Питання до тестових завдань з дисципліни

“Проектування систем автоматизації”
Варіант 2
1. Релейні системи керування реалізуються на основі:

А).
Лише програмних елементів;
Б).
Програмно-апаратних елементів;

В).
Лише апаратних цифрових елементів;

Г).
Апаратних аналогових та дискретних елементів;
Д).
Лише апаратних аналогових елементів

2. В чисто релейних системах керування всі сигнали є:

А).
Неперервними лише за часом (за рівнем мають бути дискретними, а за часом можуть бути дискретними або неперервними);
Б).
Неперервними лише за рівнем (за часом мають бути дискретними, а за рівнем можуть бути дискретними або неперервними);

В).
Дискретними лише за часом (за рівнем мають бути неперервними, а за часом можуть бути дискретними або неперервними);

Г).
Дискретними лише за рівнем (за часом мають бути неперервними, а за рівнем можуть бути дискретними або неперервними);
Д).
Обов’язково дискретними за рівнем (за рівнем можуть бути лише дискретними, а за часом мають бути неперервними)

3. В чисто релейних системах керування всі сигнали є:

А).
Обов’язково неперервними за часом (за часом мають бути неперервними, а за рівнем можуть бути дискретними або неперервними);
Б).
Обов’язково неперервними за рівнем (за рівнем мають бути неперервними, а за часом можуть бути дискретними або неперервними);

В).
Обов’язково дискретними за рівнем (за рівнем можуть бути лише дискретними, а за часом мають бути неперервними)

Г).
Обов’язково дискретними за рівнем (за рівнем мають бути дискретними, а за часом можуть бути дискретними або неперервними);

Д).
Обов’язково дискретними за часом (за часом мають бути дискретними, а за рівнем можуть бути дискретними або неперервними);
4. Оберіть невірний варіант визначення технологічного процесу:

А).
послідовність технологічних дій;
Б).
сукупність технологічних операцій, виконуваних в певній послідовності;

В).
частина виробничого процесу, що включає дії, пов’язані зі зміною стану предмета праці;

Г).
сукупність операцій, пов’язаних зі зміною форми чи стану поверхні (властивостей) об’єкту виробництва;
Д).
сукупність дій, що не пов’язані зі зміною форми чи властивостей (стану) предмету виробництва

5. Оберіть вірний варіант визначення поняття “механізація”:

А).
застосування механічних конструкцій та пристроїв;
Б).
заміна фізичної праці людини роботою машин та механізмів;

В).
створення пристроїв, що здатні виконувати роботу без участі людини;

Г).
побудова технічних систем на основі механічних вузлів та конструкцій;
Д).
використання машин та автоматичних систем керування

6. Відмінною рисою засобів механізації від засобів автоматизації є:

А).
використання механічних приводів та регулюючих органів;
Б).
наявність у таких систем чи об’єктів властивостей керувати діями без участі людини;

В).
відсутність у таких систем чи об’єктів властивостей приймати рішення без людини (керувати діями);

Г).
відсутність у своїй конструкції приводів, датчиків та керуючих пристроїв;
Д).
наявність в своїй конструкції приводів та виконавчих механізмів

7. Визначення “сукупність функціонально взаємозв’язаних засобів технологічного спорядження, предметів виробництва та виконавців для здійснення в регламентованих умовах виробництва заданих технологічних процесів та операцій” відповідає поняттю:

А).
технологічне обладнання;
Б).
технологічний процес;

В).
виробничий процес;

Г).
технологічна система;
Д).
технологічний комплекс

8. Визначення “сукупність функціонально взаємозв’язаних засобів технологічного спорядження для виконання в регламентованих умовах виробництва заданих технологічних процесів та операцій” відповідає поняттю:

А).
технологічне обладнання;
Б).
технологічний процес;

В).
виробничий процес;

Г).
технологічна система;
Д).
технологічний комплекс

9. Визначення “сукупність усіх дій людей та знарядь виробництва, необхідних для виготовлення чи ремонту виробів” відповідає поняттю:

А).
технологічна операція;
Б).
технологічний процес;

В).
виробничий процес;

Г).
автоматизація;
Д).
технологічний комплекс

10. Спосіб виконання функціональних схем автоматизації, при якому засоби автоматизації зображуються поблизу відбірних та приймальних пристроїв без зображень щитів, пультів контролю та керування, має назву:
А).
спрощений;
Б).
ускладнений;

В).
неповний;

Г).
розгорнутий;

Д).
загальний

11. На функціональних схемах автоматизації наявність горизонтальної розділювальної лінії на умовних позначеннях приладів
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означає
А).
прилад встановлюється горизонтально;
Б).
прилад встановлюється на щитах та пультах у центральних або місцевих операторних приміщеннях;

В).
прилад складається з двох частин;

Г).
прилад виконує дві функції;

Д).
прилад є місцевим засобом автоматики (встановлюється по місцю, тобто безпосередньо біля відбірних та приймальних пристроїв)

12. На функціональних схемах автоматизації відсутність горизонтальної розділювальної лінії на умовних позначеннях приладів
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означає
А).
прилад встановлюється довільно (горизонтально або вертикально);
Б).
прилад встановлюється на щитах та пультах у центральних або місцевих операторних приміщеннях;

В).
прилад складається з однієї частини;

Г).
прилад виконує лише одну функцію;

Д).
прилад є місцевим засобом автоматики (встановлюється по місцю, тобто безпосередньо біля відбірних та приймальних пристроїв)

13. На функціональних схемах автоматизації зона 1 на умовному позначенні приладу
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 призначена для
А).
вказання типу приладу (функціонального призначення);
Б).
вказання місця встановлення приладу (по місцю чи на щиті);

В).
вказання способу регулювання (різниця, співвідношення, підсумовування тощо);

Г).
нанесення позиційного позначення (номер контура регулювання та позиції приладу в контурі);

Д).
приміток

14. На функціональних схемах автоматизації прилад, що встановлюється по місцю, тобто безпосередньо біля відбірних та приймальних пристроїв, позначається

А).
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;         Б).
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;               В).
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;                Г).
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;             Д).
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15. На функціональних схемах автоматизації прилад, що встановлюється на щитах та пультах у центральних або місцевих операторних приміщеннях, позначається

А).
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;         Б).
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;               В).
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;                Г).

[image: image12.wmf] 

 

 

 

;             Д).
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16. На функціональних схемах автоматизації загальне позначення виконавчого На функціональних схемах автоматизації елемент
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 може означати:
А).
датчик тиску;
Б).
датчик температури;

В).
регулятор концентрації;

Г).
регулятор тиску;

Д).
регулятор температури

17. На функціональних схемах автоматизації елемент
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 може означати:
А).
датчик тиску;
Б).
датчик температури;

В).
регулятор концентрації;

Г).
регулятор тиску;

Д).
регулятор температури

18. На функціональних схемах автоматизації елемент
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 може означати:
А).
датчик тиску;
Б).
датчик температури;

В).
реєстратор та регулятор концентрації;

Г).
реєстратор та регулятор тиску;

Д).
регулятор температури

19. В системі керування рівнем рідини hП з програмним регулятором Р, робочим органом (керованим клапаном) РО та ємністю з рідиною (об’єктом керування) ОК
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наступний алгоритм розрахунку керуючого впливу (положення впускної заслінки) LЗС
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реалізує такий закон керування:

А).
релейний;
Б).
пропорційний;

В).
пропорційно-інтегральний;

Г).
пропорційно-інтегрально-диференціальний;

Д).
пропорційно-диференціальний

20. В системі керування рівнем рідини hП з програмним регулятором Р, робочим органом (керованим клапаном) РО та ємністю з рідиною (об’єктом керування) ОК
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наступний алгоритм розрахунку керуючого впливу (положення впускної заслінки) LЗС
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реалізує такий закон керування:

А).
релейний;
Б).
пропорційний;

В).
пропорційно-інтегральний;

Г).
пропорційно-інтегрально-диференціальний;

Д).
пропорційно-диференціальний

21. В системі керування рівнем рідини hП з програмним регулятором Р, робочим органом (керованим клапаном) РО та ємністю з рідиною (об’єктом керування) ОК
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наступний алгоритм розрахунку керуючого впливу (положення впускної заслінки) LЗС
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реалізує такий закон керування (
[image: image23.wmf]t
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– тривалість основного циклу контролера, 
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 – попереднє значення помилки системи):

А).
релейний;
Б).
пропорційний;

В).
пропорційно-інтегральний;

Г).
пропорційно-інтегрально-диференціальний;

Д).
пропорційно-диференціальний

22. У випадку, коли виконуються наступні вимоги – виконавчий механізм може приймати багато станів (змінювати інтенсивність своєї роботи), є недопустимим постійне відхилення дійсного значення керованої величини від заданого та керована величина є результуючим керованим параметром в системі керування, об’єкт керування не є досить інерційним, бажано підвищити швидкість регулювання – доцільно обрати наступний закон керування:

А).
релейний;
Б).
пропорційний;

В).
пропорційно-інтегральний;

Г).
інтегральний;

Д).
пропорційно-інтегрально-диференціальний

23. У випадку, коли виконуються наступні вимоги – об’єкт керування є досить інерційним, керування виконавчим механізмом з регулятора (мікроконтролера) реалізується лише одним сигнальним провідником (крім нульового), що може мати лише два рівні сигналу, допустимим є тимчасові періодичні відхилення дійсного значення керованої величини від заданого, бажано спростити алгоритм керування – доцільно обрати наступний закон керування:

А).
релейний;
Б).
пропорційний;

В).
пропорційно-інтегральний;

Г).
інтегральний;

Д).
пропорційно-інтегрально-диференціальний

24. Введення сигналу з одного аналогового датчика в мікропроцесорній системі керування (мікроконтролер не має аналогових входів) та видача керуючого впливу на дискретний виконавчий механізм за релейним законом керування реалізується наступною структурною схемою (Д – датчик, Р – регулятор, Пс – підсилювач, Рл – релейний елемент, ВМ – виконавчий механізм):

А).
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;
Б).
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В).
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;

Г).
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;

Д).
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25. Введення сигналу з одного аналогового датчика в мікропроцесорній системі керування (мікроконтролер не має аналогових входів) та видача керуючого впливу на цифровий виконавчий механізм за пропорційним законом керування доцільно реалізувати наступною структурною схемою (Д – датчик, Р – регулятор, Пс – підсилювач, Рл – релейний елемент, ВМ – виконавчий механізм):

А).
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;
Б).
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В).
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;

Г).
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;

Д).
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26. Введення сигналів з аналогових датчиків в мікропроцесорній системі керування (мікроконтролер не має аналогових входів) та видача керуючих впливів на виконавчі механізми з цифровими входами за неперервними законами керування доцільно реалізувати наступною структурною схемою (Д – датчик, Р – регулятор, Пс – підсилювач, Рл – релейний елемент, ВМ – виконавчий механізм, КА – комутатор аналогових сигналів, КЦ – комутатор цифрових сигналів на регістрах):

А).
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;

Б).

[image: image36.wmf] 

 

 

 

n

 

n

 

АЦП

 

Р

 

шд

 

 

КА

 

шк

 

ВМ

 

Д

 

Д

 

...

 

ша

 

ВМ

 

...

 

 

КЦ

 

n

 

ша

 

;

В).

[image: image37.wmf] 

 

 

 

n

 

n

 

АЦП

 

Р

 

шд

 

 

КА

 

шк

 

ЦАП

 

ВМ

 

Д

 

Д

 

...

 

ша

 

ЦАП

 

ВМ

 

...

 

Пс

 

Пс

 

 

КЦ

 

n

 

ша

 

;

Г).

[image: image38.wmf] 

 

 

 

n

 

n

 

АЦП

 

Р

 

шд

 

 

КА

 

шк

 

ЦАП

 

ВМ

 

Д

 

Д

 

...

 

ша

 

ЦАП

 

ВМ

 

...

 

Пс

 

Пс

 

n

 

;

Д).

[image: image39.wmf] 

 

 

 

1

 

n

 

n

 

АЦП

 

Р

 

шд

 

 

КА

 

шк

 

ЦАП

 

ВМ

 

Д

 

Д

 

...

 

ша

 

ЦАП

 

ВМ

 

...

 

Пс

 

Пс

 

 

КЦ

 

n

 

ша

 

Д

 

...

 

Д

 

1

 


27. Дискретні системи керування реалізуються на основі:

А).
Лише програмних рішень;
Б).
Програмно-апаратних рішень або апаратних рішень;

В).
Лише апаратних цифрових рішень;

Г).
Лише апаратних рішень;
Д).
Програмованого керуючого пристрою або цифрової логіки

28. Мікросхема AD7892 виробництва Analog Devices має розрядність (біт):

А).
10;
Б).
12;

В).
14;
Г).
16;

Д).
8

29. Мікросхема AD7892 (найбільш швидкодіюча модифікація) виробництва Analog Devices має швидкість перетворення (зразків / с):

А).
100;
Б).
100000;

В).
300000;
Г).
600000;

Д).
10000000

30. Мікросхема AD7892 виробництва Analog Devices має наступні види модифікацій:

А).
AD7892-1, AD7892-2, AD7892-3;
Б).
AD7892-A, AD7892-B, AD7892-C;

В).
AD7892-A, AD7892-B, AD7892-P;
Г).
AD7892-A, AD7892-B;

Д).
AD7892-1, AD7892-2
31. Мікросхема AD7892-1 виробництва Analog Devices має наступний діапазон вхідної аналогової напруги:

А).
+/– 10 В;
Б).
+/– 5 В;

В).
+/– 10 В або +/– 5 В (в залежності від підключення);
Г).
+/– 7 В;

Д).
+/– 2,5 В

32. Мікросхема AD7892-2 виробництва Analog Devices має наступний діапазон вхідної аналогової напруги:

А).
+/– 10 В;
Б).
0.. 2,5 В;

В).
+/– 10 В або +/– 5 В (в залежності від підключення);
Г).
+/– 7 В;

Д).
+/– 2,5 В

33. Мікросхема AD7892-1 виробництва Analog Devices має наступну величину часу перетворення (мкс):

А).
10;
Б).
16;

В).
1,6;
Г).
1,5;

Д).
1,47

34. Мікросхема AD7892-3 виробництва Analog Devices має наступну величину часу перетворення (мкс):

А).
10;
Б).
16;

В).
1,6;
Г).
1,5;

Д).
1,47

35. Мікросхема AD7892 виробництва Analog Devices має вбудоване джерело опорної напруги:

А).
10В;
Б).
16В;

В).
1,6В;
Г).
2,5В;

Д).
1,47В

36. Мікросхема AD7892 виробництва Analog Devices виготовлена за наступним технологічним процесом:

А).
ТТЛ;
Б).
КМОН (CMOS);

В).
ЛСКМОН (LC2MOS);
Г).
ЕСЛ;

Д).
I2C

37. Мікросхема AD7892 виробництва Analog Devices має наступні режими видачі даних:

А).
паралельний та синхронний послідовний;
Б).
лише паралельний;

В).
паралельний та асинхронний послідовний;
Г).
лише синхронний послідовний;

Д).
лише асинхронний послідовний

38. Мікросхема AD7892 виробництва Analog Devices в паралельному режимі видачі даних видає:

А).
10 біт даних;
Б).
12 біт даних;

В).
16 біт даних;
Г).
16 біт даних (включаючи чотири лідируючі нулі);

Д).
не має такого режиму

39. Мікросхема AD7892 виробництва Analog Devices в послідовному режимі видачі даних видає:

А).
10 біт оцифрованих даних;
Б).
12 біт оцифрованих даних;

В).
16 біт оцифрованих даних;
Г).
16 біт даних (включаючи чотири лідируючі нулі);

Д).
не має такого режиму

40. Для отримання на мікросхемі AD7892-1 виробництва Analog Devices діапазон аналогової напруги +/-10В необхідно:

А).
подати напругу на вхід VIN1;
Б).
подати напругу на вхід VIN2;

В).
подати напругу на вхід VIN1, а на VIN2 – 0В;
Г).
подати напругу на вхід VIN1, а VIN2 підключити до VIN1;

Д).
подати напругу на вхід VIN2, а на VIN1 – 0В

41. Мікросхема AD7892 виробництва Analog Devices видає дані в послідовному режимі при умові:

А).
подачі на вхід MODE рівня 0В;
Б).
подачі на вхід MODE рівня 5В;

В).
подачі на вхід DB рівня 0В;
Г).
подачі на вхід DB рівня 5В;

Д).
не має такого режиму видачі даних

42. Для зняття оцифрованих даних з мікросхеми AD7892 виробництва Analog Devices в послідовному режимі необхідно

А).
подати на входи CS та RD рівень 0В;
Б).
подати на входи CS та RD рівень 5В;

В).
подати на входи CS, RD та RFS рівень 0В;
Г).
подати на входи CS, RD та MODE рівень 5В;

Д).
не має такого режиму видачі даних

43. Мікросхема AD7892 виробництва Analog Devices починає перетворення при умові:

А).
подачі імпульса на вхід MODE;
Б).
подачі імпульса на вхід CONVST;

В).
подачі імпульса на вхід EOC;
Г).
подачі імпульса на вхід REF;

Д).
подачі імпульса на вхід CS
44. Мікросхема AD7892 виробництва Analog Devices видає імпульс при закінченні перетворення на вивод:

А).
MODE;
Б).
CONVST;

В).
EOC;
Г).
REF;

Д).
CS
45. В дискретних системах керування всі сигнали є:

А).
Обов’язково неперервними за часом;
Б).
Обов’язково неперервними за рівнем;

В).
Обов’язково дискретними за часом та обов’язково неперервними за рівнем;

Г).
Дискретними за часом та/або дискретними за рівнем;
Д).
Обов’язково неперервними за часом та обов’язково дискретними за рівнем

46. В дискретних системах керування всі сигнали є:

А).
Обов’язково дискретними за часом;
Б).
Обов’язково дискретними за рівнем;

В).
Обов’язково дискретними і за часом, і за рівнем;

Г).
Можуть бути дискретними лише за часом, або дискретними лише за рівнем, або можуть бути дискретними і за часом, і за рівнем;
Д).
Обов’язково неперервними за часом та обов’язково дискретними за рівнем

47. В дискретних системах керування всі сигнали є:

А).
Неперервними лише за часом (за рівнем мають бути дискретними);
Б).
Неперервними лише за рівнем (за часом мають бути дискретними);

В).
Дискретними лише за часом (за рівнем мають бути неперервними);

Г).
Дискретними лише за рівнем (за часом мають бути неперервними);
Д).
Дискретними або лише за рівнем, або лише за часом, або дискретними одночасно за рівнем та часом
48. Дискретні системи керування включають такі види:

А).
Лише релейні системи;
Б).
Релейні та імпульсні системи;

В).
Лише імпульсні та цифрові системи;

Г).
Лише цифрові системи;
Д).
Релейні, імпульсні та цифрові системи

49. Імпульсні системи керування реалізуються на основі:

А).
Лише програмних елементів;
Б).
Програмно-апаратних елементів;

В).
Лише апаратних цифрових елементів;

Г).
Апаратних аналогових та дискретних елементів;
Д).
Лише апаратних аналогових елементів

50. В чисто імпульсних системах керування всі сигнали є:

А).
Обов’язково неперервними за часом (за часом мають бути неперервними, а за рівнем можуть бути дискретними або неперервними);
Б).
Обов’язково неперервними за рівнем (за рівнем мають бути неперервними, а за часом можуть бути дискретними або неперервними);

В).
Обов’язково дискретними за рівнем (за рівнем мають бути дискретними, а за часом можуть бути дискретними або неперервними);

Г).
Обов’язково дискретними за часом (за часом мають бути дискретними, а за рівнем можуть бути дискретними або неперервними);
Д).
Обов’язково дискретними за часом (за часом можуть бути лише дискретними, а за рівнем мають бути неперервними)

51. Цифрові системи керування включають такі види:

А).
Лише апаратні системи (на основі апаратної цифрової логіки);
Б).
Апаратні (на основі апаратної цифрової логіки) та апаратно-програмні системи (на основі програмованого керуючого пристрою)

В).
Лише релейні системи;
Г).
Релейні та імпульсні системи;

Д).
Лише імпульсні системи;

52. Програмно-апаратна реалізація локальних систем керування на основі МК/МП використовує такі засоби реалізації інформаційного зв’язку:

А).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, RS-232, 1-Wire), промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS);
Б).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, RS-232, 1-Wire)

В).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, RS-232, 1-Wire), промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS), промислові інтерфейси (RS-485/422A);
Г).
Промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS), промислові інтерфейси (RS-485/422A);

Д).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, 1-Wire), промислові інтерфейси (RS-485/422A/232C)
53. Програмно-апаратна реалізація локальних систем керування на основі МК/МП використовує такі засоби реалізації інформаційного зв’язку:

А).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, RS-232, 1-Wire)

Б).
Промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS, KNX, AS-I);
В).
Промислові інтерфейси (RS-485/422A/232C);
Г).
Промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS), промислові інтерфейси (RS-485/422A);

Д).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, RS-232, 1-Wire), промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS), промислові інтерфейси (RS-485/422A)
54. Програмно-апаратна реалізація локальних та розподілених систем керування на основі ПЛК використовує такі засоби реалізації інформаційного зв’язку:

А).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, RS-232, 1-Wire), промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS);
Б).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, RS-232, 1-Wire)

В).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, RS-232), промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS), промислові інтерфейси (RS-485/422A);
Г).
Промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS, KNX, AS-I), промислові інтерфейси (RS-485/422A/232C);

Д).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, 1-Wire), промислові інтерфейси (RS-485/422A/232C)

55. Програмно-апаратна реалізація локальних та розподілених систем керування на основі ПЛК використовує такі засоби реалізації інформаційного зв’язку:

А).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, RS-232, 1-Wire)

Б).
Лише промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS, KNX, AS-I);
В).
Лише промислові інтерфейси (RS-485/422A/232C);
Г).
Промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS, KNX, AS-I), промислові інтерфейси (RS-485/422A);

Д).
Мікропроцесорні шини та інтерфейси (SPI, I2С, RS-232, 1-Wire), промислові шини (MPI, PROFINET, PROFIBUS, KNX, AS-I), промислові інтерфейси (RS-485/422A)

56. Програмно-апаратні реалізації локальних систем керування на основі МК/МП використовують такі засоби створення програмного забезпечення:

А).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C);
Б).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C); мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах TraceMode, GENESIS 32/64 тощо;
В).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C); мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах STEP7, CodeSys, WinCCflexible тощо;
Г).
Мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах TraceMode, GENESIS 32/64 тощо;

Д).
Мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах STEP7, CodeSys, WinCCflexible тощо
57. Програмно-апаратні реалізації локальних та розподілених систем керування на основі ПЛК використовують такі засоби створення програмного забезпечення:

А).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C);
Б).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C); мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах TraceMode, GENESIS 32/64, WinCC тощо;

В).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C); мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах STEP7, CodeSys, WinCCflexible тощо;
Г).
Мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах TraceMode, GENESIS 32/64, WinCC тощо;

Д).
Мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах STEP7, CodeSys, WinCCflexible тощо

58. Програмно-апаратні реалізації розподілених систем керування на основі керуючих ЕОМ та робочих станцій використовують такі засоби створення програмного забезпечення:

А).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C);
Б).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C); мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах TraceMode, GENESIS 32/64, WinCC тощо;

В).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C); мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах STEP7, CodeSys, WinCCflexible тощо;
Г).
Мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах TraceMode, GENESIS 32/64, WinCC тощо; універсальні мови програмування для створення інтерфейсів керуючих програм;
Д).
Мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах STEP7, CodeSys, WinCCflexible тощо

59. Програмно-апаратні реалізації розподілених систем керування на основі телемеханічних систем і комплексів використовують такі засоби створення програмного забезпечення:

А).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C), універсальні мови програмування для створення інтерфейсів керуючих програм;
Б).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C); мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах TraceMode, GENESIS 32/64, WinCC тощо;

В).
Мови програмування, орієнтовані на низькорівневі апаратні засоби (ASM, C); мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах STEP7, CodeSys, WinCCflexible тощо;
Г).
Мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах TraceMode, GENESIS 32/64, WinCC тощо; універсальні мови програмування для створення інтерфейсів керуючих програм;

Д).
Мови візуального програмування (LAD/FBD/STL/SFC/GRAPH) у середовищах STEP7, CodeSys, WinCCflexible тощо

60. Мікросхема AD7892 виробництва Analog Devices є таким пристроєм:

А).
АЦП;
Б).
ЦАП;

В).
Операційним підсилювачем;
Г).
Мікроконтролером;

Д).
Матричним індикатором
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