Modele de grile pentru proba 1 - examenul de evaluare a
cunostintelor fundamentale si de specialitate
Automatica si Informatica Aplicata

Sesiunea: IULIE 2024
1. Definiti starea unui sistem:

a) o descriere generald a evolutiei sistemului in timp
b) informatia minimala despre evolutia sistemului pana la momentul curent
¢) ansamblu de parametri intrare-iegire

d) descrierea sistemului data prin functia de transfer a acestuia

2. Definiti raspunsul liber al unui sistem:

a) este raspunsul in absenta restrictiilor de stare sau de sistem

b) este raspunsul la semnal tip impuls

c¢) este raspunsul la semnal de intrare identic nul cu o stare initiald nenula

d) este raspunsul la semnal tip treapta

3. Ce este functia de transfer a unui sistem?

b) amplitudinea semnalului de intrare reflectata in cel de iesire
c) gradul de modulatie a iesirii de catre intrarea sistemului

d) descrierea evolutiei in timp a sistemului

4. Care este ordinul realizarii minimale pentru un sistem cu functia de transfer

3s+1
H(s)= ?
s3+2s2 —45+5
a) doi
b) unu
c) trei

d) patru



5. Pentru un sistem cu functia de transfer ireductibild, cum este realizarea de stare:

a) controlabila si observabila
b) controlabila si neobservabila
c) necontrolabila si observabila

d) necontrolabila si neobservabila

6. Sistemul de reglare prezentat in figura este:

Sursd
de
energie

Incintd termicd

a) structurd de reglare combinatd deoarece se compenseaza efectul modificarii curentului
1 prin corectii de compensare aplicate la elementul de executie.

b) Un sistem de reglare multivariabild, deoarece apar doud marimi reglate, temperatura 0
si curentul 1, si doud regulatoare monovariabile.

c¢) Un sistem de reglare in cascadd deoarece se regleazd printr-o bucla interioara
concentricd marimea intermediard intensitatea curentului 1, bucla principala fiind de
temperatura.

d) Niciuna dintre afirmatiile de la celelalte puncte nu este corecta.

7. Se considera sistemul de reglare automatd din figura urmatoare. Care dintre afirmatiile

urmatoare este adevarata?



a) Marimea yri este marime de referintd pentru bucla de reglare a debitului.
b) Mairimea yr2 este marime de executie pentru bucla de reglare a debitului.
c) Mairimea yr; este marimea de intrare in partea fixatd (pentru bucla de reglare a

debitului).

d) Niciuna dintre afirmatiile de la celelalte puncte nu este corecta.

8. Pentru sistemul de reglare automata reprezentat in figura urmatoare avem: P(s)=3/(s+10) iar
C(s) este un regulator PID ideal cu kp=1, ki=kp/Ti=5, kd=kpTd=10. Atunci, functia de transfer

in circuit inchis este:

,1ﬁ_§

_______________________________________________________________

a) Hv(s)=(3s"2+s+15)/(31s"2+10s+15).

b) Hv(s)=30/(31s"2+15s+15).

¢) Hv(s)=(30s"2+3s+15)/(31s"2+13s+15).

d) Hv(s)=(15s"2+30s+15)/(31s"2+13s+15).
JUSTIFICARE (CALCUL)

9. Schema de principiu de mai jos reprezinta:
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a) Un sistem bipozitional de reglare a pozitiei lamelei elementului bimetal.
b) Un sistem tripozitional de reglare a pozitiei lamelei elementului bimetal.
c) Un sistem bipozitional de reglare a temperaturii intr-o incinta.

d) Un sistem tripozitional de reglare a temperaturii intr-o incinta.

caracterizeaza un element de tip:

10. Caracteristica asimptoticd logaritmicd amplitudine-pulsatie din figura

o [sec?]

4 L(») [dB]
40
20
01 1
a) D real.
b) D real.
c) PL

d) PID ideal.

11. Transformata Z a semnalului treapta unitate este:

|

a)
b)

N N
1 {= 1
= -

urmatoare



12. La discretizarea prin diferente Tnapoi, operatorul de derivare s este exprimat prin functia de

transfer:

a) —

b) z—-1

©)
d) —

13. La discretizarea prin diferente Tnainte, operatorul de derivare s este exprimat prin functia

de transfer:
a)
b)

N N[N
ol B o |
SN Y

©)
d) —

14. La discretizarea prin substitutia TUSTIN, operatorul de integrare 1/s este exprimat prin

functia de transfer:
D G
b) —
c) —
d) —

Observatie: T reprezinta perioada de esantionare.

15. Daca functia de transfer discretd a partii fixe a unui sistem numeric de reglare este de forma

1 o .
20 $190 = 555 legea de reglare obtinutd cu metoda dead-beat este:

_ _90A("hH
) (@ = ey



b) Hp(z) = {242

1-qoB(z™1)

1+qoA(z~1

) H2) = {13250
2

d) Hy(z) =100

16. Precizati care este rolul semnalelor de arbitrare a magistralei

a) Sunt semnale utilizate pentru administrarea cererilor de control a magistralei provenite
de la echipamentele externe

b) Sunt semnale utilizate pentru administrarea cererilor de control a magistralei provenite
de la memoria interna

c) Sunt semnale utilizate pentru administrarea cererilor de intrerupere provenite de la
evenimentele externe

d) Sunt semnale utilizate pentru administrarea cererilor de intrerupere provenite de la

numaratoare

17. Precizati care este dezavantajul limbajului de asamblare in raport cu limbajele de nivel inalt
a) Spatiu de memorie mare si reprezentarea sub forma binara
b) Instructiuni simple si reprezentarea sub forma hexazecimala
c) Cunoasterea structurii interne a procesorului si portabilitatea

d) Utilizarea structurilor de date si ale functiilor

18. Precizati care dintre urmatoarele optiuni nu este gestionata prin intermediul unui numarator

program

a) Incarcarea unei adrese corespunzatoare unei subrutine de tratare a intreruperii
b) Incércarea unei adrese corespunzatoare urmatoarei instructiuni ce va fi executata
c) Incarcarea unei adrese corespunzdtoare unui operand din memoria de date

d) Incarcarea unei adrese corespunzdtoare urmatoarei instructiuni ce va fi decodificata

19. Informatiile din registrul instructiunii sunt procesate de urmatoarea unitate

a) Unitatea logica si aritmetica

b) Unitatea de control



c) Unitatea de pre-aducere

d) Unitatea de date

20. Deservirea de catre procesor a intreruperilor provenite de la dispozitivele externe utilizand

conceptul polling (supraveghere si interogare) se poate face:

21.

a) Paralel in functie de prioritati
b) Serial in functie de indeplinirea unor anumite conditii
c) Serial in functie de prioritati

d) Paralel in functie de indeplinirea unor anumite conditii

Ce reprezintd "blocking time" in contextul functionarii unui task in FreeRTOS?

a) Timpul total de executie a task-ului

b) Timpul necesar planificatorului pentru a evalua prioritatea task-urilor

¢) Timpul in care task-ul ruleaza fara intreruperi

d) Timpul in care task-ul este blocat si nu poate fi executat din cauza unei asteptari de

resurse

22. Ce reprezinta "critical section" in contextul sistemelor in timp real si cum este implementata

in FreeRTOS?

23.

24.

a) Sectiunea de cod In care accesul la resurse partajate trebuie sa fie exclusiv
b) Sectiunea de cod in care prioritatile task-urilor sunt inversate temporar
c) Sectiunea de cod in care task-urile nu pot fi preemptate

d) Sectiunea de cod in care task-urile sunt suspendate temporar

Pentru sisteme de operare de timp real, latenta intreruperilor trebuie sa fie
a) Minima

b) Maxima

c) Zero

d) Depinde de planificator

Ce reprezintd "software timer" in FreeRTOS si cum este utilizat?
a) Un contor software utilizat pentru a masura timpul de executie al rutinelor de intarziere.

b) Un modul hardware dedicat pentru masurarea timpului de executie al task-urilor.



¢) Un mecanism de sincronizare intre task-uri care utilizeaza timer-e hardware.
d) Un mecanism de temporizare implementat in software pentru a declansa actiuni la

intervale regulate.

25. Ce functie este utilizatd pentru a suspenda temporar executia unui task in FreeRTOS?
a) SuspendTask()
b) PauseTask()
c) DelayTask()
d) vTaskSuspend()

26. Se considera o linie de comunicatie nedispersiva, caracterizata de urmatorii parametri fizici

primari:
— inductanta 450 mH/km;

— capacitatea 50 nF/km.

Viteza de propagare a semnalelor electrice este:

_ 10 4
a = — 10" km/s;
) v=2
b) v= @~105km/s;
15
¢) v= %-104km/h;
10
d) v=-=-10"km/h.
'V

27. Se considera cazul unui demodulator diferential pentru semnale modulate in frecventa.

sy [ LTI Se(t)

— > o M@—»FTJ—»
t

in care:

- 1 -bloc de intarziere cu constanta T;



- MA - multiplicator analogic;

FTJ - filtru trece jos;

Si(t) - semnal de intrare;
- Se(t) - semnal de iesire.

Sa se indice care este valoarea corecta pentru constanta de timp de intarziere T, stiind ca pulsatia

semnalului purtator este m, = 20007 rad/sec.:

a) 1 =250 secunde;
b) 1 =250 microsecunde;
c) t =250 milisecunde;

d) t = 1250 milisecunde.

28. Se considera un demodulator coerent pentru semnale modulate in amplitudine cu purtatoare

suprimata.
MA
Si(t) _.®_> FTJ |— Se(t)
Sp(t)
in care :

- MA - multiplicator analogic;

- FTIJ - filtru trece-jos;

- Si(t) - semnal de intrare;

- Sp (t) - semnal purtator reconstituit;
- Se(t) - semnal de iesire.

Care este influenta asupra semnalului util reconstituit Se(t) a existentei unui defazaj de w/2

intre semnalul purtator folosit la emitator si semnalul purtator reconstituit folosit la receptor:

a) Amplificd semnalul Se(t);

b) Anuleaza semnalul Se(t);



c) Atenueaza semnalul Se(t);

d) Semnalul Se(t) este identic cu semnalul Si(t).

29. Se considera semnalul din figura de mai jos, utilizat pentru transmisia de date binare

1,011} 1;0] 1

I

a) un semnal modulat in frecventa.

El reprezinta:

b) un semnal modulat in faza.
¢) un semnal modulat in amplitudine;

d) un semnal modulat in cod de impulsuri.
30. Bitii de control ai unui cod Hamming de forma
u=ij 1213 14 ¢1 2 €3
sunt generati de relatiile:
c1=lx+iztis
Co=l1+i3+is
c3=l1+iatHiy

Hi"

unde cu "i" s-au notat bitii informationali, iar cu "c¢" bitii de control.

Matricea generatoare este:

1000011
0100101

a) G=
0010110
00011 1 1]
(1 0 00 0 1 1]
0100110
G:

b) 0010100
00011 1 1]



c) G=

o O O -
o O +— O
o B O O
O O O
= = O O
O O -
O O -

d) G=

o O O -
o O +» O
o B O O
R O O O
P = O =
R O O =
O O =

31. In structura de reglare de mai jos, functia de transfer a partii fixe este:

me{f) S TO R (O Yee(s) Yrr(s)

Hg(s) —»|Hee(s)—{ Hir(s)

Y(s)

Ym[ S) Y(S]

Hrr(s) |«

a) Hp(s) = Hg(s) - Hir(s)

b) He(s) = Hir(s)

¢) Hp(s) = Hrgr(s) - Hge(s)

d) Hp(s) = Hrgr(s) - Hir(s) - Hge(s)

32. Componenta virtuald intr-un sistem de conducere automata este:
a) Microcontrolerul/Procesorul care controleaza procesul.
b) Solutia de control automat la nivel de functie matematica sau algoritm.
c) Programul software care gestioneaza procesul.

d) Ansamblul hardware si software care gestioneaza procesul.

33. Ce trebuie sa realizeze prioritar o aplicatie hardware+software de timp real:
a) Sa anticipeze evenimentele care apar, cu o perioadd de esantionare foarte mica.
b) Sa trateze evenimentele care apar, cu o perioada de esantionare foarte mica.
c) Sa trateze evenimentele in momentul in care apar, folosind sistemul de Intreruperi al
procesorului.

d) Sa trateze evenimentele care apar, intr-un timp foarte scurt.



34. Valoarea de regim stationar pentru un semnal real x(t) se defineste astfel:
a) Xg = lim x(t)
t— oo
b) x4 = lirr(1) x(t)
t—

— Xt
©) Xt = lx(t)]

d) x5 = tEr_rloox(t)

35. Un traductor de temperaturd are domeniul de masuri [0..1800]°C. Iesirea acestuia este in
domeniul de semnal unificat [4..20]mA. Daca la momentul # traductorul furnizeaza valoarea
de 18mA, temperatura masurata este:

a) Tmasurata = 1500 °C

b) Trmasuraca = 1675 °C

¢) Tmasurata = 1475°C

d) Trasuraes = 1575 °C

Justificare:



