1. Czy użyty robot posiada konfigurację:

a. Scara

b. Kartezjańską

c. Cylindryczną

d. Antropomorficzną

2. Użyty robot zbudowany jest z par kinematycznych klasy:

a. 3
b. 5

c. 4

d. 2
3. Liczba stopni swobody robota to:

a. 4

b. 3

c. 5

d. 6
4. Zastosowane narzędzie do obróbki to:

a. Chwytak

b. Wrzeciono

c. Aparat spawalniczy
d. Lutownica

5. Czy użyty robot to łańcuch kinematyczny:
a. Szeregowy

b. Równoległy

c. Szeregowo-równoległy

d. Równoległo-szeregowy

6. W ilu konfiguracjach zastosowany robot jest w stanie osiągnąć zadany punkt w przestrzeni roboczej:

a. 1
b. Wielu
c. 2
d. 5
7. Trzy pierwsze stopnie swobody robota są typu:
a. OOO

b. OPO

c. POO

d. OOP

8. Typ użytych instrukcji ruchu robota to:
a. Tylko ruch liniowy

b. Tylko ruch po okręgu

c. Kombinacja ruchu liniowego i po okręgu

d. Ruch we współrzędnych absolutnych

9. Czy użyty robot posiada napęd typu:

a. Elektryczny

b. Pneumatyczny

c. Hydrauliczny

d. Hydrauliczno-pneumatyczny

10. Podczas symulacji robot realizuje proces typu:

a. Montaż

b. Spawanie 

c. Cięcie

d. Szlifowanie
