarowego dotyczy:
A. przyporzadkowania odpowiednim warto$ciom sygnatu wejsciowego odpowiednich wartosci sygnatu
wyjsciowego,
B. wyboru jednostek, w jakich mierzona jest wielko$é regulowana,
C. ustawienia wartosci alarmowych w przetworniku,
D. poditgczenia przetwornika pomiarowego do regulatora.

Przetwornikiem inteligentnym (typu smart) nazywamy przetwornik:
A. sygnalizujgcy przekroczenie wartosci alarmowych,
B. umozliwiajgcy stu procentowg niezawodnos¢ dziatania,
C. posiadajgcy w swej strukturze zamontowany mikroprocesor,
D. pracujgcy wytgcznie w sieci sygnatéw cyfrowych.

Przetworniki inteligentne mozemy kalibrowac:
A. wylgcznie miejscowo,
B. wylgcznie przy pomocy komunikatora,
C. wytgcznie zdalnie z wykorzystaniem komputera pc,
D. miejscowo, zdalnie bgdz wykorzystujgc komunikator.

Ktoéry ze znormalizowanych sygnatéw elektrycznych analogowych najlepiej nadaje sie do transmisji wynikéw
pomiaréw w komputerowym torze pomiarowym?

A. 0=5mA,

B. 4+20mA,

C. 0+20mA,

D. 0=5V.

10.

W transmisji sygnatow elektrycznych analogowych stosowana jest para skreconych przewodoéw gdyz:
A. takie rozwigzanie jest tanie,
B. taka para skrecona ma dobrg wytrzymato$¢ mechaniczng,
C. taka linia transmisyjna jest odporna na zakiécenia elektromagnetyczne,

D. linia ma mniejszg srednice i tym samym mozna zmiescic¢ wiecej kanatéw pomiarowych w torze kablowym.

11.

Urzadzeniem sprzegajgcym analogowy tor pomiarowy z komputerem jest:
A. przetwornik cyfrowo-analogowy,
B. przetwornik analogowo-cyfrowy,
C. koncentrator,
D. komutator.




12.

Zaleta transmisji szeregowej danych cyfrowych jest:
A. duza szybko$¢,
B. tanie medium transmisyjne,
C. prosta obstuga programowa,
D. odpornos¢ na zaktdcenia.

13.

Pokazana odpowiedz na wymuszenie
skokowe dotyczy elementu:

A. proporcjonalnego,

B. inercyjnego,

C. cafkujagcego,

A
D. rézniczkujgcego.

14.

Pokazana odpowiedz na wymuszenie y
skokowe dotyczy elementu:
proporcjonalnego,
inercyjnego,
catkujgcego,
rézniczkujgcego.
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15.

A
Pokazana odpowiedz na wymuszenie A
skokowe dotyczy elementu:

A. proporcjonalnego,

B. inercyjnego,

C. catkujgcego,

D. rézniczkujacego.

16.

Pokazana odpowiedz na wymuszenie \
skokowe dotyczy elementu:

A. proporcjonalnego,

B. inercyjnego,

C. catkujgcego,

D. rozniczkujgcego rzeczywistego. —~—>

17.

Funkcjg regulatora jest:
A. niwelowanie uchybu regulaciji,
B. oddziatywanie na zawor kulowy,
C. oddziatywanie na czujnik pomiarowy,
D. przekazywanie sygnatu z przetwornika pomiarowego do elementu wykonawczego.




18.

Regulator PID to:
A. regulator bezposredniego dziatania,
B. regulator pneumatyczno-catkujgco-rézniczkujgcy,
C. regulator elektroniczny proporcjonalno-catkujgco-rézniczkujacy,
D. regulator prorprcjonalno-catkujgco-rézniczkujacy.

19. Nastawy regulatora to:
A. pokretta do wprowadzania wartosci zadanej i wzmocnienia pracy regulatora,
B. parametry poprzez ktére zmieniamy dynamike pracy uktadu regulaciji,
C. pokretta do wyboru rodzaju pracy regulatora,
D. parametry do ustawienia normalnego lub odwrotnego dziatania regulatora.
20. Rodzaj pracy regulatora to:
A. funkcja umozliwiajgca zmiane nastaw regulatora,
B. pokretto umozliwiajgce przetagczenie regulatora ze sterowania automatycznego na sterowanie reczne,
C. funkcja umozliwiajgca normalng lub odwrotng prace regulatora,
D. pokretto do wyboru rodzaju sterowania.
21. | Korzystajgc z zamieszczonej 5
obok charakterystyki skokowej : :
regulatora Pl na wymuszenie o] SRR R T e 1
jednostkowe wyznacz wartos$ci: : :
wspotczynnika wzmocnienia K, , K] REREEESs” SRLEILELL-LERELEIRE
czasu catkowania T;, zakresu :
proporcjonalnosci X : ] e S
A. 2.0, 2.0, 50%, : :
B. 1.0, 3.0, 100%, Tl bt
C. 2.0, 3.0, 50%, : E
D. 1.0, 3.0, 100%. 0 ; L sek
0 1 2 3
22. Korzystajgc z pokazanego obok
przebiegu nalezy oszacowaé ‘T
wartosci: czasu regulacji t; , 1B b e

uchybu dynamicznego ey,
przeregulowania x: f 5 ;
A. 100, 1, 20%, astl Yo S S L]

B. 150, 0.5, 40%, e
C. 200, 1, 80%, " 100 200 a0 40
D. 300, 0.5, 80%.




23. Wyznaczyé, korzystajac z
wykresu, warto$¢ czasu
rézniczkowania Tg:
A 1,
B. 2, e
C. 2.5, TN R e I ........
D' 3 DD D.S 1‘ 15 2 2.5 SEkE
24, Transmitancjg regulatora nazywamy:
A. réwnanie rézniczkowe okreslajgce przebieg wielkosci wyjsciowej z regulatora w funkcji czasu u(t),
B. stosunek przebiegu sygnatu wyjsciowego regulatora u(t) do przebiegu sygnatu wejsciowego e(t),
C. stosunek transformaty laplace’a u(s) sygnatu wyjsciowego u(t) regulatora do transformaty sygnatu
wejsciowego e(s),
D. przebieg czasowy sygnatu wyjsciowego regulatora u(t) w odpowiedzi na wymuszenie e(t).
25. Pozycjonerem (ustawnikiem pozycyjnym) nazywamy urzgdzenie umozliwiajgce:
A. sterowanie awaryjne zaworem,
B. przetworzenie sygnatu elektrycznego z regulatora na sygnat pneumatyczny podawany do sitownika,
C. zwiekszenie sity potrzebnej do przestawienia elementu wykonawczego,
D. precyzyjne sterowanie potozeniem elementu wykonawczego dla okreslonej wartosci sygnatu wyjsciowego
regulatora.
26. Pozycjoner (ustawnik pozycyjny):
A. otrzymuje sygnat sterujgcy z czujnika pomiarowego,
B. jest czescig sktadowg regulatora ,
C. podlega procesowi kalibraciji,
D. nie podlega procesowi kalibraciji.
27. Kalibracja pozycjonera sprowadza sie do ustawienia :
A. zaworu tak aby zawor zostat catkowicie otwarty lub catkowicie zamkniety,
B. aby przy dowolnych sygnatach sterujgcych z regulatora zawér byt catkowicie otwarty i catkowicie zamkniety,
C. pozycjonery nie podlegajg procesowi kalibracji,
D. punktu startowego zaworu, zakresu i przyjetej charakterystyki.
28. W regulatorach elektronicznych (cyfrowych) predkosci obrotowej SG, dawka paliwa jest ograniczana ze wzgledu na:

cisnienia powietrza dotadowania,
predkos¢ obrotowa,

ustawione ograniczenie przez mechanika,
poprawne sg odpowiedzi A, B, C,
poprawne sg odpowiedzi A oraz C.
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29.

SLOW TURNING (Wolne obracanie) to funkcja uktadu zdalnego sterowania zespotem napedowym ktoéra dotyczy:
A. przedmuchania silnika,
B. ograniczenia zuzycia tulei cylindrowej,
C. zmniejszenia zuzycia paliwa,
D. zatrzymania silnika.

30.

LOAD PROGRAM sygnalizowany jest gdy:
A. predkosc¢ obrotowa silnika dochodzi do obrotéw krytycznych,
B. predko$c¢ obrotowa silnika dochodzi do obrotéw manewrowych.
C. predkos¢ obrotowa silnika zmienia sie w zakresie: cata manewrowa — cata morska,
D. predkos$c¢ obrotowa silnika zmienia sie w zakresie: obroty minimalne — cata morska.

31.

SETPOINT LIMITER nie dotyczy funkciji:
A. LOAD PROGRAM,
B. SLOW DOWN,
C. SLOW TURNING,
D. ACCELLERATION.

32.

W przypadku gdy zespotem napedowym steruje nawigator to mechanik:
A. moze w kazdej chwili przejg¢ sterowanie bez zgody nawigatora,
B. nie moze przejg¢ sterownia bez zgody nawigatora,
C. moze przejac sterowanie ale musi uzgodni¢ to z nawigatorem,
D. zadna odpowiedz nie jest prawdziwa.

33.

W przypadku gdy zespotem napedowym steruje mechanik to nawigator:
A. moze w kazdej chwili przejg¢ sterowanie bez zgody mechanika,
B. nie moze przejg¢ sterownia bez zgody mechanika,
C. moze przejac¢ sterowanie bez zgody mechanika ale w sytuacjach wyjagtkowych,
D. zadna odpowiedz nie jest prawdziwa.

34.

W przypadku gdy nawigator steruje zespotem napedowym statku to nie ma on mozliwosci wytgczenia funkcii:
A. SPEED PROGRAM,
B. SLOW DOWN,
C. SHUT DOWN,
D. OVERSPEED.

35.

Sygnalizacja START FAILURE/BLOCKED nie pojawia sie gdy wystapi:
A. 3 FAIL STARTS,
B. START TOO LONG,
C. RPM DET. FAIL,
D. START AIR PRESSURE HIGH.




36.

Kanaty przytlaczeniowe pneumatycznych rozdzielaczy (zaworéw sterujgcych) sg oznaczone odpowiednio:
A. P,A B,R,S,
B. 1,2,4,3,5,
C. poprawne sg odpowiedzi A oraz B,
D. zadna z odpowiedzi nie jest poprawna.

37.

Przedstawiony symbol IIEII oznacza, ze rozdzielacz (zawér sterujgcy) jest:
A. sterowany elektrycznie,
B. sterowany elektrycznie lub pneumatycznie,
C. sterowny pneumatycznie,
D. zadna odpowiedz nie jest poprawna.

38.

A% \ i
DIy
Przedstawiony symbol rozdzielacza (zaworu sterujgcego) dotyczy:
rozdzielacza 3/5 drogowego,
rozdzielacza 2/5 drogowego,

rozdzielacza 2/7 drogowego,
rozdzielacza 3/7 drogowego.

T~
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39.

Sygnalizacja CRITICAL RPM LIMIT pojawi sie gdy:

silnik przekroczy nominalng predkosc¢ obrotowa,

silnik przekroczy maksymalng predkos¢ obrotowg,

silnik pracuje w zakresie obrotéw zabronionych,

silnik przekroczy ograniczong przez mechanika predko$¢ obrotows.

ooy

40.

W uktadach napedowych ze srubg statg funkcja SLD (SLOW DOWN) realizowana jest najczesciej przez:
A. redukcje skoku sruby,
B. redukcje predkosci obrotowej,
C. redukcje dawki powietrza dotadowujgcego,
D. redukcje predkosci statku.

41.

Funkcja SLD (SLOW DOWN) moze by¢ wywotana przez:
A. system telegraféw,
B. system drukarek,
C. system bezpieczenstwa,
D. przycisk EMERGENCY STOP.




42, W silniku nawrotnym w trakcie fazy przesterowania rozrzgd zaworéw wydechowych jest:
A. przesterowywany pneumatycznie,
B. przesterowywany hydraulicznie ,
C. przesterowywany elektro-hydraulicznie,
D. nie jest przesterowywany.
43. W silniku nawrotnym w trakcie fazy przesterowania w przypadku napedu pomp wiryskowych przesterowywany jest :
A. pneumatycznie wat krzywkowy,
B. mechanicznie wat krzywkowy,
C. pneumatycznie popychacz mechanizmu krzywkowego,
D. hydraulicznie wat krzywkowy i popychacz mechanizmu krzywkowego,
44, Umieszczony w gornej pokrywie pompy wtryskowej zawor -
PUNCTURE VALVE, aktywowany pneumatycznie, powoduje skierowanie paliwa z ttoczenia pompy na przelew i tym
samym odcina doptyw paliwa na silnik powodujac jego zatrzymanie.
Aktywacja wystepuje gdy dzwignia manewrowa jest w pozyciji:
A. stop,
B. start,
C. stop, start i pomiedzy nimi,
D. obroty minimalne.
45, System Combinator dotyczy:
A. sprzegnietego sterowania ci$nieniem pary i dawkg paliwa,
B. sterowania zespotem napedowym ze Srubg nastawng,
C. sterowania zespotem napedowym ze $rubg stata,
D. sprzegnietego sterowania predkoscig obrotowg i dawkag paliwa.
46. W uktadach napedowych ze srubg nastawng funkcja SLD (Slow Down) realizowana jest najczesciej przez:
A. redukcje skoku sruby,
B. redukcje predkosci obrotowej,
C. redukcje dawki paliwa ,
D. redukcje predkosci statku.
47. Zastosowanie sruby nastawnej umozliwia:

uzyskanie wigkszej mocy silnika,

uzyskanie wiekszej sprawnosci sruby napedowe;j,
zmniejszenie zuzycia paliwa dla zadanej predkosci statku,
zwigkszenie niezawodnosci pracy sitowni.
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48.

Zmniejszenie zuzycia paliwa, dla zadanej predkosci statku, mozemy uzyskac:
A. zmieniajgc skok sruby i predkos¢ obrotowa zgodnie z charakterystykg najwiekszej sprawnosci ukfadu
napedowego,
B. ustawiajgc mniejszg wartos¢ skoku sruby, a wiekszg wartos¢ predkosci obrotowej,
C. wszystko zalezy od warunkéw hydrometeorologicznych w jakich znajduje sie statek,
D. mozliwe sg odpowiedzi A oraz B.

49.

System Combinator zapewnia optymalng prace zespotu napedowego statku:
A. w kazdych warunkach ptywania,
B. gdy zatgczona jest pradnica watowa,
C. tylko podczas ptywania pod petnym zanurzeniem,
D. w srednich warunkach ptywania.

50.

Zatgczenie pradnicy watowej w wiekszosci uktaddéw:
A. nie wptywa na sterowanie zespotem napedowym,
B. nie jest mozliwe przy zatgczonym systemie combinator,
C. jest mozliwe przy zatgczonym systemie combinator,
D. jest zawsze mozliwe niezaleznie od rodzaju sterowania zespotem napedowym.

51.

Majac do dyspozycji dzwignie sterowania predkoscig obrotowa (n) i skokiem $ruby nastawnej (H), uzyskanie
zadanej predkosci statku jest mozliwe przy:
A. jednym zestawie wartosci skoku $ruby i predkosci obrotowej,
B. niewielkiej ilosci zestawéw wartosci nastaw skoku sruby i predkosci obrotowej,
C. nieograniczonej, teoretycznie, ilosci zestawdw wartosci nastaw skoku $ruby i predkosci obrotowe;j,
D. poprawne sg odpowiedziach A, B, C poniewaz wszystko zalezy od warunkéw ptywania.

52.

Izolowany system produkciji i dystrybucji energii elektrycznej na statku oznacza:
A. izolowanie przewodnikéw wiodgcych prad izolacjg ochronna,
B. odseparowanie zaciskow urzadzen elektrycznych od mozliwosci dotkniecia,
C. izolowanie przewodnikéw wiodgcych prad od kadtuba statku,
D. odseparowanie przewodoéw wiodgcych prad izolacjg dodatkows.

53.

Za wartosc¢ czestotliwosci w sieci okretowej bezposrednio odpowiadaja:
A. regulatory napiecia,
B. regulatory obrotéw,
C. synchronizatory,
D. prady wzbudzenia pradnic.

54.

Za wartosc¢ napiecia w sieci okretowej bezposrednio odpowiadaja:
A. regulatoréw obrotow,
B. regulatoréw napiecia,
C. charakterystyki pradnic,
D. charakterystyki mechaniczne silnikéw okretowych.




55. Przy proporcjonalnym rozdziale mocy na pracujgce rownolegle zespoty odchytka od obcigzenia proporcjonalnego
nie powinna by¢ wieksza niz:
A. 10 % obcigzenia znamionowego zespotu,
B. 10% obcigzenia proporcjonalnego zespotu,
C. 15% obcigzenia znamionowego zespotu najwiekszego,
D. 15% obcigzenia proporcjonalnego zespotu.
56. Regulator obrotow jest najczesciej regulatorem:
A. dwupotozeniowym,
B. krokowym,
C. dziatania ciggtego typu P,
D. dziatania ciggtego typu PI.
57. Rozdziat mocy biernej na pracujgce réwnolegle pradnice dokonuje sie poprzez:
A. zmiane obcigzenia elektrycznego sieci,
B. zmiane pradu jednej z pradnic,
C. zmiane pradu wzbudzenia w kazdej z pradnic,
D. zmiane czestotliwosci w systemie.
58. Nierébwnomierne w czasie przejmowanie obcigzenia przez zespoty pracujgce réwnolegle po zatgczeniu odbioru
elektrycznego spowodowane jest najczesciej:
A. zacinaniem sie listwy paliwowej,
B. luzami w sterowaniu pompami wtryskowymi,
C. ztg dynamika regulatora ( dynamikg sprzezenia zwrotnego regulatora),
D. ztym stanem technicznym silnika.
59. Wylgcznik Mayera spetnia zadania:
A. zapobiega przesytaniu mocy zwrotnej,
B. zapobiega przecigzeniu pradnicy,
C. zapobiega przecigzeniu odbioréw mniej waznych,
D. zapobiega przecigzeniu odbiorow ciezkich.
60. Rezerwowe zrodio energii elektrycznej powinno by¢ zdolne do przejecia obcigzenia po awarii zrodia podstawowego

w czasie nie dtuzszym niz:

A. 60s,
B. 50 s,
C. 45s,
D. 30 s.
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61.

Woda zezowa usuwana za burte nie powinna zawiera¢ wiecej oleju niz:
A. 15 ppm,
B. 20 ppm,
C. 25ppm,
D. 10 ppm.

62.

Wysokie wymagania czystosci usuwanej, za burte, wody zezowej wymusity koniecznos¢ stosowania kombinacji kilku
proceséw z ktérych najczesciej stosowane sg:

A. separacja w polu sit i koalescencja,

B. filtrowanie i adsorpcja,

C. filtrowanie i koalescencja,

D. koalescencja i koagulacja.

63.

Jaka funkcje petni w systemie przetwornik?
A. przetwarza sygnat,
B. mierzy sygnat,
C. przesyfa sygnat.

64.

Jaka funkcje petni w systemie czujnik?
A. przetwarza sygnat,
B. mierzy wielkos¢ fizyczna,
C. przesyla sygnat.

65.

Jesli sitownia jest nieobsadzona, to alarmy sygnalizowane s3a:
A. na mostku i w kabinie mechanika wachtowego,
B. we wszystkich pomieszczeniach publicznych,
C. w CMK, na mostku, w kabinie mechanika wachtowego i we wszystkich pomieszczeniach publicznych.

66.

Alarm mozna potwierdzi¢:
A. z dowolnego panelu alarmowego,
B. z dowolnego miejsca, po uprzednim skasowaniu sygnatu dzwiekowego,
C. ze stanowiska operatora, po uprzednim skasowaniu sygnatu dzwiekowego.

67.

Przynajmniej z jakich urzadzen sktada sie stanowisko operatora?
A. monitora i drukarki,
B. monitora i klawiatury,
C. komputera PC i drukarki.
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68.

Kiedy sygnalizowany jest alarm?
A. jezeli parametr przekroczy warto$¢ graniczna,
B. jezeli parametr przekroczy warto$¢ graniczng i uptynie czas zwioki,

C. jezeli parametr bedzie o 10% wiekszy (mniejszy) od wartosci zadane;.

69.

Parametr binarny moze przyjmowac nastepujgce wartosci:
A. 0, 1ineutralng,
B. 0,1,
C. -1,0, +1.

70.

Operator moze zmieni¢ warto$¢ graniczng parametru:
A. zawsze,
B. po przejsciu na poziom zabezpieczony hastem,
C. nigdy.

71.

Funkcja trendu pokazuje:
A. przebieg zmian wartosci parametru w czasie,
B. ostatnie przekroczenie wartosci zadanej,
C. przewidywang w przysziosci wartos¢ parametru.

72.

W jakich urzgdzeniach realizowane sg algorytmy sterowania poszczegélnymi podsystemami?

A. w komputerach lokalnych,
B. w komputerze operatora,
C. na ekranie monitora.

73.

Pojecie SYSTEM ROZPROSZONY oznacza :
A. system zdecentralizowany,
B. system scentralizowany,
C. system bezpieczenstwa.

74.

Sterowanie lokalne oznacza:
A. sterowanie z CMK,
B. sterowanie z mostka,
C. sterowanie reczne wybranym urzgdzeniem.

75.

Czy catkowite uszkodzenie stanowiska operatora spowoduje:
A. wylgczenie catego systemu,
B. utrate wygodnej mozliwosci ,podglgdania” podsystemow,
C. zablokowanie systemu.
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76.

Aby mozliwe byto komputerowe sterowanie urzgdzeniem, musi ono by¢ w stanie:
A. LOCAL,
B. REMOTE,
C. BLOCKED.

77.

Stan pracy SEMI-AUTO oznacza, ze:
A. operator moze podawac¢ polecenia systemowi,
B. system bedzie ignorowat polecenia operatora,
C. komputerowe sterowanie nie dziata.

78.

Pojecie redundancja oznacza:
A. bezpieczenstwo,
B. nadmiarowos¢,
C. zwrécenie uwagi.

79.

Wybranie z menu podsystemu spowoduje:
A. pojawienie sie jego grafu na monitorze operatora,
B. wydruk informacji o alarmach
C. wyswietlenie wartosci parametréw tego podsystemu.

80.

Sterownik PLC typu COMPACT zbudowany jest z nastepujgcych blokow:
A. CPU, PAMIEC, BLOK WEJSC, BLOK WYJSC, ZASILACZ,
B. MASTER, SLAVE, CPU, PAMIEC, ZASILACZ,
C. MULTIWIBRATOR, BLOK WEJSC, BLOK WYJSC, ZASILACZ,
D. SZYBKI LICZNIK, PAMIEC, TIMER, PRZETWORNIK C/A.

81.

Timery, liczniki, rejestratory, flagi nalezg do:
A. pamieci uzytkownika,
B. zasobéw wewnetrznych,
C. pamieci danych procesowych,
D. pamieci obrazéw wejs¢.

82.

Uproszczony cykl pracy sterownika to:
A. odczyt wejs¢ — wykonanie programu — ustawienie wyjs¢ — komunikacja — diagnostyka — odczyt wejs¢,
B. odczyt wejs¢ — komunikacja — ustawienie wyj$¢ — diagnostyka — wykonanie programu — odczyt wejsé,
C. diagnostyka — ustawienie wyj$¢ — wykonanie programu — odczyt wejs¢ — diagnostyka,
D. odczyt wyjs¢ — odczyt wejs¢ — diagnostyka — komunikacja — odczyt wyjsc.
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83.

Na wejscie binarne sterownika podawane sg sygnaty elektryczne:
A. ciaggte,
B. dwuwartosciowe,
C. zmodulowane,
D. stochastyczne.

83.

84.

Wyjscia analogowe sterownika mogg wspétpracowac z takimi elementami wykonawczymi jak:
A. zawory regulacyjne,
B. zawory odcinajgce,
C. styczniki napedow,
D. lampki sygnalizacyjne.

84.

85.

PALNIK ROTACYJNY
W przypadku palnika rotacyjnego powietrze pierwotne stuzy do:
A. przedmuchania kotta,
B. rozpylenia paliwa w komorze paleniskowej,
C. chtodzenia fotokomorki,
D. napedu bebna palnika.

85.

86.

KOTLY NAPEDU GLOWNEGO
Regulator MASTER steruje kottami napedu gtdéwnego statku w oparciu o sygnaty z przetwornikéw:
A. natezenia przeptywu pary pobieranej z kotta,
B. cisnienia pary w kotle,
C. Poprawne sg odpowiedzi A i B.
D. cisnienia paliwa na palnikach i natezenia przeptywu pary pobieranej z kotta.

86.

87.

KOTLY NAPEDU GLOWNEGO
Regulator MASTER reguluje:
A. ci$nienie pary w kotle,
B. ilos¢ pary podawanej na turbine,
C. rozpalanie kotta,
D. reguluje obrotami turbiny .

87.

88.

KOTLY POMOCNICZE NA TANKOWCACH PRZEWOZACYCH ROPE NAFTOWA
Dla dwéch kottdow pracujgcych na wspodlny kolektor w opcji automatycznego sterowania Master - Slave
A. pracuje tylko kociot slave i jezeli jego obcigzenie przekroczy 80% uktad automatyki staruje i wigcza do
pracy réwnolegtej kociot Master,
B. pracuje tylko kociot Master i jezeli jego obcigzenie przekroczy 60% ukfad automatyki startuje i wigcza do
pracy réwnolegtej kociot Slave,
C. kotly pracujg zamiennie w cyklu czasowym sterowanym uktadem automatyki,
D. kotly pracujg jednoczesnie sterowane autonomicznymi uktadami w oparciu o wspolny sygnat cisnienia z
przetwornika kotta Master.

88.
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89.

KOTLY POMOCNICZE

W przypadku zasilania kotta w systemie ciggtym ( statowarto$ciowy ukfad regulacji poziomu wody ) ilosé
dostarczanej wody do kotta regulujemy:

A.

B
C.
D.

zmiang obrotéw pompy zasilajgcej,

zaworem recyrkulacyjnym na pompie zasilajacej,

przy statych obrotach pompy zasilajgcej zaworem regulacji poziomu wody w kotle (zawor na rurociggu
zasilajgcym kociot ) ,

przy statych obrotach pompy zasilajgcej, zaworem regulacji poziomu wody w kotle (zawor na rurociggu
zasilajgcym kociot ) oraz zaworem recyrkulacyjnym .

89.

90.

Mechanizmy i urzgdzenia pomocnicze mogg by¢ sterowane:

gowp

. przyciskami na ptycie czotowej uktadu sterowania,

Z pilota,

. z monitoréw sterujgcych w CMK,
. odpowiedzi A,B,C sg poprawne .

90.
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