	ТЕСТОВІ ЗАВДАННЯ

ПРОЕКТУВАННЯ КОМП’ЮТЕРИЗОВАНИХ СИСТЕМ УПРАВЛІННЯ ТЕХНОЛОГІЧНИМИ ПРОЦЕСАМИ (Частина 2)


Варіант 4

	№

п/п
	Текст завдання
	Варіанти відповідей

	1
	2
	3

	1. 
	АСК не виконує наступну функцію:
	А. збір та передачу інформації;
Б. самостійне обрання об’єктів керування для здійснення технологічних процесів;

В. перетворення, зберігання, видачі в різних формах інформації;

Г. прийняття рішень та видачі керуючих впливів;

Д. контролю за реакцією об’єкта керування на керуючий вплив.

	2. 
	Одним з основних принципів АСКВ не є:
	А. принцип єдності технологічної інформації;
Б. принцип самостійності;

В. принцип системності;

Г. принцип ієрархічності;

Д. принцип сумісності ЕОМ АСКТП та ЕОМ АСКВ.

	3. 
	Одним з основних принципів АСКВ не є:
	А. принцип ієрархічності;
Б. підвищення ролі людини знизу вгору;

В. принцип автономності;

Г. принцип системності;

Д. принцип неадитивності.

	4. 
	Одним з основних принципів АСКВ не є:
	А. підвищення ролі людини знизу вгору;
Б. принцип ієрархічності;

В. принцип єдності технологічної інформації;

Г. принцип незалежності;

Д. принцип неадитивності.

	5. 
	Одним з основних принципів АСКВ не є:
	А. принцип сумісності ЕОМ АСКТП та ЕОМ АСКВ;
Б. пониження ролі людини знизу вгору;

В. принцип єдності технологічної інформації;

Г. принцип системності;

Д. принцип неадитивності.

	6. 
	Оберіть найбільш коректний варіант визначення АСУ (АСК):
	А. АСУ – роботизований комплекс, що забезпечує функції керування на основі використання засобів передачі та обробки інформації;

Б. АСУ – організаційно-технічний комплекс, що забезпечує функції планування та моделювання на основі використання економіко-математичних методів;

В. АСУ – організаційно-технічний комплекс, що забезпечує функції керування на основі використання економіко-математичних методів та сучасних засобів передачі та обробки інформації;

Г. АСУ – організаційно-технічний комплекс, що забезпечує функції планування та моделювання на основі використання сучасних засобів передачі та обробки інформації;

Д. АСУ – організаційно-технічний комплекс, що забезпечує функції керування на основі використання засобів обробки матеріальних потоків.

	7. 
	Розподілені АСКТП можуть мати наступні варіанти архітектурної будови:

1) системи на основі промислової автоматики блочно-модульного типу – ПЛК, панелі візуалізації, системи зважування, керованого приводу

2) телемеханічні системи та комплекси

3) системи на основі керуючих робочих станцій (SCADA-систем) та вузлів (модулів) введення, виведення даних на /з об’єктів та перетворення даних

4) системи на основі станцій моделювання та САПР

5) системи на основі підстанцій та розподільчих пунктів
	А. Варіант 1 та 3;
Б. Варіант 1 та 2;

В. Варіант 1, 2 та 3;

Г. Варіант 1, 2 та 4;

Д. Всі варіанти вірні.

	8. 
	В розподілених АСКТП, побудованих на основі керуючих робочих станцій (SCADA-систем) та вузлів (модулів) введення, виведення та перетворення даних, для міжвузлового (міжмодульного) інформаційного обміну, як правило, застосовують:
	А. Мікропроцесорні шини SPI, I2C;
Б. Інтерфейс RS-232 та модемний провідний та безпровідний зв’язок;

В. Промислові шини MPI, Profibus, Ethernet/Profinet, AS-I, KNX;

Г. Шини PCI, ISA, AGP;

Д. Інтерфейси RS-232, RS-423A, RS-422A, RS-485.

	9. 
	Вузлова структура АСКТП (в реалізації ТМС) не передбачає в своєму складі наступного елемента:
	А. АРМ оператора;
Б. диспетчерського щита;

В. ЕОМ календарного планування;

Г. пункту управління (керування);

Д. контрольованого пункту.

	10. 
	Розподілені АСКТП (в реалізації ТМС) будуються:
	А. аналогічно до локальних систем керування;
Б. як багатовузлові системи, що мають два ієрархічні рівні – керуючий та виконавчий;

В. як багатовузлові системи, що мають два або більше ієрархічних рівнів;

Г. лише як двовузлові системи, вузлами є – пункт керування та контрольований пункт;

Д. як двовузлові системи, що мають завжди два ієрархічні рівні – керуючий та виконавчий.

	11. 
	Контрольований пункт розподілених АСКТП (в реалізації ТМС) не може виконувати задачу:
	А. ретрансляції даних на інші вузли;
Б. видачі керуючих впливів на об’єкти керування;

В. вимірювання поточного стану об’єктів керування (введення даних з датчиків);

Г. формування інформаційних повідомлень та їх відправки на інші вузли;

Д. призначення адрес іншим вузлам.

	12. 
	Контрольований пункт розподілених АСКТП (в реалізації ТМС) не може виконувати задачу:
	А. виконання команди, що міститься в прийнятому інформаційному повідомленні;
Б. виконання керуючої програми (АРМ оператора) АСУТП;

В. вимірювання поточного стану об’єктів керування (введення даних з датчиків);

Г. формування інформаційних повідомлень та їх відправки на інші вузли;

Д. аналізу прийнятого інформаційного повідомлення.

	13. 
	Задачу прийому та аналізу інформаційних повідомлень від інших вузлів, виконання команд керування технічними об’єктами виконує наступний елемент АСКТП (в реалізації ТМС):


	А. АРМ оператора;
Б. диспетчерський щит;

В. пункт комутації;

Г. пункт управління (керування);

Д. контрольований пункт.

	14. 
	Задачу аналізу стану (вимірювання параметрів) технічних об’єктів, формування інформаційних повідомлень для інших вузлів про поточний стан об’єкта, виконує наступний елемент АСКТП (в реалізації ТМС):
	А. АРМ оператора;
Б. диспетчерський щит;

В. контрольований пункт;

Г. пункт управління (керування);

Д. пункт комутації.

	15. 
	На нижньому рівні АСКТП (в реалізації ТМС) виконуються наступні задачі (оберіть всі вірні):

1) керування стадіями технологічного процесу

2) формування посилок (інформаційних повідомлень) типу “опитування” для підлеглих контрольованих пунктів

3) формування посилок (інформаційних повідомлень) типу “дані” для інших вузлів

4) видача керуючих впливів безпосередньо на об’єкти керування

5) вимірювання параметрів/стану, зняття показників з об’єктів керування

6) передача /прийом пакетів / інформаційних повідомлень / посилок до / від контрольованих пунктів
	А. Варіанти 2, 3, 5 та 6;
Б. Варіанти 1, 2, 3, 4 та 5;

В. Варіанти 3, 4, 5 та 6;

Г. Варіанти 3, 4 та 5;

Д. Всі варіанти вірні.

	16. 
	На нижньому рівні АСКТП  (в реалізації ТМС) виконуються наступні задачі (оберіть всі вірні):

1) визначення заданих значень для керованих параметрів

2) формування посилок (інформаційних повідомлень) типу “опитування” для підлеглих контрольованих пунктів

3) формування посилок (інформаційних повідомлень) типу “дані” для інших вузлів

4) візуалізація, реєстрація, архівація даних, отриманих від об’єктів керування

5) видача керуючих впливів безпосередньо на об’єкти керування

6) вимірювання параметрів/стану, зняття показників з об’єктів керування
	А. Варіанти 1, 3, 4 та 5;
Б. Варіанти 1, 2, 5 а 6;

В. Варіанти 3, 4, 5 та 6;

Г. Варіанти 3, 5 та 6;

Д. Всі варіанти вірні.

	17. 
	На рисунку зображено наступний вид структури ліній зв’язку:
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	А. радіальна;

Б. ланцюгова;

В. деревовидна;

Г. деревовидна багаторівнева (ієрархічна);

Д. кільцева.

	18. 
	Інтерфейс SPI є:
	А. синхронною однонаправленою шиною;

Б. синхронною двонаправленою повнодуплексною  шиною;

В. синхронною двонаправленою півдуплексною шиною;

Г. асинхронною двонаправленою повнодуплексною  шиною;

Д. асинхронною двонаправленою півдуплексною шиною.

	19. 
	В інтерфейсі SPI для видачі даних ведучим та прийому веденим пристроєм слугує лінія:
	А. MISO;

Б. MOSI;

В. SCLK;

Г. SS;

Д. RTS.

	20. 
	В інтерфейсі SPI для інформування пристроєм інших пристроїв про те, що він є ведучим (захоплення шини), слугує лінія:
	А. MISO;

Б. MOSI;

В. SCLK;

Г. SS;

Д. SCL.

	21. 
	В інтерфейсі SPI для синхронізації передачі даних слугує лінія:
	А. MISO;

Б. MOSI;

В. SCLK;

Г. SS;

Д. SDA.

	22. 
	В інтерфейсі SPI для півдуплексного обміну даними між ведучим та всіма веденими одночасно (за сеанс обміну дані від ведучого відразу і одночасно потрапляють на всі ведені) використовується тип підключення:
	А. Найпростіший (PtP);

Б. Незалежний (радіальний);

В. Каскадний (daisy-chaining);

Г. Шинний за допомогою MOSI без застосування MISO;

Д. Ієрархічний.

	23. 
	В інтерфейсі SPI для задання напрямку передачі біт  – старшими або молодшими вперед –слугує прапорець регістру керування:
	А. CPOL;

Б. CPHA;

В. MSTR;

Г. DORD;

Д. SPE.

	24. 
	В інтерфейсі SPI для задання режиму “ведучий/ведений” слугує прапорець регістру керування:
	А. CPOL;

Б. CPHA;

В. MSTR;

Г. DORD;

Д. SPE.

	25. 
	В інтерфейсі SPI регістр керування має назву:
	А. SBUF;

Б. SPDR;

В. SPCR;

Г. SPSR;

Д. SCON.

	26. 
	На проміжних (середніх) ієрархічних рівнях АСКТП  (в реалізації ТМС) виконуються наступні задачі (оберіть всі вірні):

1) керування стадіями технологічного процесу

2) комутація / маршрутизація інформаційних пакетів / повідомлень

3) видача посилок (інформаційних повідомлень) типу “опитування” для підлеглих контрольованих пунктів

4) зведення даних про стан віддалених об’єктів

5) візуалізація, реєстрація, архівація даних, отриманих від об’єктів керування

6) видача керуючих впливів безпосередньо на об’єкти керування
	А. Варіанти 1, 2, 3, 4 та 5;
Б. Варіанти 2, 3 та 4;

В. Варіанти 2 та 3;

Г. Варіанти 1, 3, 4, 5 та 6;

Д. Всі варіанти вірні.

	27. 
	На рисунку зображено наступний вид структури ліній зв’язку:
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	А. радіальна;

Б. ланцюгова;

В. деревовидна;

Г. деревовидна ієрархічна;

Д. кільцева.

	28. 
	Проміжним (середнім) ієрархічним рівнем АСКТП (в реалізації ТМС) є:
	А. Рівень керування процесами;
Б. Рівень інформаційної взаємодії;

В. Рівень взаємодії з об’єктами;

Г. Польовий рівень;

Д. Рівень планування ресурсів (ERP).

	29. 
	Верхнім ієрархічним рівнем АСКТП (в реалізації ТМС) є:
	А. Рівень керування процесами;
Б. Рівень інформаційної взаємодії;

В. Рівень взаємодії з об’єктами;

Г. Польовий рівень;

Д. Рівень планування ресурсів (ERP).

	30. 
	Область науки і техніки, що займається керуванням на відстані механізмами та машинами, називається:
	А. Механіка;
Б. Телемеханіка;

В. Автоматизація;

Г. Механізація;

Д. Моделювання.

	31. 
	Циклічна передача – це:
	А. передача лише у випадку зміни стану об’єкта або зміни вимірюваного параметру на задану величину;

Б. неперервна передача ряду повідомлень розділеними в часі циклами незалежно від зміни стану або значень вимірюваних параметрів;

В. передача інформації про аварійний стан об’єкта;

Г. передача керуючого впливу в циклі роботи контролера;

Д. непередбачувана передача повідомлення.

	32. 
	Зміна параметру носія повідомлення у відповідності зі змістом останнього називається:
	А. варіація;

Б. модуляція;

В. апроксимація;

Г. інтерполяція;

Д. кодування.

	33. 
	Фізичне тіло (середовище), що з’єднує передавач та приймач сигналу, називається:
	А. провідник;

Б. лінія зв’язку;

В. канал зв’язку;

Г. протокол;

Д. сигнал.

	34. 
	Сукупність апаратів (приладів) та блоків ПУ або КП, що виконують характерну для засобів телемеханіки функцію, називається:
	А. провідник;

Б. лінія зв’язку;

В. канал зв’язку;

Г. протокол;

Д. пристрій телемеханіки.

	35. 
	Об’єднання комплексу засобів телемеханіки, датчиків, засобів обробки інформації, диспетчерського обладнання та каналів зв’язку, що виконує закінчену задачу телемеханізації виробничого процесу, називається:
	А. телемеханічна система;

Б. лінія зв’язку;

В. канал зв’язку;

Г. система автоматики;

Д. комплекс пристроїв телемеханіки.

	36. 
	Під функціями телемеханічної системи розуміється:
	А. Виконання різних категорій інформаційних повідомлень;

Б. Вид законів керування;

В. Кількість каналів керування;

Г. Типи вимірюваних величин;

Д. Наявність / відсутність інтерфейсу оператора.

	37. 
	Передача дискретної інформації про положення або стан контрольованих пунктів – це:
	А. телевимірювання поточних значень;

Б. телесигналізація;

В. телевимірювання інтегральних значень;

Г. телекерування;

Д. телерегулювання.

	38. 
	Передача неперервних або дискретних значень вимірюваного параметру з метою відновлення на приймальній стороні ходу зміни його в часі (миттєве значення, амплітуда, діюче значення за період) – це:
	А. телевимірювання поточних значень;

Б. телесигналізація;

В. телевимірювання інтегральних значень;

Г. телекерування;

Д. телерегулювання.

	39. 
	Передача дискретних чи неперервних команд, що діють на уставки (задані значення) регуляторів чи безпосередньо на виконавчі механізми регуляторів виробничих процесів – це:
	А. телевимірювання поточних значень;

Б. телесигналізація;

В. телевимірювання інтегральних значень;

Г. телекерування (телеуправління);

Д. телерегулювання.

	40. 
	На рисунку зображено наступний вид структури ліній зв’язку:
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	А. радіальна;

Б. ланцюгова;

В. деревовидна;

Г. деревовидна ієрархічна;

Д. кільцева.
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