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Instrukcja dla zdajacego

1. Sprawdz, czy arkusz egzaminacyjny zawiera 15 stron. Ewentualny brak stron lub inne usterki zgtos
przewodniczacemu zespotu nadzorujacego.

2. Do arkusza dotaczona jest KARTA ODPOWIEDZI, na ktorej w oznaczonych miejscach:

— wpisz oznaczenie kwalifikacji,

— zamaluj kratke z oznaczeniem wersji arkusza,

— wpisz swoj numer PESEL*,

— wpisz swoja date urodzenia,

— przyklej naklejke ze swoim numerem PESEL.

Arkusz egzaminacyjny zawiera test sktadajacy si¢ z 40 zadan.

Zakazde poprawnie rozwigzane zadanie mozesz uzyskac¢ 1 punkt,

Aby zda¢ czgs¢ pisemng egzaminu musisz uzyska¢ co najmniej 20 punktow.

Czytaj uwaznie wszystkie zadania.

Rozwigzania zaznaczaj na KARCIE ODPOWIEDZI dlugopisem lub piorem z czarnym tuszem/

atramentem.

8. Do kazdego zadania podane sa cztery mozliwe odpowiedzi: A, B, C, D. Odpowiada im nastepujacy
uktad kratek w KARCIE ODPOWIEDZI:
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9. Tylko jedna odpowiedz jest poprawna.
10. Wybierz wlasciwg odpowiedz i zamaluj kratke z odpowiadajaca jej litera — np., gdy wybrates
odpowiedz ,,A’:

W B[ B

11. Staraj si¢ wyraznie zaznacza¢ odpowiedzi. Jezeli si¢ pomylisz i blednie zaznaczysz odpowiedz,
otocz ja kotkiem i zaznacz odpowiedz, ktora uwazasz za poprawna, np.

CIRERRCRN

12. Po rozwiazaniu testu sprawdz, czy zaznaczyles wszystkie odpowiedzi na KARCIE ODPOWIEDZI
i wprowadzites wszystkie dane, o ktorych mowa w punkcie 2 tej instrukcji.

Pamie¢taj, ze oddajesz przewodniczacemu zespolu nadzorujacego tylko KARTE ODPOWIEDZI.

Powodzenia!

*w przypadku braku numeru PESEL — seria i numer paszportu lub innego dokumentu potwierdzajgcego tozsamosé
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Zadanie 1.
Na ktorym z rysunkéw przedstawiono prawidtowo strukture kinematyczng OOP (RRT) urzadzenia
manipulacyjnego?
A. B.
C D.
Zadanie 2.

Na schemacie nalezy uwzgledniac szczeg dtowe wymiary poszczegolnych czesci uktadu.

Schemat uktadu mechanicznego powinien przedstawiac sposéb dziatania mechanizmu.

Schemat musi zawiera¢ dodatkowe rzuty konstrukcyjne uktadu mechanicznego.

Uzyte symbole nie muszg by¢ zgodne z obowigzujgcymi normami, jezeli schemat zawiera ich objasnienia.

B W N e

Ktore z wymienionych zasad nalezy stosowac przy tworzeniu schematow uktadow mechanicznych?

A 112
B. 1i3
C. 3i4
D. 2i4
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Zadanie 3.

Wskaz niewlasciwe sformutowanie odnoszace si¢ do obowigzujacych zasad rysowania schematow uktadow

elektrycznych.

A. Symbole zestykow rysuje si¢ w stanie wzbudzonym.

B. Schematideowy jest planem potgczen poszczegolnych urzadzen.

C. Schematy pelne rysuje si¢ tylko w przypadku prostych uktadow stykowych.
D. Galezie uktadow sterowania elektrycznego rysuje si¢ w uktadzie pionowym.

Zadanie 4.

Ktory z rysunkow przedstawia prawidtowo narysowany i opisany symbol graficzny przelacznika z zestykiem

NC, przetgczanym przez przekrecenie?

11 11 13 13
12 12 14 14
A, B. C. D.

Zadanie 5.
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W ktorym miejscu schematu nalezy umiescic¢ informacij¢ o zestykach przekaznika KT1?

W miejscu A —nad galezia, w ktorej znajduja sie zestyki przekaznika.
W miejscu B — nad gatezia, w ktorej znajduje sie cewka przekaznika.
W miejscu C — w dowolnym miejscu pod rysunkiem schematu.

W miejscu D — pod cewka tego przekaznika.

caow»
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Zadanie 6.

Urzadzenie na schemacie pneumatycznym lub hydraulicznym zobrazowane za pomoca dwoch lub wigcej
symboli podstawowych powinno byc¢ (o ile nie ma innych zalecen) obramowane cienka linia

A ——— . punktowa.

B ———— kreskowa.

C. — tamana.

D. ciggla.

Zadanie 7.

Ktorego z symboli literowych nalezy uzy¢ do oznaczenia przylgcza ciSnienia sterujgcego w zaworze
przedstawionym na rysunku?

oawp»>
< a3

Zadanie 8.

Ktorej czynnosci projektowej nie mozna wykonaé w oprogramowaniu typu CAM?

A. Opracowania instrukeji (G-CODE) dla maszyn typu Rapid Prototyping.
B. Symulowania obrébki obiektu w wirtualnym srodowisku.

C. Opracowania dokumentacji technologicznej wyrobu.

D. Wygenerowania kodu dla obrabiarki CNC.

Zadanie 9.

Potgczenie kilku podsystemow linii produkcyjnej w celu scentralizowania sterowania i nadzoru nad caltoscia
wymaga przede wszystkim uwzglednienia w projekcie

A. dodatkowych sterownikéw PLC pobierajacych informacje z podsystemow.
B. koniecznosci wymiany urzadzen wykonawczych w podsystemach,

C. koniecznosci wymiany urzadzen sensorycznych w podsystemach.

D. wdrozenia odpowiednio dostosowanego systemu sieciowego.

Zadanie 10,

Zadaniem uktadu elektrohydraulicznego ma by¢ precyzyjne osadzanie trzpieni w otworach konstrukeyjnych
z mozliwoscig regulacji glebokosci osadzania. W tym celu nalezy w projekcie uktadu uwzglednic
zastosowanie zaw orow

A. wielopotozeniowych.
B. proporcjonalnych.

C. suwakowych.

D. dlawiacych.
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Zadanie 11.

Ktorg z niezbednych cech funkcjonalnych powinien posiada¢ projektowany system sterowania ukladem
nawrotnym silnika elektrycznego?

A. Blokade przed jednoczesnym zalaczeniem w obu kierunkach.
B. Podtrzymanie kierunku obrotow silnika napgdowego.

C. Ograniczenie czasowe pracy silnika napedowego.

D. Sygnalizacje kierunkéw obrotu silnika.

Zadanie 12,

W urzadzeniu mechatronicznym przewiduje si¢ zastosowanie sieci polowej AS-i w wersji 2.0, Jaka
maksymalng liczbg¢ urzadzen podporzadkowanych moze obstuzy¢ jedno urzadzenie nadrzgdne (master)?

A. 24 urzadzenia.
B. 31 urzadzen.

C. 32 urzadzenia.
D. 64 urzadzenia.

Zadanie 13.

Stopnie ochrony IP zgodnie z normg PN-EN 60529
Oznaczenie Ochreng praec wn!kanlem - Oznaczenie Ochrona przed wodg
urzadzenia
IP OX brak ochrony IP X0 brak ochrony
IP 1X obcych ciat statych IP X1 kapigca
o $rednicy > 50 mm
IP2X obcych ciat statych IP X2 kapigcg — odchylenie obudowy urzadzenia do
o $rednicy > 12,5 mm 15°
IP3X obcych ciat statych IP X3 opryskiwang pod kgtem odchylonym max. 60°
o srednicy > 2,5 mm od pionowego
IP 4X obcych ciat statych IP X4 rozpryskiwang ze wszystkich kierunkow
o $rednicy >1 mm
IP5X pytu w zakresie IP X5 lang strumieniem
nieszkodliwym dla urzadzenia
IP 6X pyiu w petnym zakresie IP X6 lang mocnym strumieniem
IP X7 przy zanurzeniu krétkotrwatym

Jaka bedzie réznica w warunkach pracy urzadzenia mechatronicznego, jezeli zamiast sensoréw w obudowie
IP 44 zastosowane beda sensory o takich samych parametrach, lecz w obudowie IP 54?

Lepsza ochrona przed wodg rozpryskiwana.
Gorsza ochrona przed woda rozpryskiwana.
Lepsza ochrona przed pytem.

onwp

Gorsza ochrona przed pytem.
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Zadanie 14,

Projektowana maszyna manipulacyjna ma struktur¢ kinematyczna typu PPP (TTT). Kazdy z czlonéw ma
zasieg ruchu | m. Oznacza to, ze efektor manipulatora bedzie mogt realizowac operacje technologiczna

W przestrzeni o wymiarach

A, Ixlxlm
B, 1x2x1m
C. 2xlxlm
D. 1xIx2m
Zadanie 15.
~|~ X1
L D
11 T#2s Y1 12 T#2s Y2
—+ B1 — B2

Jaka jest roznica miedzy sposobem realizacji dziatan w kroku 11 w stosunku do kroku 127?

A. Y2 moze nigdy nie przyjac stanu 0, a Y1 — tak.
B. Y1 moze nigdy nie przyja¢ stanu 1, a Y2 — tak.
C. Y2 przyjmie stan 1 wczesniej niz Y 1.
D. Y1 przyjmie stan 1 wezesniej niz Y 2.

Zadanie 16.

Jakie moga by¢ skutki w funkcjonowaniu urzadzenia mechatronicznego, realizujacego sekwencje dziataf
przedstawionych w algorytmie?

A. Brak mozliwosci zalaczenia cewki stycznika K1
B. Brak mozliwosci zataczenia cewki stycznika K2 1 ﬂ
C. Nieprzerwana praca cewki stycznika K1
D. Nieprzerwana praca cewki stycznika K2 —+ 51
/
-+ 52
3
—+ S3
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Ktory symbol uzywany na diagramach drogowych nie przedstawia urzadzenia sygnalizacyjnego?

D W D &

Zadanie 18.

1 2 3
kroki

Ktory opis zaleznosci przedstawionych na cyklogramie jest nieprawidlowy?

A.

Wsuwanie tloczyska sitownika A2 rozpoczyna si¢ przed uplywem 2 sekund od momentu
przesterowania zaworu V1.

Przesterowanie zaworu V1 realizowane jest pod warunkiem naci$nigcia przycisku S1
i zadziatania czujnika B1.

Do wzbudzenia cewki K1 dochodzi wtedy, gdy zawor V1 zostanie przesterowany.

Wysuwanie tloczyska silownika A2 konczy sie, gdy zadziata czujnik BS5.
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Zadanie 19,

Ktory z diagramoéw czasowych przedstawia dziatanie bloku czasowego TON?

IN IN

[ (1 1 : V—\ [ ] !—| =
Q, Q, i :
F7r N : ] <],
ET, t ET, t
PT U P, .45 ...... PT E ................... ;
/| . . % ,
t t
A, B
IN IN \
N ] T,
Q ‘ Q, é ‘
I 4 ,‘ PT _|_] ﬂ PT , N
ET Tt ET : t
PT| PT A ----------- —
.._t . I '-t
C D.
Zadanie 20.

Jakie beda konsekwencje zastosowania napedu hydraulicznego w miejsce napedu pneumatycznego o takich
samych wymiarach?

A. Wigksze warto$ci realizowanych przemieszczen.
B. Mniegjsza masa elementow wykonawczych.

C. Mniejsza liczba elementow sterujacych.

D. Wigksza wrazliwo$¢ na przeciazenia.

Zadanie 21.

Ktory z regulatoréw zapewni ukladowi najszybsze ustalenie warto$ci regulowanej na poziomie wartosci
zadanej z zerowym uchybem, przy prawidtowo dobranych parametrach?

P
PI
PD
PID

Cawp»>
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Zadanie 22.

Ktory z koniecznych warunkéw musi spetnia¢ uktad regulacji automatycznej, aby mogt dziata¢ w pelnym
zakresie zmian wartosci zadanej?

A. Zerowy uchyb w stanie ustalonym.
B. Minimalne przeregulowanie.

C. Minimalny czas regulacji.

D. Stabilnos¢.

Zadanie 23.

Ktory z podsystemow informatycznych nalezy uwzgledni¢ w projekcie urzadzenia mechatronicznego w celu
zapewnienia nadrzednego sterowania i przetwarzania danych?

A. CAD/CAM

B. SCADA

C. MES

D. HMI
Zadanie 24,

Wedlug ktorej zasady nalezy w ukladzie sterowania zaprojektowac dzialanie, umozliwiajace wylaczenie
systemu mechatronicznego sterowanego przez sterownik PLC?

A. Zasady przerwy roboczej — podanie stanu 0 na wejscie sterownika.
B. Zasady pradu roboczego — podanie stanu 1 na wejscie sterownika.
C. Zasady blokady programowej sygnalow wejsciowych.

D. Zasady blokady sprzetowej sygnatow wyjsciowych.

Zadanie 25.
W celu szybkiej zmiany wymiarow projektowanego elementu w oprogramowaniu typu CAD nalezy

zastosowac technik¢ modelowania

A. powierzchniowego.
B. parametrycznego.
C. bezposredniego.

D. brylowego.

Zadanie 26.

Ktora z podanych funkcji nie jest przvdatma przy tworzeniu w programie sterowniczym PLC zalezno$ci
przyczynowych uzaleznionych od czasu?

A. TOF
B. TON
C. RTC
D. MOV
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Zadanie 27.

Wskaz prawidlowy sposob zaadresowania zmiennej 32-bitowej w obszarze pamigci markerow sterownika
PLC,

A, MWI101
B. MDI101
C, IDI101
D. 1IB101
Zadanie 28.

Ktora z wymienionych zaleznosci logicznych nalezy uwzgledni¢ w programie sterowniczym, aby mozliwe
byto kazdorazowe zasygnalizowanie zadziatania tylko jednego z trzech sensorow podtaczonych do kolejnych
wejs¢ sterownika?

A. Alternatywe wykluczajaca.
B. Rownowartosc.

C. Alternatywe.

D. Koniunkcje.

Zadanie 29.
LD %I10.0 T1
ANDN  %I0.1
ST %T1.IN —{ IN TON
CAL  TI1(PT:=T#2s)
LD %M0.0
AND %T1.Q — PT Q I—
ST %Q0.0

Program sterowniczy

Czego dowodzi fakt uzycia instrukcji TON w przedstawionym programie sterowniczym?

A. Odliczanie czasu 2 sekund realizowane przez instrukcj¢ T1 nastgpi wtedy, gdy zmienna %]I0. 1
przyjmie wartosc¢ 1.

B. Zmienna %Q0.0 moze przyja¢ warto$¢ 1 po czasie 2 sekund od uaktywnienia instrukcji T1.

Zmienna bitowa instrukeji T1 bedzie rowna 1, gdy warto$¢ czasu nie przekroczy 2 sekund.

o

D. Wartos¢ 1 przypisana do zmiennej %I0.0 blokuje mozliwo$é uruchomienia instrukeji T1.
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Zadanie 30.

%]I13.0
%I4.1
%MO0.7

BO1
AND

Pobrano z arkusze24.pl

BO2

Oo—Q

Y
o

AND

- %0Q0.7

Co jest powodem blednego dziatania przedstawionego programu, ktory w przypadku jednoczesnego
uaktywnienia zmiennych %I13.0, %I4.1 oraz %M0.7 powinien zmiennej %Q0.7 przypisa¢ wartos¢ 1?

A. Brak negacji zmiennych %I3.0 i %I4.1 na wejsciach instrukeji BO1
B. Podwojna negacja wyniku dziatania instrukcji BO1

C. Negacja zmiennej %M0.7 na wejsciu instrukcji B02

D. Negacja wyniku dziatania instrukcji BO1

Zadanie 31.

%I10.1 %I0.2 LE

/=N TP
T#1sPT QI
%10.49%T1.Q %MO0.0
R ()

Nl \
%MQ0.0 % MO0.1
N| (s)

Ktory z podanych zwiazkéw wystepuje miedzy zmiennymi %MO0.0 i %MO0.1 w przedstawionym programie

sterowniczym?

A. Zmienna %M0.1 przyjmie wartos¢ 1 po czasie T =1 sekunda od uaktywnienia zmiennej %MO0.0
B. Stan zmiennej %MO0.1 podczas wykonywania programu jest negacja stanu zmiennej %M0.0

C. Gdy zmienna %MO0.0 zmieni stan z 1 na 0, wowczas zmienna %MO0.1 przyjmie wartosc 1

D. Zmienna %MO0.1 przyjmuje wartos¢ 1, gdy zmienna %M0.0 zmieni swoj stan z 0 na 1

Zadanie 32.

Ktora z wymienionych funkcji umozliwia efektywne opracowanie programu sterowniczego, zliczajacego

pojazdy znajdujace si¢ aktualnie na terenie parkingowym?

A. Detekcja zbocza.
B. Przerzutnik SR.
C. Licznik CTUD.
D. Zegar TP.
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Zadanie 33.

Tabela wynikow testu dziatania programu

Stan S1 S2 S3 Y1 Y2

1 0 0 0 0 0

2 0 0 1 0 0

Y1=(STVS3) AS2 T ol 2 1 o 21 o
Y2=S1AS52 p 0 ) ) 5 =
Zaleznosci logiczne > 1 0 0 0 0
realizowane przez program 6 1 0 1 0 1
7 1 1 0 0 0

8 1 1 1 0 0

W wyniku testowania dziatania programu otrzymano wyniki zapisane w tabeli. Ktory stan wskazuje na blad
w programie, jezeli powinien on realizowaé zaleznosci logiczne?

A. Stan 3.
B. Stan4.
C. Stan 3.
D. Stan6.
Zadanie 34.
Tabela przyporzqdkowania
LD %10.0 Operand Opere?nd Opis
ANDN %I[0.1 absolutny | symboliczny
ANDN %[0.3 %10.0 51 Przycisk NO
ST %Q0.0 %I0.1 S2 Przycisk NC
%l0.2 B1 Czujnik indukeyjny NC
LD %Q0.0 %l0.3 B2 Czujnik optyczny NO
AND  %I0.2 %Q0.0 Y1 Cewka elektrozaworu EZ1
ST %Q0.1 %Q0.1 Y2 Cewka elektrozaworu EZ1
Program

Co nalezy zrobi¢, aby przetestowa¢ dziatanie fragmentu programu odpowiedzialnego za wlaczenie cewki Y2?
A. Nacisnaé¢ réwnoczesnie przyciski S11 S2
B. Najpierw uaktywni¢ czujnik B1, a p6zniej weisna¢ przycisk S2
C. Najpierw wcisnaé przycisk S2, a p6zniej uaktywni¢ czujnik B1
D. Najpierw uaktywni¢ czujniki Bl i B2, a poZniej wcisna¢ przycisk Sl
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Zadanie 35.

wykorzystana sciezka utworzona bryfa

Na rysunkach przedstawiono sciezke oraz bryle utworzona wzdhuz tej $ciezki. Ktéra z wymienionych
operacji wykonano w programie CAD w celu uzyskania bryty?

A. Obroét.

B. Fazowanie.

C. Odsunigcie.

D. Przeciagniecie.

Zadanie 36.
%1I0.1 %Q0.1
/ [\
\ /
%]I10.2

Ktoéry program napisany w postaci listy instrukcji odpowiada przedstawionemu na rysunku programowi

napisanemu w jezyku drabinkowym?

LDN %I0.1 LDN %I0.1 LD %I0.1 LD %I0.1

AN %I0.2 O  %I0.2 ON %I0.2 A %I0.2

ST  %Q0.1 ST %Q0.1 ST %Q0.1 ST %Q0.1
A. B. C. D.
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Zadanie 37.

+24 V DC

%]I10.0 %I0.1 %I0.2  %Q0.1
| | | | (s S1 S2

IILZ) l%%gxl—v—?
%M0.0 -

s )
| 10.0 | 10.1 | 10.2 |

T1
%M0.0 %I0.1 L
|| |/| 1y TON PLC
1/ | M

T#10s—{ PT Qf

| Q0.0 | Q0.1 ‘ Qo.2 |

%T1.Q %I0.2 % Q0.1 H1® Kl[]
| F/1 (®)
0VDC
Program Schemat polgczen

Warunkiem zatrzymania silnika sterowanego za posrednictwem stycznika K1 podlgczonego do
zaprogramowanego sterownika PLC jest wcisnigcie przycisku

A. Sl przy aktywnosci czujnika Bl w okre$lonym przedziale czasowym.
B. S2 przy aktywnosci czujnika Bl w okreslonym przedziale czasowym.
C. SI1 przy braku aktywnosci czujnika Bl w okreslonym przedziale czasowym.
D. S2 przy braku aktywnosci czujnika B1 w okreslonym przedziale czasowym.

Zadanie 38.

Ktora z funkcji uzyta jednorazowo w trakcie modyfikacji programu, umozliwi reakcje sterownika PLC na
zmiang wartosci logicznej zmiennej bitowej z 1 na 0?

A. Identyfikacji poziomu.
B. Zbocza narastajacego.
C. Zbocza opadajacego.
D. Negacji.
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Zadanie 39.
LD (%10.0
OR %MO0.0)
AND  %I0.2
ST %MO0.0
CAL T1(PT:=T#parl)
CAL T2(PT:=T#par2)
LD %MO0.0
ANDN %T2.Q
ST %T1.IN
LD %MO0.0
AND %T1.Q
ST %T2.IN
LD %M0.0
ANDN %T1.Q
ANDN %T2.Q
ST %Q0.0
Program

T1
—in TON
—PT Q

Pobrano z arkusze24.pl

T2
—1in TON

—PT Q |—

Symbole blokow funkcji timera w jezyku graficznym

+ 24V DC
S1 B1 S2
= N
—-.
| 10.0 | 10.1 ‘ 10.2 |
. PLC
M
| Q0.0 | Q0.1 ‘ Qo.2 |
H1 K1
@ I
Qv DC

Schemat pofgczen

W jaki spos6b i ktory z parametrow w programie nalezy zmodyfikowac, aby wydluzy¢ czas $wiecenia

sygnalizatora H1?

A.  Zmniejszy¢ warto$¢ przypisang do zmiennej parl

B. Zmniejszy¢ warto$¢ przypisana do zmiennej par2
C. Zwigkszy¢ warto$S¢ przypisang do zmiennej parl
D. Zwigkszy¢ wartoS¢ przypisang do zmiennej par2

Zadanie 40,

%I10.2

%MO0.0

AND

T1
N TON
T#5m0s — PT Q

%Q0.7

Ktorej modyfikacji wymaga przedstawiony program, aby mimo wystgpowania chwilowych logicznych
stanow 0 na wejsciu %I10.2 przy stanie logicznym 1 zmiennej %M0.0 wyjscie %Q0.7 mialo stan logiczny 1
przez czas 5 minut od pierwszego uaktywnienia %I0.2?

cnwy»

Nalezy zmieni¢ instrukcje AND na instrukcje OR

Strona 15z 15

Nalezy w miejsce instrukcji zegara TON wstawi¢ instrukcje TONR
Nalezy w miejsce instrukcji zegara TON wstawi¢ instrukcje TP
Nalezy uzupetnié¢ program o instrukcje podtrzymania stanu 10.2



