Pytania egzaminacyjne z przedmiotu ,,Podstawy automatyki”

Poziom operacyjny

Podstawy automatyki

Pytania
OIT — oznacza charakter pytania (obowigzkowe, wymagajgce wiecej czasu)
Lp. | O/T Poprawna
odpowiedz
1. (0] Na zatgczonym rysunku przedsta-wiony zostat schemat blokowy y
zamknietego uktadu regulacji. Element oznaczony literg X . A
reprezentuije: |_> | "
A. przetwornik pomiarowy,
B. regulator, X
C. element wykonawczy, 4 E
D. obiekt regulaciji.
2. (@) Szeregowy cziton korekcyjny dotgczony do wieloinercyjnego obiektu regulacji ma zwiekszyé zapas fazy. Mozna to osiggngé
przy pomocy cztonu korekcyjnego
A. typu PI,
B. typu P o wzmocnieniu wiekszym od jedno$ci,
C. nie da sie zwiekszy¢ zapasu fazy przy pomocy cztonu korekcyjnego wigczonego szeregowo,
D. typu PD. D
3. (@) Ukfadem regulacji kaskadowej nazywamy:
A. kazdy uktad z dwoma regulatorami,
B. uktad z dodatkowymi sprzezeniami od pomocniczych wielkosci wyj$ciowych z obiektu regulaciji, B
C. uktad z dwoma regulatorami pracujgcymi w uktadzie Master — Slave,
D. uktad o kaskadowym potgczeniu czujnika i urzgdzenia wykonawczego.
4. (@) Ukfadem regulacji nadgznej nazywamy uktad w ktérym:
A. wartos¢ zadana jest stata ,
B. nie wystepuje sprzezenie zwrotne,
C. wielko$¢ regulowana nadgza za zmianami wartosci zadanej, C
D. sygnat wyjsciowy z przetwornika pomiarowego nadgza za zmianami wielkosci wyjsciowej z obiektu.




Tor pomiarowy w sprzezeniu zwrotnym zamknietego uktadu regulacji obejmuje

blok przetwarzajgcy sygnat wyjsciowy z regulatora,

urzagdzenie mierzgce warto$¢ zadang,

zespot czujnik—przetwornik mierzgcy wielko$é regulowang i przetwarzajacy jg na standardowy sygnat wyjsciowy,
zespot zadajnik — czujnik mierzacy wielkos$é sterujaca.
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Kalibracja przetwornika pomiarowego dotyczy:
A. Przypisania sygnatowi wyjsciowemu z przetwornika wartosci standardowych dla danego zakresu pomiarowego,
B. Wyboru jednostek w jakich mierzona jest wielkos¢ regulowana,
C. Ustawienia wartosci alarmowych w przetworniku,
D. Podtagczenia przetwornika pomiarowego do regulatora.

Sygnat wyjSciowy nie jest op6zniony wzgledem sinusoidalnego sygnatu wejsciowego w czionie:
A. oscylacyjnym,
B. rézniczkujgcym,
C. catkujgcym,
D. inercyjnym.

Wyznaczy¢ transmitancje Laplace’a G(s uktadu opisanego réwnaniem rézniczkowym

Y6
u(s
9y(t) —5u(t) +15y(t) = 2u(t) -7 y(t)

przy uwzglednieniu zerowych warunkow poczatkowych

Transmitancja G(s) bedzie réwna

2
A G(s):# B. G(s)zw C. G(S)ZZZS—7
15s° +9s+7 Ss+2 95 —5s+15
D. G(s)= 5s+2

158* +75+9




9. Na rysunku obok przedstawiona jest
charakterystyka czionu o transmitancii: 14 St Responee
1 12
A G(s)= ,
1+2s 1or
5 8 5l
B. G(s)=—— , El
s+10s g
2 <
C. G(s)= ar
1+2s
1 il
G(s)=— . T
23(1+ 55) 0 5 10 15 20 25 30
Time (sec)
Rys. Charakterystyka skokowa
10. Dobierz nastawy regulatora Pl : K, T;

takie, aby przeregulowanie w ukfadzie nie
przewyzszato 20%, a czas regulacji t, byt
minimalny, gdy wiadomo, ze transmitancja
modelu obiektu jest rowna:

4
G(s) = e
) 2+10s

UWAGA na nomogramie K, oznacza
wzmochienie statyczne uktadu otwartego

Prawidtowe nastawy wynoszg w
przyblizeniu

A. Ky=1 T;=13,

B. Ky =05, T;=3.9,

C. Ku=2, T;=7.5,

D. Ky =0.2, T;=10.5.
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Rys. Nomogramy do doboru nastaw regulatora PI dla 20% przeregulowania
oraz minimalnego czasu regulacji t,




11.

Ile wyniesie uchyb ustalony, jaki powstanie
w uktadzie regulacji nadgznej, gdy sygnat
wejsciowy bedzie rowny

X(t) =4t-1(t) a transmitancje

K
regulatora i obiektusg G, (S) = —-,
S
5
G,(8)=———.
on(9) 3s? +55+2

Wzmocnienie regulatora K, =0.1

A) 0, B) 10, C) 12, D) 16.

X+

Y(s)

Gr

A\

Rys. Schemat blokowy ukfadu z zadania

12.

Pokazana odpowiedz na wymuszenie
skokowe dotyczy elementu:
proporcjonalnego,
inercyjnego,

catkujgcego,
rézniczkujgcego.
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13.

Pokazana odpowiedz na wymuszenie
skokowe dotyczy elementu:
proporcjonalnego,
inercyjnego,

catkujgcego,
rézniczkujgcego.
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14.

Pokazana odpowiedZ na wymuszenie
skokowe dotyczy elementu:

A. proporcjonalnego,
B. inercyjnego,

C. caltkujgcego,

D.

rézniczkujgcego rzeczywistego.




15. W uktadzie regulacji kaskadowej:
A. stosowany jest jeden regulator o jednym wejsciu i dwoch wyjsciach,
B. wykorzystuje sie do sterowania co najmniej dwa regulatory dwupotozeniowe,
C. nie stosuje sie regulatoréw proporcjonalnych P,
D. zaktdcenia dziatajgce na urzgdzenia wykonawcze sg cze$ciowo kompensowane w petli wewnetrzne;j.
16. Uktad regulacji adaptacyjnej MRAC ( Model reference adaptive control ) wykorzystuje model odniesienia, ktory :
A. jest modelem obiektu regulaciji,
B. stanowi czes¢ regulatora ,
C. odpowiada zgdanej transmitancji uktadu zamknietego,
D. odzwierciedla transmitancje catego ukfadu otwartego.
17. Regulacja adaptacyjna z identyfikacjg posrednig polega na tym, ze :
A. regulator dostrajany jest w oparciu o uchyb pomiedzy modelem odniesienia a obiektem,
B. wyznacza sie dynamike obiektu a nastepnie w oparciu o jej znajomos¢ dokonuje sie syntezy samego regulatora,
C. wyznacza sie dynamike urzgdzen wykonawczych i toru pomiarowego a nastepnie w
oparciu o te dane dokonuje sie syntezy regulatora,
D. po zidentyfikowaniu dynamiki regulatora identyfikuje sie obiekt regulaciji.
18. Uchyb regulaciji
A. w uktadzie zamknietym ze sprzezeniem zwrotnym jest sygnatem wyjsciowym z regulatora,
B. w stanie ustalonym, gdy obiekt jest catkujgcy, jest zawsze réwny zeru,
C. jestrowny réznicy sygnatu zadanego i wielkosci regulowanej,
D. tordznica sygnatu sterujgcego i wielkosci regulowane;.
19. 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)
przy zerowych warunkach poczatkowych,

D. przebieg czasowy sygnatu wyjsciowego regulatora u(t) w odpowiedzi na wymuszenie e(t).




20.

Ktéry z uktadéw zamknietych bedzie na pewno niestabilny
Bedzie to uktad zamkniety

A. o ujemnym sprzezeniu zwrotnym, ktérego uktad otwarty jest obiektem inercyjnym 3-ego rzedu z opdznieniem,

B. o dodatnim sprzezeniu zwrotnym, ktérego ukfad otwarty 2-ego rzedu ma wzmocnienie statyczne wieksze od
jednosci,

C. o dodatnim sprzezeniu zwrotnym, ktérego uktad otwarty jest obiektem inercyjnym 2-ego rzedu o wzmocnieniu
mniejszym od jednosci,

D. o ujemnym sprzezeniu zwrotnym , ktérego uktad otwarty jest obiektem 3-ego rzedu.

21. Ktéry z wymienionych ponizej uktadéw zamknietych o ujemnym sprzezeniu zwrotnym bedzie na pewno stabilny ?
Bedzie to ten, ktdrego ukfad otwarty
A. mawzmocnienie mniejsze od 10,
B. ktdrego opoznienie fazowe dla petnego zakresu zmian pulsacji pozostaje mniejsze niz -180°,
C. jestinercjg drugiego rzedu z opdznieniem ,
D. zawiera dwa czlony catkujgce wigczone szeregowo.
22. K

Transmitancja uktadu otwartego jest rowna G, (s) =

3 5 . Przy jakim wzmocnieniu ukfadu otwartego K ukfad
S°+25°+4s+2

ten po zamknieciu a) jednostkowej ujemnej petli sprzezenia zwrotnego znajdzie sie na granicy stabilnosci ?

AXRNARN
[ T I

oCow
0o AN




23.

Ponizsze diagramy przedstawiajg charakterystyki Bodego uktadu
otwartego . W oparciu o nie mozna stwierdzi¢, ze zapas fazy Agi
zapas modutu AM uktadu zamknietego, czyli po zamknigciu petli
sprzezenia zwrotnego wynosi¢ bedg odpowiednio

A. 150° i -12dB,

B. 30° i 12dB,

C. 135°i 4dB,

D. ukfad zamkniety bedzie niestabilny.

Bode Diagram
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Rys. Charakterystyki Bodego uktadu owartego

24.

Korzystajgc z zamieszczonej obok charakterystyki skokowej
regulatora Pl ha wymuszenie jednostkowe wyznacz wartosci:
wspotczynnika wzmocnienia k, , statej czasowej catkowania T;,
zakresu proporcjonalnosci X;, :

A. 2.0, 2.0, 50%,
B. 1.0, 3.0, 100%,
C. 2.0,3.0,50%,
D. 1.0, 3.0, 100%.
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25. Transmitancja wypadkowa uktadu
S
G(s) =M o schemacie
x(s)
przedstawionym na rysunku jest
réwna:
N +
G, -G, G. G.
A G(s)=—t——2_ ‘
G, +G,G, X
’ +
G,G
B. G(s)= -
Gl+(l+Gle), WU
G, -1)G Rys. Schemat uktadu
c. 6(s)=&=D% ’
G, +G, ,
D. zadnej z wymienionych.
26. . . . -
Witaczenie funkgji auto-tuning w regulatorze umozliwia:
A. adaptacje nastaw regulatora,
B. wybor sterowania recznego w regulatorze,
C. reczne dokonanie zmian nastaw regulatora dla trybu ‘sterowanie automatyczne,
D. automatyczne przetgczanie rodzaju pracy regulatora zaleznie od wartosci sredniej uchybu regulacji.
27. Przy doborze nastaw regulatora metodg Zieglera-Nicholsa wymagana jest znajomos¢:

A. parametrow cyklu granicznego oraz zapasu fazy,

B. zapasu modutu i fazy oraz wzmocnienia krytycznego,

C. parametréow cyklu granicznego lub parametréw modelu pierwszego rzedu ( wzmocnienia statycznego, statej
czasowej inercji oraz wypadkowego czasu opdznienia),

D. Doboru nastaw regulatora w oparciu o przebieg wielkosci regulowanej z modelu komputerowego.




28.

Transmitancja widmowa G(jw) powstaje z transmitancji operatorowej G(s) przez podstawienie za operator Laplace’a
‘wyrazenia

A 0,

B. Jw,
C. Hjw,
D. otjw.

29. Na wejscie regulatora Pl i strukturze szeregowo-réwnolegtej o nastawach Kr = 2 i K, = 0.5 podano uchyb regulacji
e(t) =2 -1(t) . Jakg wartos¢ osiggnie sygnat sterujgcy po uptywie 6 sekund od chwili pojawienia sie uchybu regulacji przy
zatozeniu, ze wartos¢ uchybu nie ulegnie zmianie, bo uktad miat przerwane sprzezenie zwrotne

A. 4,
B. 8,
C. 12,
D. 16.
30. Lo . .
Element automatyki opisuje rownanie rézniczkowe: Ty+y=ku
A. jest to element inercyjny pierwszego rzedu,
B. jestto element catkujgcy,
C. jestto element rozniczkujacy,
D. jestto element catkujgcy z inercja.
31. Zamkniety ukfad regulacji z regulatorem Pl i obiektem liniowym znalazt sie na granicy stabilnosci, a na jego wyjsciu

generowane sg drgania sinusoidalne o statej amplitudzie i czestotliwosci. Aby zwiekszy¢ ttumienie oscylacji a tym samym
zmniejszy¢ przeregulowanie i skroci¢ czas regulacji nalezy:

zmniejszy¢ wzmochienie uktadu otwartego i zwiekszy¢ statg czasowg catkowania,

zmniejszy¢ czas zdwojenia czyli statg czasowg catkowania Ti ,

zwiekszy¢ wzmocnienie ukfadu otwartego,

zmieni¢ znak sprzezenia zwrotnego na dodatni.

OO




32.

Element automatyki opisuje rownanie rézniczkowe: Ty +y = ku
Macierze stanu tego elementu sg nastepujgce:

o0 w >

33.

Bieguny dominujgce uktadu zamknigtego

A.

to te pierwiastki réwnania charakterystycznego, ktére lezg w prawej potptaszczyznie zmiennej zespolonej s przez co
dominujg nad biegunami stabilnymi,

to bieguny, ktére okreslajg zdolnos¢ uktadu do kompensacji uchybu ustalonego,

to dwa bieguny, ktére potozone sg znacznie blizej od osi urojonej niz pozostate, przez co majg decydujgce znaczenie
dla czasu regulacji uktadu zamknietego,

to pierwiastki, ktérych bezwzgledna warto$¢ czesci rzeczywistej jest wieksza od jednos$ci, dzieki czemu zapewniajg
dobre ttumienie wielkosci regulowane;.

34.

Dwa wzmacniacze: jeden o wzmocnieniu 10 V/V i drugi o wzmocnieniu 2 V/V potgczono szeregowo. Wzmocnienie catkowite

WYNosi:
A.
B.
C.
D

12 VIV,
5VIV,
20 VIV,
6 VIV.

35.

Dtugosci ramion dzwigni dwustronnej sg x oraz y. Gdy na ramie x dziata sita wejsciowa F, to na ramieniu y wystepuje sita
F, . Wspdiczynnik wzmocnienia tej dzwigni wynosi :

A.
B.
C.
D.

xly,
xI(x+y),
yl(x+y),
y/X.

36.

Tlumik olejowy (masa ze sprezyng poruszajgca sie w o$rodku lepkim) ma wtasciwosci elementu:

OO

oscylacyjnego,

inercyjnego pierwszego rzedu,
catkujgcego,

rézniczkujgcego.




37.

Korekcja rézniczkowo-catkowa nazywana korekcjg PID

dla pewnych pulsacji przyspiesza faze a dla innych opéznia ja,
opoOznia faze w catym zakresie zmian pulsaciji,

przyspiesza faze w catym zakresie zmian pulsacji,

jest w stanie op6zni¢ faze uktadu otwartego do 200 stopni.

oow»

38. Przesuwanie biegunéw transmitancji ukfadu zamknietego z dostepnymi pomiarowo zmiennymi stanu jest
A. mozliwe dzieki sprzezeniom zwrotnym od zmiennych stanu,
B. mozliwe dzieki kombinacji sprzezen zwrotnych i sprzezen w przod,
C. mozliwe dzieki sprzezeniom w przdd od zmiennych stanu,
D. mozliwe dzieki sprzezeniu zwrotnemu od wielko$ci regulujace;.
39. Ukfadem astatycznym wzgledem wartosci zdanej nazywamy ukfad
A. z samowyrownaniem,
B. z opdznieniem w torze gtéwnym,
C. o przynajmniej jednym biegunie zerowym,
D. o przynajmniej jednym biegunie w prawej potptaszczyznie zmiennej zespolonej.
40. Aby mozliwe byto dokonanie syntezy uktadu o dowolnym potozeniu biegunéw a tym samym o dowolnych wiasno$ciach

dynamicznych wymaga sie, aby :

A. uktad otwarty byt cztonem oscylacyjnym,

B. ukfad zamkniety byt uktadem drugiego rzedu,

C. uktad miat dostepne, mierzalne zmienne stanu,

D. liczba biegunéw uktadu zamknietego byta wieksza niz uktadu otwartego.




41.

Na wejscie regulatora Pl i strukturze szeregowo-réwnolegtej o nastawach Kp = 2 i K, = 0.5 podano uchyb regulacji
e(t) = 2-1(t) . Jakg wartos¢ osiggnie sygnat sterujgcy po uptywie 6 sekund od chwili pojawienia sig uchybu regulacji przy
zatozeniu, ze wartos¢ uchybu nie ulegnie zmianie, bo uktad miat przerwane sprzezenie zwrotne

A. 4,
B. 8,
C. 12,
D. 16.

42. Wzmacniacz o bardzo duzym wspotczynniku wzmocnienia objeto petlg ujemnego sprzezenia zwrotnego o transmitancji G(s).
lle wynosi transmitancja catego uktadu?
1
7 6y’
~_ 1t
~ 1+G(s)
G(s)
1+G(s)’
1
1-G(s)"
43. Transmitancja cztonu przyspieszajgcego faze PD jest rowna:
T, 1+T;s
G..(s)=-%. LT >T,
w®) =g pg 17
T, 1+T,
B. G.(s)=—=2.-"2>T,>T, ,
@)= s 1T
T,5 1+T,s
c GcPD()_ 2. T
T, 1+T,8
T,5+1)-(T,s+1
D. GD(S)=( 4 )-(T, ) T, =TT, ,
(T,s+1)-(T;s+1)
44,

Korekcja uktadu regulacji za pomocg elementu proporcjonalnego:
nie zmienia przesuniecia fazowego transmitancji uktadu regulacji,
nie zmienia modutu transmitancji uktadu regulaciji,
nie zmienia przesuniecia fazowego i modutu transmitancji uktadu regulacji,
zmienia przesuniecie fazowe i modut transmitancji uktadu regulaciji.
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45,

Uktady regulacji ekstremalnej uzyska¢ mozna wiec poprzez uzupetnienie zasadniczego uktadu regulacji cztonem
optymalizujgcym.

Jego zadanie polega na:

A. automatycznym doborze wartosci zadanej tak, aby uzyskana wielko$¢ sygnatu sterujgcego zapewniata osiggniecie
ekstremum wartosci wielko$ci regulowanej,
B. znalezieniu minimalnej wartosci wielkosci sterujgcej zapewniajgcej osiggniecie wartosci zadane;j,
C. minimalizacji czasu regulacji,
D. zminimalizowaniu zuzycie energii w procesie sterowania wielkoscig regulowang.
46.
Korektor catkujgco-rézniczkujacy (lead-lag compensator) ma transmitancije % . Jest on rézniczkujacy dla:
A. a<1,
B. a<<{1,
C. o>1,
D. a=0.
47.
Transmitancja dyskretna T(z) uktadu to:
A. stosunek dyskretnej transformaty sygnatu wyjsciowego Y(z), do dyskretnej transformaty sygnatu wejsciowego X(z),
B. stosunek dyskretnej transformaty sygnatu wejsciowego X(z), do dyskretnej transformaty sygnatu wyjsciowego Y(z),
C. stosunek dyskretnej transformaty sygnatu wyjsciowego Y(z) do dyskretnej transformaty sygnatu wejsciowego X(z)
pomnozony przez okres prébkowania T
D. stosunek dyskretnej transformaty sygnatu wejsciowego X(z) do dyskretnej transformaty sygnatu wyjsciowego Y(z)
podzielony przez okres prébkowania Ty,
48.

Transmitancje dyskretng T(z) mozna uzyskac¢ z transmitanciji ciagtej T(s) przez nastepujgce podstawienie (Ts oznacza okres
probkowania):

A.

B
C.
D

S =2z,
z—1



http://pl.wikipedia.org/wiki/Uk%C5%82ad_regulacji_%28automatyka%29

49,

Transmitancje dyskretng T(z) mozna uzyska¢ z transmitancji ciggtej T(s) przez podstawienie (T oznacza okres
probkowania):

A. s=2z
z-1
B. s==,
ZTg
z+1
C. s=—,
zTs
—z+1
D = .
zTs

50.

Transmitancje dyskretng T(z) mozna uzyskac¢ z transmitancji ciagtej T(s) przez podstawienie (Ts oznacza okres
probkowania):
A. s=2z
B =221
Ts z+1
C. s=222
2 z+1
D 2 z+1

T Tez-1

51.

Czy przebiegi charakterystyki skokowej wykreslonej dla transmitancji dyskretnej uzyskanej z transmitancji ciggtej i
charakterystyki skokowej uzyskanej dla tej transmitanciji ciggtej pokrywaja sie:

A. tak,

B. nie,

C. tak, niezaleznie od okresu prébkowania,

D. tak, ale zalezy to od przyjetej metody aproksymacii.

52.

Dana jest transmitancja dyskretna: G(z) = 10;_2-

Na drodze sygnatu wejsciowego ustawiono blok opdzniajgcy sygnat o 3 okresy probkowania. Teraz transmitancja
dyskretna wynosi:

5
G(z) = 107-2
G(Z) = 5z—1

5

5
G(z) = L 3,

73,

2.5 23
(@) = oz

o0 wp

53.

Dana jest transmitancja dyskretna pewnego uktadu : G(z) = 10:_

nie, bo jeden wspotczynnik w mianowniku jest ujemny,
nie, bo biegun jest dodatni,

tak, bo biegun z=0.2,

tak, bo biegun z = 5.

> Czy jest to ukfad stabilny?
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54.

Transmitancja obiektu dyskretnego jest rowna
P(z) = L a regulatora C(z) =k. Transmitancja (wyjsciowo-wejsciowa) zamknietego uktadu regulacji ztozonego

z(z-2)
z tych elementéw jest rowna:
k
A. 22—12(z+k'
B. ZZ+%Z+k'
C. z22-2z+k’
D. —X
To2242z+K

55. Réwnanie charakterystyczne ukfadu regulacji dyskretnej ma postacé:
z2+4+0,1z—0.72 = 0.
Ukfad ten jest:
A. niestabilny, bo jeden pierwiastek jest dodatni,
B. stabilny,
C. stabilny, bo jeden pierwiastek jest ujemny,
D. niestabilny, bo jeden wspoétczynnik rownania jest ujemny.
56.

Dyskretne regulatory PID mogg realizowac algorytm pozycyjny lub przyrostowy. Algorytm przyrostowy jest stosowany wtedy,
gdy:

element wykonawczy sterowany z regulatora ma charakter proporcjonalny,

element wykonawczy sterowany z regulatora ma charakter rézniczkujgcy,

element wykonawczy sterowany z regulatora ma charakter proporcjonalno-rézniczkujacy,

element wykonawczy sterowany z regulatora ma charakter catkujacy.
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57. Dyskretne regulatory PID mogg realizowac algorytm pozycyjny lub przyrostowy. Algorytm pozycyjny jest stosowany wtedy,
gdy:
A. element wykonawczy sterowany z regulatora ma charakter catkujacy,
B. element wykonawczy sterowany z regulatora ma charakter rézniczkujacy,
C. element wykonawczy sterowany z regulatora ma charakter proporcjonalno-rézniczkujgcy,
D. element wykonawczy sterowany z regulatora ma charakter proporcjonalny.
58. .
Nastawy dyskretnego regulator PID to:
A. wspotczynnik wzmocnienia, czas catkowania i rézniczkowania,
B. zakres proporcjonalnosci, czas catkowania i rézniczkowania,
C. wspotczynnik wzmocnienia, czas catkowania i okres probkowania,
D. zakres proporcjonalnosci, czas catkowania, rozniczkowania i okres probkowania.
59. Dyskretny uktad regulaciji jest stabilny, gdy jego réwnanie charakterystyczne 1+Ggpen(z)=0:
A. ma wszystkie wspoétczynniki dodatnie,
B. pierwiastki tego réwnania z, spetniajg warunek |z,|>1,
C. pierwiastki tego réwnania z, spetniajg warunek |z.|<1,
D. pierwiastki tego réwnania z, spetniajg warunek |z;|<.
60. Jezeli do uktadu otwartego wprowadzony zostanie szeregowo czton catkujgcy wraz z opdznieniem, to w uktadzie tym:
A. opdznienie fazowe zwiekszy sie o warto$¢ miedzy -45 a -90 stopni,
B. zwiekszy sie zapas modutu a mniejszy zapas fazy,
C. modut pozostanie bez zmian a zapas fazy zmniejszy sie o ponad 90 stopni,
D. modutiopdznienie fazowe zmniejszg sie.
61. W ukfadzie regulacji adaptacyjnej z przestrajaniem wzmocnienia ( ang. gain scheduling )

A.

B.
C.
D

stosownie do wielkosci uchybu regulacji dostrajana jest stata catkowania,

wykorzystywany jest model odniesienia,

w oparciu o wybrang wielkos¢ wiodagcg dobierany jest jeden z parametréw regulatora np. wzmocnienie
proporcjonalne,

przeprowadzana jest adaptacja posrednia jednej z nastaw regulatora.




62. Wykres na ptaszczyznie fazowej:
A. ma wspoétrzedne (x, y)—(e, é),
B. ma wspdirzedne (X, y)—( ¢, e),
C. ma wspotrzedne (x, y)—(é, ¢é),
D. ma wspotrzedne (x, y)—(é, é).
63. Wykresy na ptaszczyznie fazowej stosuje sie do ilustracji dziatania uktadéw:
A. drugiego rzedu,
B. trzeciego rzedu,
C. dowolnego rzedu,
D. stabilnych.
64. Uktad regulacji krokowej to uktad zawierajacy:
A. silnik wykonawczy i regulator dwustawny z korekcyjnym sprzezeniu zwrotnym,
B. silnik wykonawczy i regulator tréjstawny z korekcyjnym sprzezeniu zwrotnym,
C. silnik wykonawczy i regulator dziatania ciggtego,
D. regulator tréjpotozeniowy.
65. Metoda przedstawienia wtasnosci uktadu nieliniowego przy pomocy funkcji opisujgcej polega na:
A. linearyzacji harmonicznej cztonu nieliniowego a nastepnie na przeprowadzeniu analizy metodami
czestotliwosciowymi,
B. rozwinigciu funkcji wokot punktu pracy w szereg Taylora,
C. stworzeniu zaleznosci funkcyjnej miedzy wyjsciem a wejsSciem przy zastosowaniu modelu neuronowego,
D. stworzenia w szerszym zakresie zmian wielkosci wejsciowej nieliniowej funkcji statycznej opisujgcej relacje miedzy
wyjsciem a wejsciem w stanie ustalonym.
66. Presostaty sg to dwustawne regulatory:
A. temperatury,
B. poziomu,
C. przeptywu,
D. cisnienia.
67. Najwieksza réznica pomiedzy logarytmiczng charakterystykg widmowg czionu inercyjnego a jego charakterystykg

zastepczg - asymptotyczng wynosi:

A. okoto 20 dB,

B. okoto 4 dB,

C. okoto 3dB,

D. mniejniz 1 dB.




