Pytania egzaminacyjne z przedmiotu ,Automatyka okretowa”

Na poziomie pomochniczym w dziale maszynowym na swiadectwo elektromontera (M PP EMR)

M_PP_EMR_

5 Przedmiot: AUTOMATYKA OKRETOWA

Lp.

Pytanie

Poprawna
odpowiedz

Co to jest sterowanie?

A. oddziatywanie parametrami sterujgcymi na obiekt w taki sposob aby uchyb regulacji byt nieskonczenie duzy
B. odczytywanie parametréow pracy obiektu

C. oddzialywanie na zaktdcenia wptywajgce na stan obiektu

D. oddziatywanie na dany obiekt w sposdb zamierzony majgcy doprowadzi¢ do osiggniecia okreslonego celu

D

Czym rozni sie sterowanie od regulac;ji?

A. sterowanie moze by¢ realizowane w ukfadzie otwartym i zamknietym (ze sprzezeniem zwrotnym), regulacja
realizowana jest w ukfadzie zamknietym (ze sprzezeniem zwrotnym)

B. sterowanie moze by¢ realizowane tylko w ukfadzie otwartym, regulacja realizowana jest w ukfadzie zamknigtym
(ze sprzezeniem zwrotnym)

C. sterowanie moze by¢ realizowane w ukfadzie otwartym i zamknietym (ze sprzezeniem zwrotnym), regulacja
realizowana jest w ukfadzie otwartym

D. sterowanie moze by¢ realizowane tylko w uktadzie zamknietym (ze sprzezeniem zwrotnym), regulacja
realizowana jest tylko w ukfadzie otwartym

Przedstawiona na rysunku charakterystyka skokowa opisuje czton
A. proporcjonalny

B. catkujacy

C. inercyjny

D. rézniczkujgcy
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Przedstawiona na rysunku charakterystyka skokowa opisuje czton
A. proporcjonalny

B. catkujacy

C. inercyjny

D. rézniczkujgcy
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Przedstawiona na rysunku charakterystyka skokowa opisuje czton
A. proporcjonalny

B. catkujacy

C. inercyjny

D. rézniczkujgcy
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Przedstawiona na rysunku charakterystyka skokowa opisuje czton
A. proporcjonalny

B. catkujacy

C. inercyjny

D. rézniczkujgcy
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Przedstawiona na rysunku charakterystyka skokowa opisuje czton
A. dwuinercyjny

B. catkujacy

C. oscylacyjny

D. rézniczkujgcy
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Przedstawiona na rysunku charakterystyka skokowa opisuje czton
A. dwuinercyjny

B. catkujacy

C. oscylacyjny

D. rézniczkujgcy

Ah(t)
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Ze wzgledu na rodzaj sygnatu wyjsciowego do regulatoréw ciggtych nie zalicza sie:
A. regulator proporcjonalny (P)

B. regulator proporcjonalno-catkujgcy (PI)

C. regulator przekaznikowy

D. regulator proporcjonalno-rézniczkujgco-catkujgcy (PID)

10.

Ze wzgledu na rodzaj sygnatu wyjsciowego do regulatoréw nieciggtych nie zaliczaja sie:
A. regulatory przekaznikowe

B. regulatory proporcjonalno-rézniczkujgco-catkujgce (PID)

C. regulatory impulsowe

D. regulatory cyfrowe

11.

Transmitancja regulatora typu P okreslona jest zaleznoscia:

1
A. G(S) :S_Ti
B. G(5) =k,

1
C. G(s):kp(uﬂ]

D. G(S):kp[1+si+ sTy J




12.

Transmitancja regulatora typu Pl okreslona jest zaleznoscia:

1
A. G(S) :S—Ti
B. G(s) =k,

1
C. G(s)= kp(1+ T—j

D. G(s):kp(1+iT+lsTdTJ
ST, 1+s

13.

Transmitancja regulatora typu PD okreslona jest zaleznoscia:

1
A G(s)=—
(s) ST
T,s
B. G(s)=k (1+—¢
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14.

Transmitancja regulatora typu PID okreslona jest zaleznoscia:

1
A G(s)=—
(s) o
T,s
B. G(s)=k (1+—¢
(5) p( 1+Ts)

D. G(s) = kp[1+SiT+ 1SETJ
.1+

1
C. G(s):kp(uﬂj

15.

Procedura postepowania doboru nastaw wedtug zasady Ziegler-Nicholsa zaktada:

A. ustawienie regulatora tylko na dziataniu proporcjonalnym (dziatania catkujgce i rozniczkujgce wytgczone);
zwiekszanie wzmocnienia proporcjonalnego regulatora, az do wystgpienia oscylacji niegasngcych w uktadzie;
pomiar okresu oscylacji niegasnacych oraz odczyt krytycznego wzmochienie proporcjonalnego przy ktérym one
wystgpity; zaleznie od typu regulatora przyjecie okreslonych nastaw zgodnie z zaleceniami Ziegler-Nicholsa

B. uruchomienie regulatora, ktéry samoczynnie ustawi prawidtowo swoje parametry bez dodatkowych procedur
C. ustawienie regulatora tylko na dziataniu catkujacym (dziatania proporcjonalne i rézniczkujgce wytaczone);
zwiekszanie czasu zdwojenia regulatora, az do wystgpienia oscylacji; zaleznie od typu regulatora przyjecie
okreslonych nastaw zgodnie z zaleceniami Ziegler-Nicholsa

D. ustawienie regulatora tylko na dziataniu rézniczkujgcym (dziatania proporcjonalne i catkujgce wytgczone);
zwiekszanie czasu wyprzedzenia regulatora, az do wystgpienia oscylacji; zaleznie od typu regulatora przyjecie
okreslonych nastaw zgodnie z zaleceniami Ziegler-Nicholsa

16.

Ustawnik pozycyjny to:

A. urzadzenie sterujgce ktore ustawia parametry regulatora

B. nadgzny uktad regulacji potozenia zmniejszajacy petle histerezy sitownika
C. urzadzenie sterujgce stosowane w sitownikach hydraulicznych, pneumatycznych lub elektrycznych, stuzgce do
poprawy precyzji regulacji

D. odpowiedzi B i C sg prawidiowe




17. | Komputerowy scentralizowany system sterowania na statku to taki, w ktérym:
A. przetwarzanie wspoétrzednych stanu obiektu, sterowanie oraz obstuga i nadzér procesu jest realizowane przez
pojedynczg jednostke obliczeniowa (komputer, sterownik programowalny, mikrokontroler)
B. przetwarzanie wartosci stanu procesu, funkcje kontroli i sterowania sg rozdzielone pomiedzy kilka przestrzennie
rozproszonych jednostek obliczeniowych (komputerow, sterownikéw programowalnych, mikrokontroleréw)
C. przetwarzanie wspétrzednych stanu obiektu, sterowanie oraz obstuga i nadzér procesu jest realizowane przez
uktady przekaznikowe
D. odpowiedzi A, B i C sg nieprawidtowe
18. | Komputerowy zdecentralizowany system sterowania na statku to taki, w ktérym:
A. przetwarzanie wspotrzednych stanu obiektu, sterowanie oraz obstuga i nadzér procesu jest realizowane przez
pojedynczg jednostke obliczeniowa (komputer, sterownik programowalny, mikrokontroler)
B. przetwarzanie wartosci stanu procesu, funkcje kontroli i sterowania sg rozdzielone pomiedzy kilka przestrzennie
rozproszonych jednostek obliczeniowych (komputeréw, sterownikdw programowalnych, mikrokontrolerow)
C. przetwarzanie wspoirzednych stanu obiektu, sterowanie oraz obstuga i nadzér procesu jest realizowane przez
uktady przekaznikowe
D. odpowiedzi A, B i C sg nieprawidtowe
19. | Redundancja to pojecie zwigzane z:
A. urzgdzeniem stuzgcym do sterowania silnikiem gtéwnym
B. ustawieniami sruby napedowej o zmiennym skoku
C. zabezpieczeniem systeméw i urzgdzen poprzez stosowanie duplikacji (powielania) krytycznych elementow
D. parametrami jakosci energii elektrycznej w systemach okretowych
20. | Najczesciej stosowane regulatory predkosci obrotowej silnika gldwnego na statku to regulatory
A. pneumatyczne
B. elektrohydrauliczne i elektryczne
C. mechaniczne
D. termiczne
21. | Do zasadniczych funkcji regulatora predkosci obrotowe;j silnika gtébwnego nie nalezy:

A. ograniczenie maksymalnej predkosci silnika

B. utrzymywanie predkosci biegu jatowego i ograniczanie predkosci maksymalnej
C. utrzymywanie zadanej predkosci silnika w catym zakresie eksploatacyjnym

D. stosowanie programéw predkosciowych




22.

Presostaty sg to dwustanowe regulatory:
A. temperatury

B. poziomu

C. cisnienia

D. przeptywu

23.

Termostaty sg to dwustanowe regulatory:
A. temperatury

B. lepkosci

C. przeptywu

D. cis$nienia

24,

Regulator lepkosci dokonuje zmian lepkosci paliwa poprzez wptyw na zmiane:
A. ci$nienia

B. przeptywu

C. skfadu chemicznego

D. temperatury

25.

Podstawowymi elementami systemu elektroenergetycznego statku sa:

A. zespoly pradotworcze, rozdzielnice energii, sie¢ elektroenergetyczna, urzadzenia i odbiorniki energii elektrycznej
B. zespoty pradotwércze, urzgdzenia i odbiorniki energii elektrycznej

C. zespoly pradotwércze, rozdzielnice energii, sie¢ elektroenergetyczna,

D. zespoty pradotwércze, rozdzielnice energii, urzgdzenia i odbiorniki energii elektrycznej

26.

Jako Zrédet energii elektrycznej na statku nie wykorzystuje sie:
A. agregatéw pradotworczych

B. pradnicy watowej

C. turbin wiatrowych i paneli fotowoltaicznych

D. turbin parowych lub gazowych

27.

Rozdzielnice energii, stuzg do rozdziatu energii elektrycznej, i dzielg sie na:

A. gtébwng tablice rozdzielcza, rozdzielnice grupowe, awaryjng tablice rozdzielczg
B. gtdéwng tablice rozdzielczg, rozdzielnice dzwigowe

C. rozdzielnice tadunkowe, rozdzielnice awaryjne

D. gtéwna tablice rozdzielczg, rozdzielnice grupowe




28.

Rezerwowe zrédto zasilania powinno by¢ zdolne do przejecia obcigzenia w czasie nie dtuzszym niz:
A. 15 sekund
B. 30 sekund
C. 45 sekund
D. 60 sekund

29.

O obcigzeniu symetrycznym elektrowni okretowej sktadajgcej sie z dwdch jednakowych zespotéw prgdotwdérczych
moéwimy wéwczas, gdy:

A. oba zespoty prgdotworcze obcigzone sg w sposéb ciggly takg samg moca

B. jeden z zespotow obcigza sie w sposéb ciggly mocg 55% mocy znamionowej zespotu, natomiast drugi zespot
obcigza sie pozostatg mocag

C. jeden z zespotow obcigza sie w sposdéb ciggly moca 75% mocy znamionowej zespotu, natomiast drugi zespot
obcigza sie pozostatg mocag

D. jeden z zespotéw obcigza sie w sposob ciagty moca 85% mocy znamionowej zespotu, natomiast drugi zespot
obcigza sie pozostatg mocag

30.

O obcigzeniu niesymetrycznym elektrowni okretowej sktadajgcej sie z dwoch jednakowych zespotow
pradotwérczych méwimy wowczas, gdy:

A. jeden z zespotéw (wiodgcy) obcigza sie w sposéb ciggly mocg 70% mocy znamionowej zespotu, natomiast drugi
zespot (uzupetniajgcy) obcigza sie pozostatg mocg, jednak nie mniejszg niz 30% mocy znamionowej zespotu.

B. jeden z zespotéw (wiodacy) obcigza sie w sposob ciggty mocg 85% mocy znamionowej zespotu, natomiast drugi
zespot (uzupetniajacy) obcigza sie pozostatg mocg, jednak nie mniejszg niz 30% mocy znamionowej zespotu.

C. jeden z zespotéw (wiodacy) obcigza sie w sposéb ciggty mocg 60% mocy znamionowej zespotu, natomiast drugi
zespot (uzupetniajacy) obcigza sie pozostatg mocg, jednak nie mniejszg niz 40% mocy znamionowej zespotu.

D. jeden z zespotdéw (wiodgcy) obcigza sie w sposdb cigglty mocg 80% mocy znamionowej zespotu, natomiast drugi
zespot (uzupetniajacy) obcigza sie pozostatg mocg, jednak nie mniejszg niz 20% mocy znamionowej zespotu.

31.

Sygnatem do rozruchu awaryjnego agregatu prgdotwérczego jest:
A. sygnat z uktadu Mayera

B. sygnat z mostka lub centrali manewrowo-kontrolnej

C. sygnat z ukfadu zarzgdzania mocg (z angielskiego PMS)

D. zanik napiecia na szynach gtéwnej tablicy rozdzielczej

32.

Uktad Mayera zabezpiecza pradnice przed:
A. przecigzeniem

B. zwarciem

C. niskim napieciem

D. mocg zwrotng




33.

Obecnie stosowane kotty utylizacyjne wykorzystujgce do wytwarzania pary, energie cieplng spalin wylotowych
silnika gtdwnego wystepujg w rozwigzaniach:

A. z wydajnoscig nieregulowang (wtgczane do pracy po ustabilizowaniu sie warunkéw ruchu silnika gtéwnego i
wytgczane przed spodziewanymi zmianami jego obcigzenia)

B. z wydajnoscig regulowang przez zmiane ilosci ciepta doprowadzanego do czesci grzewczej (w tym celu
stosowane sg przepustnice zmieniajgce natezenie przeptywu spalin przez czes¢ grzewczg kotta oraz przez kanat
obejsciowy, kierujgcy spaliny bezposrednio do komina)

C. z regulowang wydajnoscig przez zmiane powierzchni ogrzewalnej kotta (w tym celu powierzchnia ogrzewalna
podzielona jest na sekcje wigczane kolejno do pracy przy zmniejszajgcej sie wydajnosci i wytgczane przy
wydajnosci wzrastajgcej)

D. z wydajnoscig regulowang przez zastosowanie dodatkowego palnika zasilanego paliwem ptynnym (przy
zmniejszajgcej sie wydajnosci kotta nastepuje odciecie przeptywu spalin przez czes¢ powierzchni ogrzewalnej i
skierowanie do niej spalin wytwarzanych w palniku dodatkowym)

E. z wydajnoscig regulowang poprzez okresowg prace pompy cyrkulacyjnej kotta

F. odpowiedzi A, B, C, D, E sg prawidtowe

34.

Uktady zabezpieczen okretowych sprezarek powietrza nie zapewniajg zatrzymania urzadzenia, gdy nastapi:

A. spadek cisnienia oleju smarnego, lub zanik (znaczne zmniejszenie) natezenia przeptywu wody chtodzacej na
odlocie ze sprezarki lub spadku ci$nienia wody chtodzacej, jezeli sprezarka wyposazona jest we wtasng pompe
chtodzaca

B. przekroczenie maksymalnego ci$nienia granicznego powietrza na ttoczeniu, lub przekroczenia maksymalne;j
temperatury granicznej powietrza na ttoczeniu

C. przecigzenie elektrycznego silnika napedowego

D. wzrost cisnienia powietrza na ttoczeniu powyzej dolnej wartosci granicznej

35.

Ukfad sterowania odolejacza spowoduje jego zatrzymanie w przypadku:

A. nadmiernej koncentracji czgstek oleju w wodzie odprowadzanej za burte statku
B. spadku ci$nienia powietrza zasilajgcego czes$¢ pneumatyczng uktadu sterowania
C. spadku cisnienia wody - brak przeptywu

D. odpowiedzi A, B i C sg prawidtowe

36.

Urzadzenia przeznaczone do termicznej likwidacji odpadéw na statku nazywane sa..
A. kottami utylizacyjnymi

B. spalarkami okretowymi

C. piecami gazowymi

D. piecami indukcyjnymi
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37.

Urzadzenia w ktorych scieki okretowe poddawane sg utlenianiu i asymilacji ich czesci organicznej przez
mikroorganizmy tlenowe nazywane sg:.

A. neutralizatorami mechanicznymi

B. neutralizatorami chemicznymi

C. neutralizatorami mechaniczno-chemicznymi

D. neutralizatorami biologiczno-chemicznymi

38.

W okretowych systemach sanitarnych zwigzanych z opréznianiem muszli sedesowych stosuje sie uktady
transportu $ciekéw sanitarnych wykorzystujgce:

A. podcisnienie

B. nadci$nienie

C. substancje chemiczne

D. zjawiska elektromagnetyczne

39.

Najnizszy poziom wody w studzienkach zezowych wyznacza usytuowanie:
A. pompy zezowej

B. zaworu na rurociggu ssawnym

C. kosza ssgcego

D. ptywakowego sygnalizatora poziomu

40.

Okreslenie ,goragcej rezerwy" w stosunku do silnikow spalinowych zespotéw pradotwdérczych oznacza, iz silniki:
A. zasilane sg z rezerwowych podgrzewanych zbiornikéw paliwa

B. przygotowane sg do szybkiego uruchomienia i obcigzenia

C. zasilane sg gorgcym powietrzem

D. posiadajg dodatkowe rozruszniki
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41.

Przygotowanie silnikéw spalinowych zespotéw prgdotwdrczych do pracy w trybie ,gorgcej rezerwy" (stand-by)
wymaga:

A. podgrzewania elementow silnika z wykorzystaniem uktadu chtodzenia i smarowania oraz okresowego
uruchamiania pomp olejowych, lub okresowego uruchamiania zespotu rezerwowego i jego prace na biegu jatowym
do chwili osiggniecia odpowiedniej wartosci temperatury wody chtodzgcej

B. ciggtego zasilania silnika powietrzem

C. uruchamiania co 15 minut obracarki silnika

D. uruchamiania silnika na 1 minute co 15 minut

42.

Za rozdziat mocy czynnych przy pracy rownolegtej pragdnic w systemie elektroenergetycznym na statku odpowiada:
A. system sterowania silnikiem

B. system bezpieczenstwa

C. uktad Mayera

D. system rozdziatu mocy (z ang. PMS Power Management System)

43.

Przed zatrzymaniem silnika napedowego zespotu prgdotwdérczego bedgcego pod obcigzeniem:

A. wciska sie przycisk STOP w celu wytgczenia zespotu prgdotwdérczego

B. odcina sie doptyw paliwa w celu wytgczenia zespotu pradotworczego

C. zmniejsza sie obcigzenie pradnicy do minimum, stosuje sie krétki okres pracy silnika na biegu jatowym,
zatrzymuije si¢ silnik przyciskiem STOP

D. zmniejsza sie do potowy obcigzenie pradnicy i zatrzymuje sie silnik przyciskiem STOP

44,

W nowych generacjach silnikow okretowych w miejsce watu rozrzgdu stosuje sie sterowanie elektronicznie z uwagi
na:

A. uproszczenie konstrukcji mechanicznej i wyeliminowanie wibracji

B. zmniejszenie emisji spalin

C. zmniejszenie zuzycia paliwa

D. odpowiedzi A, B i C sg prawidlowe
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