Питання до тестових завдань з дисципліни

“Проектування систем автоматизації” (Залік)

Варіант 2
1. На функціональних схемах автоматизації позначення виконавчого механізму, що при вимкненні енергії (керуючого сигналу) відкриває регулюючий орган, а при увімкненні – закриває, є наступним

А).
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;         Б).
;               В).
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;                Г).
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;             Д).
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2. На функціональних схемах автоматизації позначення виконавчого механізму, що при вимкненні енергії (керуючого сигналу) закриває регулюючий орган, а при увімкненні – відкриває, є наступним

А).
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;         Б).

[image: image7.wmf] 

 

 

 

 

 

;               В).
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;                Г).
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;             Д).
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3. 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

4. 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)

5. 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
6. Спосіб виконання функціональних схем автоматизації, при якому вказуються місця встановлення засобів автоматизації (щити, пульти контролю та керування), має назву:
А).
спрощений;
Б).
ускладнений;

В).
повний;

Г).
розгорнутий;

Д).
загальний

7. 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)

8. 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

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

А).

[image: image14.wmf] 

 

 

 

 

 

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

А).

[image: image19.wmf] 

 

 

 

 

 

;         Б).
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;               В).
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;                Г).
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;             Д).
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11. На функціональних схемах автоматизації загальне позначення виконавчого механізму є наступним

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

[image: image28.wmf] 

 

 

 


12. 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);
13. 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

14. В чисто імпульсних системах керування всі сигнали є:

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

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

15. В чисто імпульсних 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 часом (за часом можуть бути лише дискретними, а за рівнем мають бути неперервними)

16. 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)

17. 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;

18. Комбінаційні схеми, побудовані на основі цифрових логічних схем, – це варіант реалізації :

А).
Лише релейних систем;
Б).
Релейних та імпульсних систем;

В).
Лише імпульсних системи;

Г).
Апаратних реалізацій цифрових систем;
Д).
Апаратно-програмних реалізацій систем (на основі програмованого керуючого пристрою)

19. Схеми, побудовані на основі мікроконтролерів/мікропроцесорів, – це варіанти реалізації :

А).
Лише релейних систем;
Б).
Релейних та імпульсних систем;

В).
Лише імпульсних системи;

Г).
Апаратно-програмних реалізацій цифрових систем;

Д).
Апаратних реалізацій цифрових систем
20. Програмно-апаратні реалізації цифрових систем керування включають такі варіанти архітектурної будови:

А).
На основі апаратної цифрової логіки, на основі МК/МП, на основі ПЛК;
Б).
На основі релейних елементів, на основі МК/МП, на основі ПЛК, на основі керуючих ЕОМ та робочих станцій

В).
На основі МК/МП, на основі ПЛК, на основі керуючих ЕОМ та робочих станцій, на основі телемеханічних систем та комплексів;
Г).
На основі апаратної цифрової логіки, на основі МК/МП, на основі ПЛК, на основі керуючих ЕОМ та робочих станцій;

Д).
На основі апаратної цифрової логіки, на основі МК/МП, на основі ПЛК, на основі керуючих ЕОМ та робочих станцій, на основі телемеханічних систем та комплексів

21. 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)

22. 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)

23. 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

24. 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

25. На функціональних схемах автоматизації елемент
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 може означати:
А).
датчик тиску;
Б).
датчик положення чи розміру;

В).
датчик рівня;

Г).
регулятор рівня;

Д).
регулятор температури

26. В системі керування рівнем рідини hП з програмним регулятором Р, робочим органом (керованим клапаном) РО та ємністю з рідиною (об’єктом керування) ОК


[image: image32.wmf] 

 

 

 

h

З

 

Q

 

Р

 

РО

 

D

h

 

L

Ç

Ñ

 

h

Ï

 

ÎÊ

 

Q

çáóð

 


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

27. 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

28. 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 (
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D

– тривалість основного циклу контролера):

А).
релейний;
Б).
пропорційний;

В).
пропорційно-інтегральний;

Г).
пропорційно-інтегрально-диференціальний;

Д).
пропорційно-диференціальний

29. В аналогових системах керування всі сигнали є:

А).
Неперервними за часом;
Б).
Неперервними за рівнем;

В).
Дискретними за часом та неперервними за рівнем;

Г).
Неперервними за часом та неперервними за рівнем;
Д).
Неперервними за часом та дискретними за рівнем
30. Аналогові системи керування реалізуються на основі:

А).
Програмних рішень;
Б).
Програмно-апаратних рішень;

В).
Апаратних цифрових рішень;

Г).
Апаратних рішень;
Д).
Програмованого керуючого пристрою та цифрової логіки

31. 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

32. 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

33. 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

34. 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
35. 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

36. 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
37. В чисто релейних системах керування всі сигнали є:

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

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

38. 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)

39. 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
40. 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
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