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Modele de grile pentru proba 1

examenul de evaluare a cunostintelor fundamentale si de specialitate

1.

2.
a)

b)

¢)
d)

3.

Care este scopul principal al unei interfete om- masina(HMI)?
sa confere echipamentului tehnic un aspect cat mai atragator
sa faciliteze comunicarea (schimbul de date) dintre utilizator si masina
sd creasca capacitatea de productie a masinii
sa reduca dimensiunile fizice ale masinii

Ce reprezintd un element de afisare al unei interfete om- masina(HMI)?
este un dispozitiv de iesire utilizat pentru transmiterea de informatii de la masina catre
utilizator.
este un comutator pe 7 segmente pentru cele mai multe dintre dispozitivele electronice mici,
chiar daca folosesc tehnologie LED sau LCD.
este o componenta electrica capabila sa intrerupa un circuit.
este un element luminos sau acustic cu rolul de a atentiona utilizatorul in legatura cu starea de
functionare sau cu un defect al sistemului.

Pentru realizarea unei interfete om-masina, contractul cu utilizatorul (beneficiarul) se realizeaza

prin completarea de catre furnizorul de produs a unui caiet de sarcini, a unei fise de produs prin
care acesta Incearcd sa realizeze ceea ce isi doreste utilizatorul. Care trebuie sa fie elementul
definitoriu pe care furnizorul trebuie sa se concentreze?

a) Saincerce sd convingd beneficiarul acceptarea unor solutii tehnice pe care le stapaneste fiindca
altfel efortul ar fi prea mare.
b) Reducerea costurilor de realizare pentru interfata solicitata, chiar daca acest lucru presupune
diminuarea functionalitatii acesteia.
c) Pentru reducerea timpului de realizarea sa convinga beneficiarul sd renunte la unele din
functionalitatile interfetei.
d) Identificarea elementului central al solicitarii beneficiarului.
4. In cadrul limbajelor de programare pentru roboti, prin programarea unei aplicatii robotizate se
intelege:
a) Configurarea interfetei grafice pentru utilizatorul final si optimizarea aspectului vizual al

b)
©)

d)

programului.

Proiectarea circuitelor electronice necesare pentru controlul motoarelor si senzorilor robotului.
Procesul de elaborare a unui ansamblu de instructiuni corespunzatoare atat aplicatiei respective,
cat si sistemului de programare al robotului.

Implementarea algoritmilor de inteligentd artificiala pentru recunoasterea vizuala si invatarea
automata a robotului.
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5. In cadrul limbajelor de programare pentru roboti, legitura dintre sistemul de programare si cel
de comanda se realizeaza prin intermediul:

Unui sistem de monitorizare in timp real al performantei robotului.

Unui set de comenzi vocale predefinite pentru controlul robotului.

Unui algoritm de inteligenta artificiala care optimizeaza constant miscarile robotului.

Unei informatii codate care poate fi implicita, cand se referd la generatorul de traiectorii, sau
explicitd cand, de exemplu, se dau anumite pozitii, anumite forte de strangere.

6. In cadrul limbajelor de programare pentru roboti, instructiunile de descriere a mediului de
operare sunt destinate in special:

a)

b)
¢)

d)

programadrii off-line, respectiv resurselor soft referitoare la inteligenta artificiald, pentru
structurile de roboti avansate.

ajustdrii manuale a componentelor hardware pentru a se potrivi mai bine cu mediul de lucru.
stabilirii unui plan de intretinere periodica a echipamentelor robotice pentru a preveni
defectiunile.

Crearii unei interfete utilizator simplificate pentru a facilita utilizarea robotilor de catre
operatori fara experienta.

7. In limbajul Java a fost exact definita modalitatea de reprezentare a tipurilor primitive de date in
memorie. In acest fel:

a)
b)

c)
d)

variabilele Java devin independente de platforma hardware si software pe care lucreaza.
identificatorii, Intalniti si sub denumirea de nume simbolice, au rolul de a nu schimba elemente
ale programului Java.

este imposibil ca acelasi variabile Java sa fie executate pe diferite sisteme de operare fara sa
fie modificate.

vom avea eroare la compilare si rulare fiind necesard modificarea programului Java.

8. Care dintre urmatoarele cuvinte cheie realizeaza mostenirea in limbajul Java?

a)
b)
c)
d)

implements
inherits
extends
super

9. Ce reprezinta incapsularea in limbajul Java?

a)
b)
c)
d)

permite unei clase @ mosteneasca atributele si metodele altei clase.
reprezinta capacitatea unui obiect de a aparea Tn mai multe forme.
reprezinta gruparea datelor si operatiilor Intr-un singur agregat.
permite redefinirea unei clase cu proprietati noi.
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10. in cadrul materialelor si structurilor inteligente, prin fluide inteligente se inteleg:

a)
b)

c)
d)

11.

Fluidele care isi pot schimba culoarea in functie de temperatura ambientala.

Lichidele care se pot auto-repara dupa ce au fost supuse unor deteriordri mecanice.

Fluidele care isi modifica volumul in mod automat pentru a se adapta la diverse forme de
recipiente.

Lichidele care isi modifica proprietatile rheologice atunci cand asupra lor se aplica un camp
electric sau un camp magnetic.

In cadrul materialelor si structurilor inteligente, lichidele electrorheologice sunt

caracterizate de faptul ca:

a)
b)

c)
d)

15.

a)
b)
c)
d)

energizarea acestora se realizeaza prin intermediul unui cdmp exterior magnetic.

energizarea acestora se realizeaza prin intermediul unui camp exterior electric.

la aplicarea unui camp electronic intens determinad crearea unor pldci puternice care se
influenteaza reciproc.

energizarea acestora se realizeaza prin intermediul unui cdmp interior electromagnetic.

Care dintre urmatoarele afirmatii este adevaratd despre cheia primara a unui table in baze de
date ?

Poate contine valori nule;

Poate avea valori duplicate;

Identifica unic fiecare tuplu din tabel;

Reprezinta o legatura intre doua tabele;

. Care dintre urmatoarele descrie cel mai bine un sistem de gestionare a bazelor de date

(DBMS)?

Un sistem de operare pentru servere;

O aplicatie pentru procesarea textului,

O platforma de retea sociala;

Un software pentru gestionarea si accesarea eficienta a datelor

Ce defineste 'cheia externd' intr-o baza de date?

O cheie care cripteaza datele;

Un set de atribute care identifica unic fiecare tuplu;

O legatura intre doua tabele, referindu-se la cheia primara din alt tabel;
O metoda de indexare pentru a imbunatati performanta interogarilor;

Ce reprezintd o 'tranzactie' in contextul unei baze de date?
Transferul de date intre diferite baze de date;

Un set de operatiuni de baza de date tratate ca o unitate singulara;
Un proces de autentificare a utilizatorilor;

Un contract intre utilizator si administratorul bazei de date;
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16. Care dintre urmatoarele afirmatii despre 'JOIN' in SQL este corecta?

a) Este folosit pentru a elimina tabele dintr-o baza de date.;

b) Este utilizat pentru a combina coloane din doua tabele diferite bazate pe conditii de relatie.;
¢) Este o metoda de criptare a datelor in baza de date.;

d) Este un instrument pentru backup-ul bazei de date.;

17. Care dintre urmatoarele reprezinta un rol al unui administrator de baze de date - DBA?
a) Dezvoltarea aplicatiilor;

b) Crearea de rapoarte financiare;

c) Gestionarea retelelor de calculatoare;

d) Monitorizarea si coordonarea utilizarii DBMS

18. Care este rolul ciclului de viata al informatiei in protectia informatiilor?
a) Asigurarea unei viteze de procesare ridicate a datelor

b) Monitorizarea performantei echipamentelor IT

c) Gestionarea informatiei de la crearea pana la distrugerea sau invechirea ei
d) Reducerea costurilor de operare in cadrul organizatiilor

19. Ce reprezintd termenul "ransomware" in contextul securitatii cibernetice?
a) Un software pentru criptarea datelor confidentiale

b) Un virus care blocheaza accesul la date pana la plata unui rdscumparare
¢) O metoda de backup automat pentru date

d) Un tip de hardware pentru stocarea securizata a datelor

20. Ce este GDPR si care este rolul sau in contextul securitétii informatiilor?
a) Un protocol de retea pentru criptarea datelor

b) Un software de securitate cibernetica

¢) Un regulament al Uniunii Europene pentru protectia datelor personale

d) O metodologie de management al proiectelor IT

21. Ce reprezinta termenul "phishing" in contextul securitatii cibernetice?
a) Un atac prin care se fura identitatea digitala a unei persoane

b) Un software care protejeaza impotriva virusilor

¢) O metoda de criptare a comunicatiilor

d) Un tip de hardware utilizat pentru securitatea informatica

22. Formele de energie pe care le pot utiliza ACTUATORII pentru a dezvolta forte si momente si
a realiza miscarea sistemelor mecatronice si robotice sunt:

a) Energie electrica, energie fluidica, energie termica si energie chimica

b) Energie electrica, energie fluidica

¢) Energie termica si energie chimica

d) Energie fluidica, energie termica si energie chimica
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23. Motoarele Sincrone se caracterizeaza prin faptul ca:

a)
b)
c)

d)

24

b)

c)
d)

26

In regim permanent frecventa curentului schimbat cu reteaua de curent alternativ se afla in
raport constant cu viteza unghiulara de rotatie a motorului, indiferent de gradul de incarcare.

Au o viteza unghiulara care nu se mentine in raport constant cu frecventa retelei electrice, ci
variaza odatd cu schimbarea regimului de functionare sau cu modificarea gradului de incarcare.
In regim permanent frecventa curentului schimbat cu reteaua de curent alternativ nu se afla in
raport constant cu viteza unghiulara de rotatie a motorului, depinzand de gradul de incarcare.

Au o viteza unghiulara care nu se mentine in raport constant cu frecventa retelei electrice, nu
variaza odata cu schimbarea regimului de functionare sau cu modificarea gradului de incarcare.

Motoarele Asincrone se caracterizeaza prin faptul ca:

Au o viteza unghiulara care nu se mentine in raport constant cu frecventa retelei electrice, ci
variaza odata cu schimbarea regimului de functionare sau cu modificarea gradului de incarcare.
Au o viteza unghiulara care nu se mentine in raport constant cu frecventa retelei electrice, nu
variaza odata cu schimbarea regimului de functionare sau cu modificarea gradului de incarcare.
in regim permanent frecventa curentului schimbat cu reteaua de curent alternativ se afla in
raport constant cu viteza unghiulara de rotatie a motorului, indiferent de gradul de incarcare.
in regim permanent frecventa curentului schimbat cu reteaua de curent alternativ nu se afla in
raport constant cu viteza unghiulara de rotatie a motorului, depinzand de gradul de incércare.

Motoarele de curent continuu cu excitatie serie prezinta urmatoarele caracterisitci:

Momentul de torsiune la pornire mare, acceleratie a momentului mare, turatii mari la incarcari
mici

Turatia poate fi reglata prin variatia tensiunii, turatie constanta

Momentul de torsiune la pornire mic, reglare precisa a turatiei, instabilitate la incarcari mici
Turatia nu poate fi reglata prin variatia tensiunii, turatie variabila

Diferenta dintre un servomotor si un motor obisnuit de curent continuu este aceea ca:

un servomotor are circuite de control incorporate pentru controlul precis al vitezei, pozitiei si
acceleratiei, in timp ce un motor DC obisnuit nu are.

un motor DC are circuite de control incorporate pentru controlul precis al vitezei, pozitiei si
acceleratiei, In timp ce un servomotor nu are

Un motor DC este de obicei conectat la un controler folosind un set de trei fire: unul pentru
alimentare, unul pentru masa si unul pentru semnalul de control

Un servomotor este de obicei conectat la un controler folosind un set de trei fire: unul pentru
alimentare, unul pentru masa
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27. Scopul unui driver de motor pas cu pas este de a:

a) converti semnale analogice In impulsuri digitale

b) genera semnalele adecvate de curent si secventiere pentru motor

¢) oferi suport mecanic motorului

d) masura pozitia si viteza motorului

28. Avantajul principal al utilizarii unui control in bucla inchisa fatd de un control in buclad deschisa
pentru comanda motorului pas cu pas este:

a) Precizie imbundtitita a pozitiei

b) Cost mai mic

¢) Simplitatea controlului

d) Cuplu de iesire mai mare

29. Pentru aplicatiile de vedere artificiala, in general, camerele de luat vederi se livreaza

a) fara lentile (obiective), alegerea lentilelor se face numai in functie de marimea obiectelor din
scend

b) fara lentile (obiective), alegerea lentilelor se face numai 1n functie de distanta la care se afla
acestea in raport cu camera

c) fara lentile (obiective), alegerea lentilelor se face numai in functie de rezolutia cerutd de
aplicatie

d) fara lentile (obiective), alegerea lentilelor se face in functie de marimea obiectelor din scena,
distanta la care se afld acestea 1n raport cu camera si rezolutia cerutd de aplicatie

30. Fie o imagine de dimensiune 512 x 512 cu 256 nivele de gri. Suma valorilor din histograma
H a imaginii, S=H(negru)+H(grii)+ H(gri2)+...H(alB), este

a) 210

b) 211

C) 225

d) 218

31. Termenul ,,adanc” (deep) de la Invatarea profunda se refera la

a) adancimea nodurilor dintr-un graf;

b) numarul de noduri de intrare dintr-o retea neuronala

¢) adancimea straturilor dintr-o retea neuronald;

d)

numarul de noduri de iesire dintr-o retea neuronala.
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32.

a)
b)
c)
d)

34.

b)

c)
d)

35.

a)
b)
c)
d)

36.

a)
b)
c)
d)

Logica fuzzy poate fi construita:

Cu ignorarea experientei expertilor ceea ce este un dezavantaj;

Cu ignorarea experientei expertilor ceea ce este un avantaj;

Pe baza experientei expertilor;

Prin preluarea datelor de antrenament si prin generarea de modele opace, impenetrabile pentru
operatorul uman.

. Utilizarea memoriei cache se bazeaza pe

principiul delocalizari si faptul ca transferul pe blocuri de date este mai rapid decat transferul
secvential al datelor
principiul localizari si faptul ca transferul pe blocuri de date este mai lent decat transferul
secvential al datelor
principiul delocalizari si faptul ca transferul pe blocuri de date este mai lent decat transferul
secvential al datelor
principiul localizari si faptul ca transferul pe blocuri de date este mai rapid decat transferul
secvential al datelor

La primirea unei intreruperi, microprocesorul

intotdeauna renunta la executarea instructiunii in curs

intotdeauna termina mai intai instructiunea in curs si ulterior trateaza intreruperea
termina sau nu instructiunea in curs in functie de tipul instructiunii

termina sau nu instructiunea in curs in functie de prioritatea intreruperii

Tehnica pipeling este tehnica

de prelucrare paralela care presupune resurse hard mai putine.
de prelucrare seriala care presupune resurse hard mai putine.
nu exista aceasta notiune.

de prelucrare paralela care presupune resurse hard mai multe.

Componenta principala a AutoLISP este:
evaluatorul

comparatorul

decodificatorul

codificatorul.
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37. Prin conversia numarului zecimal (N);, = 54 in sistemul de numeratie binar, obtinem
urmatorul rezultat pe 8 biti:

a) 10010011

b) 00110110

c) 01010101

d) 00010010

38. Rezultatul adunarii in complement fata de 2 a doud numere x = +10 si y = —4 este:
a) 11100
b) 01101
c) 10010
d) 00110

39. Se dau urmatoarelor forme de unda (A si B sunt intrari, X este iesirea).

1

o [ N || A ) | P! | S8
Fal s R | l
S | T I I L L

Functia care se obtine este:

a) X =AB+ AB
b) X =AB + AB
¢c) X=AB+ AB
d) X =AB + AB

40. Specificati care din urmatoare forme canonice disjunctive corespund urmatoarei functii
fxnx2,x3,xe) = (3,8, 11, 12, 13, 15) +d (1,4,6,9,10)

a) from = X2 X3+ X3Xx4 + X3 X3X,4

b) from = X1+ X1 X3X4 + X3Xy

¢) from = X1 X3+ X1 X3X4 + Xz X3X,

d) from = X1 X3+ X3 X3X4 + X3Xy4
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41. Ce diferenta exista intre circuitele urmatoare?

@ >

e

=T >

a) diferd prin numarul de intrari
b) difera prin numarul de iesiri
¢) nici una

d) implementeza functii diferite

42. Bistabilul JK sincron are urmatoare tabeld de functionare:

a)  J K|Qu
0 0 |Qt:
1 011
0 1[0
1 1 Q¢

b J K|Qu
0 0 Q:
1 011
0110
I 1 |Qt
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d)

43
a)
b)
c)
d)

44.

a)
b)
c)
d)

45.

a)
b)
c)
d)

46.

a)
b)
c)
d)

47.

a)
b)
c)
d)

J K| Qui
Qt
1
1

Qc

— O = O
—_— = OO

. Comanda "plot" din mediul Matlab

realizeaza graficul unei functii de o variabila

realizeaza graficul unei functii de douad variabile

deseneaza primitive geometrice 3D (paralelipiped, prisma, cilindru, etc.)
calculeaza valorile unei functii date

Daca dupa o linie de comanda urmeaza semnul “ ; ” atunci rezultatul

nu va mai fi afisat (exceptie fac comenzile grafice)

va mai fi afigat (exceptie fac comenzile grafice)

se face abstractie de linia respectiva (este interpreta ca o linie de comentariu)
continuarea unei instructiuni pe linia urmatoare

Pentru generarea unei matrici unitate in mediul Matlab se utilizeaza comanda
ones

eye

Zeros

rand

Variabila "ans" din Workspace (mediul Matlab) retine

rezultatul ultimei evaludri numerice

rezultatul unui calcul, atunci cand expresia nu a avut asignat un nume
rezultatul unei integrari numerice

valorile utilizate la reprezentarea grafica a unor functii numerice

Pentru sisteme Incorpoarte, rezolutia unui ADC sau DAC este determinata de:
Intrarea de date si valoarea tensiunii nominale

Plaja de tensiune si numarul de biti

Intrarea de referinta si latimea cuvantului

Intrarea de tensiune si valorile de date
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48. Care este rezultatul urmatoarei operatii (in C): 0x10 | 0x10 ?
a) 0x10
b) 0x00
c) Ox11
d) 0x01

49. Care este (limbajul in C) rezultatul evaludrii expresiei constante (1<<5) , ea fiind reprezentata
pe 8 biti ?

a) 0x10

b) 0x20

c) 0x08

d) 0x20

50. Care este rezultatul urmatoarei operatii (in C): 0xCA ” 0x35 ?
a) 0x00
b) 0x10
c) OxFF
d) 0x01

51. Se da urmatoarea schema electronica:

I +Vee

Rr1 . R3

e ng o1 £ o3 @——WW—-H

bt ot 1NS817 1NS817 Q3 1K
2N2907 2N2807

@'
Mator
R2 R4
co—WW—) F ot s

1K 1N5817 1NS817

Qz 1K
N

2N2222 2N2222

H Bridge motor driver J.r

Unde trebuie aplicate semanle PWM pentru ca directia de rotatie a motorului sa fie spre
dreapta?

a) R1,R4

b) R1,R2

c¢) R1,R3
d) R2,R3
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52. Care dintre urmatoarele cuvinte cheie realizeaza mostenirea in C#?
a) implements

b) inherits

c) extends

d) super

53. Ce inseamna constructor implicit (default)?

a) Constructor fara parametri declarat de utilizator

b) Constructor fara parametri adaugat de C# daca nici un constructor nu a fost declarat
¢) Constructor fara implementare

d) Constructor fara modificatori de acces

54. In mostenirea din C#, clasa ai cirei membri sunt mosteniti se numeste .......... si clasa care
mosteneste membrii clasei se numeste clasa ..........:

a) Clasda mama, clasa copil

b) Clasa principald, clasd secundara

¢) Clasd de baza, clasa de ordin 2

d) Clasd de baza, clasa derivata

55. Care dintre urmatoarele variante de cod este corecta pentru a insuma numerele naturale intre 0 si n?

a) int s=0;
for(int i=0 ; i<=n ; i++)
{ .
s=s+i;
}
b) inti=0, s=0;
for(i=0 , i<=n , i++)
{ .
Ss=s+1;
}

¢) inti=0, s=0;
for(i=0 ; i<=n ; i++)

{
}

d) inti=0, s=0;
for(i=0 ; i<=n ; i++)

{
}

S=s+1;

1=s+1;
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56.

a)
b)
c)

d)

57.

a)
b)
c)
d)

8.

a)
b)
c)
d)

59.

a)
b)
c)
d)

60.

b)

c)
d)

Expresia if (a == 1||b ==2){} poate fi scrisd si ca :
if(a==1)

if (b==2){}

if (a==1){}

if (b==2){}

if (a==1){}

else if (b ==2){}

Nici una de mai sus

Automatul programabil este un:
sistem cablat

sistem programabil

sistem cablat si programabil
sistem mecanic

Instructiunea “AND operand” a unui automat programabil, realizeaza:

operatia SAU logic intre continutul acumulatorului (registrului de operare) si operand
operatia SI logic intre continutul acumulatorului si operand

operatia SI-NU logic intre continutul acumulatorului si operand

complementeazd continutul acumulatorului

Angrenajele, rotile dintate, cuplajele armonice, sistemul surub-piulitd sunt:
Componente de separare

Componente de fixare

Componente de transmisie

Componente structural

Fac parte din categoria structurilor de conducere programabile:
portile logice

automatele programabile

releele

codificatoarele



