Pytania egzaminacyjne z przedmiotu ,,Automatyzacja okretowych systeméw energetycznych”

Poziom operacyjny/zarzadzania

Automatyzacja okretowych systemow energetycznych

POPRAWNA
L.p. PYTANIA OSPOWIEDZ
1. Ktory ze znormalizowanych sygnatéw elektrycznych analogowych najlepiej nadaje sie do transmisji wynikow
pomiaréw w komputerowym torze pomiarowym:

A. 0+5mA, B

B. 4+20 mA,

C. 0+20 mA,

D. 0+5V.
2. W transmisji sygnatow elektrycznych analogowych stosowana jest para skreconych przewodéw gdyz:

A. takie rozwigzanie jest tanie,

B. taka para skrecona ma dobrg wytrzymatos¢é mechaniczng,

C. taka linia transmisyjna jest odporna na zaktdcenia elektromagnetyczne,

D. linia ma mniejszg Srednice i tym samym mozna zmiesci¢ wiecej kanatéw pomiarowych w torze kablowym. e
3. Urzgdzeniem sprzegajgcym analogowy tor pomiarowy z komputerem jest:

A. przetwornik cyfrowo-analogowy,

B. przetwornik analogowo-cyfrowy, B

C. koncentrator,

D. komutator.
4. 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 D

regulatora.

5. Pozycjoner (ustawnik pozycyjny):

A. otrzymuje sygnat sterujgcy z czujnika pomiarowego,

B. jest czescig skladowg regulatora ,

C. podlega procesowi kalibracji, C

D. nie podlega procesowi kalibraciji.




6. 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 zawor byt catkowicie otwarty i catkowicie zamkniety,
C. pozycjonery nie podlegajg procesowi kalibraciji,
D. punktu startowego zaworu, zakresu i przyjetej charakterystyki.
7. Symbol przedstawiony na rysunku
oznacza:
A. lokalny element pomiaru cis$nienia,
B. zdalny element pomiaru ci$nienia,
C. lokalny lub zdalny pomiar
cidnienia,
D. wskaznik poziomu.
8. Symbol przedstawiony na rysunku
dotyczy:
A. sygnalizacji spadku przeptywu,
B. sygnalizacji spadku cisnienia,
C. sygnalizacji spadku temperatury,
D. sygnalizacji spadku lepkosci.
S Co okresla symbol LIAHL:
A. alarm niskiego cisnienia,
B. alarm wysokiego cisnienia,
C. alarm niskiej i wysokiej temperatury,
D. alarm niskiego i wysokiego poziomu.
10. : . -
W przypadku gdy zespotem napedowym steruje nawigator to mechanik:
A. ma mozliwosc¢ przejecia sterowania do CMK w kazdej chwili,
B. nie moze przeja¢ sterownia do CMK,
C. nie ma mozliwosci zmiany stanowiska sterowania,
D. odpowiedzi A, B, C sg nieprawidtowe.
11. W przypadku gdy zespotem napedowym steruje mechanik to nawigator:

moze w kazdej chwili przejg¢ sterowanie bez zgody mechanika,

nie moze przejgc sterownia bez zgody mechanika,

moze przejgé sterowanie bez zgody mechanika ale w sytuacjach wyjgtkowych,
zadna odpowiedz nie jest prawdziwa.
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12.

TST—
Przedstawiony symbol —— o0znacza, ze rozdzielacz (zawor sterujacy) jest:
A. sterowany elektrycznie,
B. sterowany elektrycznie lub pneumatycznie,
C. sterowny pneumatycznie,
D. Zzadna odpowiedz nie jest poprawna.

13.
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Przedstawiony symbol rozdzielacza (zaworu sterujgcego) dotyczy:

rozdzielacza 3/5 drogowego,
rozdzielacza 2/5 drogowego,
rozdzielacza 2/7 drogowego,
rozdzielacza 3/7 drogowego.
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14.

Sygnalizacja CRITICAL RPM LIMIT pojawi sie gdy:
A. silnik przekroczy nominalng predkos¢ obrotows,
B. silnik przekroczy maksymalng predko$¢ obrotowa,
C. silnik pracuje w zakresie obrotow krytycznych,
D. silnik przekroczy ograniczong przez mechanika predkos$¢ obrotows.

15.

System Combinator dotyczy:
A. sprzegnietego sterowania cisnieniem pary i dawkg paliwa,
B. sterowania zespotem napedowym ze $rubg nastawng,
C. sterowania zespotem napedowym ze Srubg statg,
D. sprzegnietego sterowania predkoscig obrotowg i dawka paliwa.

16.

W uktadach napedowych ze $rubg nastawng funkcja SLD (Slow Down) realizowana jest najczesciej przez:
redukcje skoku sruby,

redukcje predkosci obrotowej,

redukcje dawki paliwa ,

redukcje predkosci statku.
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17. Zastosowanie sruby nastawnej umozliwia:
A. uzyskanie wiekszej mocy silnika,
B. uzyskanie wiekszej sprawnos$ci sruby napedowe;j,
C. zmniejszenie zuzycia paliwa dla zadanej predkosci statku,
D. zwiekszenie niezawodno$ci pracy sitowni.
18. Zmniejszenie zuzycia paliwa, dla zadanej predkosci statku, mozemy uzyskaé:
A. ustawiajgc wiekszg warto$¢ skoku sruby, a mniejszg warto$¢ predkosci obrotowej,
B. ustawiajgc mniejszg wartos¢ skoku $ruby, a wiekszg wartos¢ predkosci obrotowe;j,
C. wszystko zalezy od warunkéw hydrometeorologicznych w jakich znajduje sie statek,
D. poprawne sg odpowiedzi A oraz B.
19. 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.
20. Zatgczenie pradnicy watowej w wigkszosci uktadow:
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.
21. Izolowany system produkcji i dystrybucji energii elektrycznej na statku oznacza:
A. izolowanie przewodnikéw wiodgcych prad izolacjg ochronna,
B. odseparowanie zaciskow urzgdzen elektrycznych od mozliwosci dotkniecia,
C. izolowanie przewodnikéw wiodacych prad od kadtuba statku,
D. odseparowanie przewoddéw wiodgcych prad izolacjg dodatkowa.
22. W stanach ustalonych napiecie w sieci okretowej przy obcigzeniach pradnic prgdu zmiennego od biegu jatowego do

znamionowego i przy znamionowym wspotczynniku mocy powinno by¢ utrzymywane na poziomie:

A. Un+25% Un,
B. Un#3.0% Un,
C. Un+4.0% Un,
D. Un£5.0% Un.




23.

W stanach ustalonych czestotliwo$¢ w sieci okretowej przy obcigzeniu pomiedzy 0 a 100% obcigzenia
znamionowego pradnic powinna by¢ utrzymywana na poziomie:

A. fn+25 % fn,

B. fn+3.0% fn,

C. fn£4.0 % fn,

D. fn+5.0% fn.

24. W stanach dynamicznych napigcie w sieci okretowej przy nagtej zmianie obcigzenia pradnicy prgdu zmiennego
(zatgczenie, wytgczenie obcigzenia na poziomie 60% prgdu znamionowego przy cos®<0.4ind.) pracujacej ze
znamionowg liczbg obrotéw, przy napieciu znamionowym powinno zawieraé sie w granicach:

A. Un—-20% Un do Un + 15%Un,
B. Un-15% Un do Un + 15%Un,
C. Un-15% Un do Un + 20%Un,
D. Un—-20% Un do Un+20% Un.
25. W stanach dynamicznych po catkowitym zdeciu obcigzenia znamionowego z pradnicy czestotliwosé w sieci
okretowej nie powinna przekroczy¢
A. 15% fn,
B. 10% fn,
C. 12% fn,
D. 20% fn.
26. Czas regulacji napiecia do poziomu Un + 3% Un po skokowym obcigzeniu zespotu ( 60% Jn, cos@<0.4ind.) nie
powinien przekraczac:
A. 30s,
B. 10s,
C. 5s,
D. 15s.
27. Czas regulacji czestotliwo$ci do poziomu fn £ 1% fn po skokowym obcigzeniu zespotu ( 50% Pn) nie powinien
przekraczac:
A. 30s,
B. 10s,
C. 55,
D. 15s.
28. Za wartosc¢ czestotliwosci w sieci okretowej bezposrednio odpowiadaja:

A. regulatory napiecia,

B. regulatory obrotéw,

C. synchronizatory,

D. prady wzbudzenia pradnic.




29. Za wartos¢ napiecia w sieci okretowej bezposrednio odpowiadaja:
A. regulatoréw obrotéw,
B. regulatoréw napiecia,
C. charakterystyki pradnic,
D. charakterystyki mechaniczne silnikow okretowych.
30. Charakterystyka statyczna mechaniczna silnika prgdnicy z regulatorem obrotéw n = f(P) gdy przewidywana jest
praca rownolegta zespotu prgdotwdérczego z innym zespotem powinna:
A. przebiegaé poziomo (n = const.),
B. opadaé wraz ze wzrostem P,
C. wznosi¢ sie wraz ze wzrostem P,
D. nie ma to istotnego znaczenia gdyz podczas pracy komputerowy system doregulowania czestotliwosci
zmienia tg charakterystyke.
31. Charakterystyke poziomag n=f(P) silnika z regulatorem obrotéw uzyskuje sie gdy pokretto ,, speed droop’ regulatora
nastawimy na:
A. zero dziafek,
B. max dziatek,
C. 50 dziatek,
D. 45 dziatek.
32. . : o . . . . .
Warunkiem koniecznym realizacji samoczynnego rozdziatu paliwa (mocy czynnej) na pracujgce rownolegle zespoty
jest:
A. réwnosc¢ predkosci obrotowych silnikéw,
B. réwnosc¢ napie¢ generatorow,
C. réwnoséc¢ przesunieé fazowych pradnic,
D. ,speed droop” kazdego zespotu wiekszy od zera.
33. Warunkiem proporcjonalnego rozdziatu paliwa ( mocy czynnej) na pracujgce réwnolegle zespoty jest:
A. jednakowa wartos¢ ,speed droop’ow” zespotow,
B. zerowa warto$¢ , speed droop’éw zespotéw,
C. jednakowe obroty silnikow,
D. jednakowa czestotliwos¢ zespotow.
34.

Po przytaczeniu obcigzenia elektrycznego do elektrowni, w ktdérej pracujg dwa zespoty, w ktérych regulatory
obrotéw stabilizujg obroty z SPD1>0, SPD2>0 czestotliwos¢ w systemie w stanie ustalonym:

nie zmieni sie,

wzro$nie,

zmaleje,

najpierw wzrosnie potem zmaleje.
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35.

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.

36.

Regulator obrotoéw jest najczesciej regulatorem:
A. dwupotozeniowym,
B. krokowym,
C. dziatania ciggtego typu P,
D. dziatania ciggtego typu PI.

37.

Rozdziat mocy biernej na pracujgce rownolegle pradnice dokonuje sie poprzez:
zmiane obcigzenia elektrycznego sieci,

zmiane pradu jednej z pradnic,

zmiane pradu wzbudzenia w kazdej z pradnic,

zmiane czestotliwosci w systemie.
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38.

Przy proporcjonalnym rozdziale mocy biernej na pracujgce réwnolegle pradnice odchytka od obcigzenia
proporcjonalnego mocg bierng nie powinna by¢ wieksza niz:

A. 10 % mocy biernej pradnicy,

B. 10% mocy biernej obcigzenia proporcjonalnego pradnicy,

C. 10% mocy biernej pradnicy najwiekszej,

D. 15% mocy biernej pradnicy najwiekszej.

39.

Nieréwnomierne 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. zig dynamikg regulatora ( dynamikg sprzezenia zwrotnego regulatora),

D. zlym stanem technicznym silnika.

40.

Wytgcznik Mayera spetnia zadania:
A. zapobiega przesytaniu mocy zwrotnej,
B. zapobiega przecigzeniu pradnicy,
C. zapobiega przecigzeniu odbioréw mniej waznych,
D. zapobiega przecigzeniu odbiorow ciezkich.




41. Rezerwowe zrédto energii elektrycznej powinno by¢ zdolne do przejecia obcigzenia po awarii zrédta podstawowego
w czasie nie dtuzszym niz:
A. 60s,
B. 50s,
C. 45s,
D. 30s.
42. W procesie regulacji lepkosci paliwa:
A. ilos¢ podawanego paliwa do silnika odpowiada aktualnemu zapotrzebowaniu,
B. nadmiar paliwa wraca do zbiornika rozchodowego,
C. stosuje sie wylgcznie podgrzewacze parowe,
D. temperatura paliwa przed silnikiem moze przekracza¢ 135°C.
43. Regulacje lepkosci paliwa stosuje sie w przypadku:
A. paliwa typu DO tzw. ,lekkiego”,
B. paliwa typu HFO tzw. ,ciezkiego”,
C. zaréwno paliwa typu DO jak i HFO,
D. paliwa zasilajgcego kotty napedu gtéwnego.
44, W jakim urzadzeniu alarmowego systemu komputerowego wykrywany jest alarm?
A. w czujniku,
B. w komputerze lokalnym,
C. w przetworniku pomiarowym,
45. Jaka funkcje petni w systemie czujnik?
A. przetwarza sygnat,
B. mierzy wielkosc¢ fizyczna,
C. przesyta sygnat.
46. Jesli sitownia jest nieobsadzona, to alarmy sygnalizowane sa:
A. namostku i w kabinie mechanika wachtowego,
B. we wszystkich pomieszczeniach publicznych,
C. w CMK, na mostku, w kabinie mechanika wachtowego i we wszystkich pomieszczeniach publicznych.
47. 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.
48. Przynajmniej z jakich urzadzen skfada sie stanowisko operatora?

A. monitora i drukarki,
B. monitora i klawiatury,
C. komputera PC i drukarki.




49, Kiedy sygnalizowany jest alarm?
A. jezeli parametr przekroczy wartos¢ graniczng,
B. jezeli parametr przekroczy warto$¢ graniczng i uptynie czas zwtoki,
C. jezeli parametr bedzie o 10% wiekszy (mniejszy) od wartosci zadane;j.
50. Parametr binarny moze przyjmowac nastepujgce wartosci:
A. 0, 1ineutralng,
B. 0,1,
C. -1,0, +1.
51. Operator moze zmieni¢ warto$¢ graniczng parametru:
A. zawsze,
B. po przejsciu na poziom zabezpieczony hastem,
C. nigdy.
52. Funkcja trendu pokazuje:
A. przebieg zmian wartosci parametru w czasie,
B. ostatnie przekroczenie wartosci zadanej,
C. przewidywang w przysztosci warto$¢ parametru.
53. W jakich urzgdzeniach realizowane sg algorytmy sterowania poszczegoélnymi podsystemami?
A. w komputerach lokalnych,
B. w komputerze operatora,
C. na ekranie monitora .
54. Przy pracy réwnolegtej pradnic pradu przemiennego i obcigzeniu w zakresie od 20 do 100% mocy znamionowej
dopuszcza sie¢ wahania wartosci pragdu w granicach:
A. 5% wartosci prgdu znamionowego najwiekszej pradnicy,
B. +10% wartosci prgdu znamionowego najwiekszej pradnicy,
C. 115% wartosci prgdu znamionowego najwiekszej pradnicy,
D. +20% wartosci prgdu znamionowego najwiekszej pradnicy.
55. Sterowanie lokalne oznacza:
A. sterowanie z CMK,
B. sterowanie z mostka,
C. sterowanie reczne .
56. Aby mozliwe byto komputerowe sterowanie urzgdzeniem, musi ono by¢ w stanie:

A. LOCAL,
B. REMOTE,
C. BLOCKED.




57. Stan pracy SEMI-AUTO oznacza, ze:
A. operator moze podawac polecenia do realizacji dla systemu,
B. system bedzie ignorowat polecenia operatora,
C. komputerowe sterowanie nie dziata.
58. Pojecie redundancja oznacza:
A. bezpieczenstwo,
B. nadmiarowosc,
C. zwrdcenie uwagi.
59. Wybranie z menu systemu wizualizacji danego podsystemu spowoduje:
A. pojawienie sie jego grafu/parametréw na monitorze operatora,
B. wydruk informacji o alarmach ,
C. skasowanie parametrow tego podsystemu.
60. Sterownik PLC typu COMPACT zbudowany jest z nastepujgcych blokéw:
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.
61. Timer'y, liczniki, rejestratory, flagi nalezg do:
A. pamieci uzytkownika,
B. zasobdw wewnetrznych,
C. pamieci danych procesowych,
D. pamieci obrazow wejs¢.
62. Uproszczony cykl pracy sterownika to:

A. odczyt wejs¢ — wykonanie programu — ustawienie wyjs¢ — komunikacja — diagnostyka — odczyt wejs¢,
B. odczyt wejs¢ — komunikacja — ustawienie wyj$¢ — diagnostyka — wykonanie programu — odczyt wejs¢,
C. diagnostyka — ustawienie wyjs¢ — wykonanie programu — odczyt wej$¢ — diagnostyka,

D. odczyt wyjs¢ — odczyt wejs¢ — diagnostyka — komunikacja — odczyt wyjsc¢.

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

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




65.

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

66.

KOTLY NAPEDU GLOWNEGO
Regulator MASTER steruje kottami napedu gtéwnego 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.

67.

KOTLY NAPEDU GLOWNEGO
Regulator MASTER reguluje:

A. cisnienie pary w kotle,

B. ilos¢ pary podawanej na turbine,
C. rozpalanie kotifa,

D. reguluje obrotami turbiny.

68.

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

69.

KOTLY POMOCNICZE
W przypadku zasilania kotta w systemie ciggtym ( statowarto$ciowy uktad regulacji poziomu wody ) ilo$¢
dostarczanej wody do kotta regulujemy:
A. zmiang obrotow pompy zasilajgce;j,
B. zaworem recyrkulacyjnym na pompie zasilajgcej,
C. przy statych obrotach pompy zasilajgcej zaworem regulacji poziomu wody w kotle (zawdr na rurociggu
zasilajgcym kociot ) ,
D. przy statych obrotach pompy zasilajgcej, zaworem regulacji poziomu wody w kotle (zawdr na rurociggu
zasilajgcym kociot ) oraz zaworem recyrkulacyjnym.
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70.

KOTLY POMOCNICZE

Regulacja ilosci powietrza dostarczanego do kotta jest realizowana przez:

zmiane ustawienia przepustnic na ssaniu wentylatoréw (Forced Draft Fans) ttoczacych powietrze do kotta.
zmiang ustawienia przepustnic w kanatach na ttoczeniu wentylatoréw.

zmiane obrotow wentylatorow (wentylatory dwubiegowe).

zmiane ustawienia przepustnic na ssaniu wentylatoréw (Forced Draft Fans) ttoczacych powietrze do kotta
oraz zastosowanie wentylatoréw dwubiegowych.
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