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 Загальні положення 
Тестові завдання використовуються для проведення фахових вступних 

атестаційних випробувань при прийомі на навчання до Житомирського 
державного технологічного університету для отримання освітньо-
кваліфікаційного рівня „спеціаліст”, „магістр” за спеціальністю 7.05020201, 
8.05020201 „Автоматизоване управління технологічними процесами” у 2012 р. 

Право на участь у фахових атестаційних вступних випробувань мають 
вступники, які тримали освітньо-кваліфікаційний рівень „бакалавр” за 
напрямом 6.050202 „Автоматизація та інформаційно-комп’ютерні технології”, 
за умови подачі відповідних документів в приймальну комісію ЖДТУ. Вступні 
випробування проводяться відповідно до графіку, затвердженого головою 
приймальної комісії ЖДТУ. 

Тривалість проведення тестування – одна астрономічна година. 
На протязі цього часу абітурієнт повинен розв’язати тестове завдання, яке 

містить тести з наступних дисциплін: „ Автоматичне виробниче обладнання та 
робототехніка”, „Технологія і автоматизація дискретного виробництва”, 
„Автоматизована система управління технологічними процесами”, „Теорія 
автоматичного керування”, „Елементи та пристрої автоматики”, „Метрологія та 
вимірювальна техніка”, „Технологічні вимірювання та пристрої”, „Виконавчі 
механізми, регулюючі органи та пристрої”, „Автоматизований електропривод”, 
„Оптимальні і адаптивні САК”, „Комп’ютерна графіка”, „Електротехніка”, 
„Електромеханіка”, „Алгоритмічні мови та основи програмування”, 
„Організація баз даних та знань”, „ЕМСТ”, „Обчислювальна та 
мікропроцесорна МП техніка”, „Теорія інформації”. 

Тестове завдання містить двадцять п‘ять тестових питань різного ступеню 
складності, які охоплюють всі вище перелічені дисципліни. В залежності від 
ступеню складності тестові завдання оцінюються по 3 чи 8 балів,  запитання № 
№ 16,18,20,23,25 оцінюються по 8 балів, решта запитань – по 3 бали. 

Результати тестування оцінюються  за 100 бальною шкалою від 100 до 200 
балів. Мінімальна кількість балів для участі в конкурсі – 124. При складанні 
фахових атестаційних вступних випробувань абітурієнт отримує тестове 
завдання і лист відповіді. 
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Перелік тем з навчальних дисциплін 
 

Алгоритмічні мови та основи програмування 
Тема 1. Загальні відомості про комп’ютери та пропрограмне 

забезпечення  
Склад ПК і призначення основних елементів. Структура програмного 

забезпечення. Характеристика мов програмування. 
 
Тема 2. Операційні системи ПК 
Загальна характеристика MS DOS. Команди MS DOS. Операційна система 

Windows. Робота в середовищах MS DOS та Windows. 
 
Тема 3. Ядро мови програмування Pascal 
Загальні відомості про мову. Типи даних. Основні оператори. Масиви 

даних. Бібліотечні процедури і функції. Процедури і функції користувача. 
Структура програм. Оболонка Turbo Pascal. Множина і комбіновані типи даних. 
Файл. Посилальні типи даних. Робота з пам’яттю. 

 
Тема 4. Розширення мови Pascal 
Модулі. Зв’язані списки. Оверлеї та припинення. Динамічні об′єкти. 
 
Тема 5. Середовище візуального програмування Delphi  
Загальна характеристика Delphi. Интегріроване середовище розробки. 

Object Pascal. Компоненти Delphi. Методи, властивості і події в Delphi. 
Створення додатків в Delphi. 

 
Тема 6. Програмування  типових задач  
Числові методи розв’язування нелінійних рівнянь. Системи лінійних 

алгебраїчних рівнянь. Системи нелінійних рівнянь. Інтерполяція 
функціональних залежностей. Апроксимація результатів вимірів. Численне 
інтегрування. Розв’язання диференційних рівнянь. Системи ДР.  

 
 

Електротехніка 
 
Тема 1. Електричні кола постійного струму  
Елементи електричних кіл. Закон Ома. Закони Кірхгофа. Алгебраїчні 

методи аналізу кіл в усталеному режимі. Рівняння з контурними струмами, 
вузловими потенціалами. Матриці контурних опорів та вузлових провідностей. 
Принцип накладання. Теорема про еквівалентне джерело. Перетворення схем. 

Використання топологічних графів для розрахунку складних кіл. 
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Тема 2. Властивості та методи розрахунку кіл однофазного  
синусоїдного струму  
Використання синусоїдного струму в техніці. Синусоїдні струми та 

напруги, амплітуда, фаза, діюче значення. Параметри та елементи кіл змінного 
струму. 

Символічне зображення синусоїдних функцій часу, їх інтегралів та 
похідних. Комплексні опори та провідності. Векторні діаграми. Енергія та 
потужність в колах змінного струму. Зображення потужності в комплексній 
формі. 

Використання всіх методів розрахунку лінійних кіл постійного струму для 
розрахунку кіл синусоїдного струму комплексним методом. 

Індуктивно-зв'язані елементи. Послідовне та паралельне з’єднання 
елементів при наявності взаємної індуктивності. Еквівалентні схеми. 

 
Тема 3. Кола періодичного несинусоїдного струму 
Несинусоїдні періодичні напруги та струми, зображення їх у вигляді 

тригонометричного ряду Фур’є. Дискретні спектри. Діюче значення та 
потужність в колах несинусоїдного струму. Розрахунок кіл з несинусоїдними 
струмами. 

 
Тема 4. Трифазні кола  
Трифазні системи ЕРС. З’єднання зіркою та трикутником в трифазних 

колах. Розрахунок симетричних та несиметричних трифазних кіл. Потужність в 
трифазних колах. 

 
Тема 5. Перехідні процеси в лінійних електричних колах 
Класичний метод розрахунку перехідних процесів. Аналіз перехідних 

процесів в простих колах з опором, індуктивністю та ємністю. Перетворення 
Лапласа, основні положення операторного методу розрахунку перехідних 
процесів. Рівняння електричних кіл в операторній формі. Формули 
розкладання. 

Перехідна та імпульсна функція кола. Розрахунок перехідних процесів при 
дії джерел напруги чи струму довільної форми. 

 
Тема 6. Нелінійні електричні кола постійного струму 
Характеристики нелінійних елементів. Кусочно-лінійна та аналітична 

апроксимація ВАХ. Графічні, графо-аналітичні та аналітичні методи 
розрахунку нелінійних кіл. 

Тема 7. Магнітні кола при постійних потоках 
Магнітні властивості матеріалів, основні величини, що характеризують 

магнітне поле. Вебер-амперні характеристики. Закони Кірхгофа для магнітних 
кіл. Розрахунок нерозгалужених магнітних кіл. 

 
Тема 8. Нелінійні кола змінного струму 
Явища в колах з нелінійними елементами при синусоїдних вхідних 

сигналах. Кола з нелінійними індуктивностями та ємностями. Форми кривих 
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струмів та напруг в колах з нелінійними елементами. Схема заміщення 
нелінійної індуктивності. Ферорезонансні явища. Поняття про аналіз 
перехідних процесів в нелінійних колах. 

Електромеханіка 
 
Тема 1. Електромагнітні елементи 
Трансформатори - загальні положення, конструктивне виконання. Аналіз 

режмів Х.Х. і К.З. Схема заміщення, рівняння стану та векторна діаграма 
однофазного транс- форматора. Зовнішня характеристика та коефіцієнт корисної 
дії. Автотрансформатор. 

Багатообмоточні трансформатори, схеми заміщення та знаходження їх 
параметрів, векторні діаграми. Особливості аналізу режимів роботи. Трифазні 
трансформатори. Методи розрахунку одно- та трифазних трансформаторів. 

Електромагнітні реле. Загальні відомості. Контактні та магнітні системи 
реле. Особливості магнітних систем реле змінного струму. Сучасні промислові 
зразки електромагнітних реле та їх основні характеристики. Геркони, гезакони 
т.і.. Електромагнітні муфти, електромагнітні пропорційні елементи. Контактори 
та магнітні пускачі. 

 
Тема 2. Електричні машини та апарати  
Класифікація електричних машин. Будова машин постійного струму, 

робота в режимах: генератора, двигуна та електромагнітного гальма. Основні 
рівняння стану. Магнітне поле та реакція якоря машин постійного струму. 

Двигуни постійного струму. Основні типи та рівняння стану. Пуск та 
принципи регулювання частоти обертання. Виконавчі двигуни постійного 
струму (ВДПС). їх класифікація по конструктивному виконанню. Якірне 
управління та статичні характеристики ВДПС. Передаточні характеристики 
ВДПС при якірному управлінні. 

Асинхронні та синхронні електричні машини пристроїв автоматики. 
Принцип дії та основи теорії електричних машин змінного струму. Режими 
роботи асинхронних електромашин. Г-подібна схема заміщення та 
електромагнітний момент асинхронної машини. Асинхронні мікромашини. 
Класифікація та області застосування. Конденсаторні асинхронні мікродвигуни. 
Однофазні двигуни з екранованими полюсами. Універсальні мікродвигуни. 
Порівняльний аналіз. Двофазні асинхронні виконавчі мікродвигуни. Загальна 
характеристика режимів роботи та конструктивне виконання. Схеми заміщення, 
рівняння стану та основні електромеханічні характеристики. Передаточна 
функція двофазних двигунів. 

Лінійні електродвигуни (ЛД). Основи теорії та конструктивне виконання. 
Засоби управління. Синхронні електричні машини (СЕМ) в системах 
автоматики. Загальні положення, класифікація СЕМ, рівняння стану. Синхронні 
двигуни: з постійними магнітами, гістерезисні, з електромагнітною редукціюю, 
реактивні та з ротором, що котиться. Ступеневі двигуни (СД). Принцип дії СД, 
засоби управління та конструктивне виконання. Режими роботи та аналіз його 
механічних характеристик. Рівняння стану та аналіз динамічних характеристик 
СД. СД як елемент САУ. 
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Поворотні трансформатори (ПТ). Конструктивне виконання та принцип 
дії. Синусно-косинусний ПТ та засоби симетруваня. Сельсини, будова та 
принцип дії. трансформаторної та індикаторної схем синхронного зв`язку, 
методи боротьби з похибками. Загальні принципи побудови систем 
синхронного зв`язку на магнесинах. 

 
Тема 3.Основні види електроприводу та їх характеристики 
Основі режими роботи електродвигунів за умов нагрівання. Метод 

приведення довільного режиму роботи електродвигуна до еквівалентного 
номінальному режиму. Вибір типу і потужності електродвигуна. 

Системи та схеми керування електроприводом. Регульований 
електропривід. 

 
 

Метрологія та вимірювальна техніка 
 
Тема 1. Класифікація засобів вимірювань. Міри 
Класифікація ЗВ за способом подання вимірювальної інформації методом 

порівняння з мірою, структурою перетворювань, функціональним 
призначенням. основні метрологічні характеристики та параметри. Міри 
основних електричних величин. 

 
Тема 2. Похибки вимірювань 
Систематизація похибок: абсолютні та відносні, систематичні та випадкові, 

інструментальні та методичні. Оцінка результатів прямих вимірювань при 
одноразовому спостереженні. Вірогіднісна оцінка результатів прямих 
вимірювань при багаторазових рівноточних спостереженнях. Обробка 
результатів непрямих вимірювань. 

 
Тема 3. Вимірювання фізичних величин 
Організація вимірювального експерименту. Формулювання цілі 

експерименту. Вибір критеріїв оцінок точності результатів експерименту. Вибір 
методів за засобів вимірювань. Способи захисту вимірювальної апаратури від 
завад. Методи виявлення та виключення (зменшення) систематичних похибок. 

Вимірювання електричних величин. Вимірювання сили струму та напруги. 
Метод безпосередньої оцінки. Компенсаційний та диференціальний методи 
вимірювання напруги. Непряме вимірювання струму. Вимірювання імпульсних 
та несинусоїдних струмів та напруг приладами систем. 

Вимірювання параметрів елементів електричних кіл: опору, індуктивності, 
ємності, взаємної індуктивності, добротності. 

Вимірювання потужності та енергії постійного та однофазного змінного 
струму. Вимірювання активної та реактивної потужності в трифазних колах. 

Вимірювання частот та кута зсуву фаз. Аналіз спектру електричних 
сигналів, визначення коефіцієнту нелінійних викривлень. 
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Тема 4. Вимірювання неелектричних величин 
Особливості вимірювання неелектричних величин електричними засобами 

вимірювань. основні характеристики первинних перетворювачів неелектричних 
величин. вимірювальні перетворювачі: резистивні, електростатичні, 
електромагнітні теплові, оптоелектронні, індукційні. 

 
Тема 5. Аналогові та цифрові електронні прилади 
Основні характеристики та параметри. Принципи побудови та дії. 

Аналогово-цифрові перетворювачі. Операційні вимірювальні перетворювачі. 
 

 
Технологічні вимірювання та прилади 

 
Тема 1. Засоби вимірювання та їх основні елементи 
Класифікація та основні характеристики засобів вимірювання. 

Вимірювальні прилади, робочі та зразкові засоби вимірювання. Порівняльна 
характеристика засобів вимірювання. Вимірювальні кола прямого 
перетворення. Вимірювальні кола зрівноважувального перетворення. 

 
Тема 2. Вимірювальні прилади в Державній системі промислових 

приладів (ДСП) 
Задачі ДСП. ГОСТ 12999–84, Державна система промислових приладів та 

засобів автоматизації. Загальні технічні умови. Єдина система стандартів 
приладобудівництва.  

 
Тема 3. Похибки засобів вимірювань 
Класифікація похибок засобів вимірювань. Статичні похибки засобів 

вимірювань. Динамічні похибки. Методи підвищення точності засобів 
вимірювання. 

 
Тема 4. Вимірювальні перетворювачі 
Класифікація вимірювальних перетворювачів. Принцип побудови 

вимірювальних перетворювачів: механічні, пружні, резистивні, п'єзоелектричні, 
ємнісні, індуктивні, індукційні, гальваномагнітні, теплові, електрохімічні, 
адсорбційні, оптоелектронні, іонізуючого випромінювання. 

 
Тема 5. Вимірювання температурних та теплових величин 
Характеристики вимірюваних величин. Контактні методи вимірювання 

температури, пірометричні методи вимірювання, теплобачення та термографія. 
 
Тема 6. Вимірювання геометричних розмірів матеріалів та виробів 
Характеристики вимірюваних величин. Вимірювання кутових розмірів. 

Вимірювання розмірів у машинобудуванні. 
 



 8

Тема 7. Вимірювання механічних зусиль та параметрів руху 
Методи вимірювання зосереджених сил, тиску, деформацій та механічних 

напруг. Контактні методи вимірювання параметрів руху. Методи вимірювання 
параметрів руху рідких та газоподібних величин. 

 
Тема 8. Вимірювання в рідких та газоподібних середовищах 
Вимірювання тиску, кількості та рівня. Методи і прилади для аналізу 

складу рідин. Вимірювання густини і в'язкості рідин. Методи і прилади для 
аналізу складу газів. Вимірювання вологості. Прилади для контролю 
навколишнього середовища. 

 
Тема 9. Автоматизовані системи контролю 
Системи автоматичного контролю (САК) як різновид вимірювально-

інформаційних систем. Вимірювальна інформація, методи її перетворення, 
обробки та передачі сигналів. Специфічні блоки та вузли САК. Структури САК. 

 
 

Комп’ютерна графіка 
Тема 1. Загальні принципи комп'ютерної графіки (КГ) 
Загальні принципи комп'ютерної графіки (КГ). Основні визначення i 

поняття КГ . Областi застосування КГ. Апаратні i програмні засоби КГ. 
Графiчнi примiтиви у мовах програмування. Контексту пристрою. Робота з 
окремими точками, рисування лiнiйних об'єктiв, прямолiнiйних вiдрiзкiв, 
окружностей, дуг, елiпсiв, суцiльних об'єктiв, зафарбовування об'єктiв, робота 
iз зображеннями, робота зi шрифтами, поняття режиму (способу) виведення, 
поняття палiтри. 

 
Тема 2. Математичнi основи комп'ютерної графiки 
 Однорiднi координати на площинi та в просторi. Базовi перетворення 

координат. Афiнна та перспективна геометрiї. Аксонометричне та перспективне 
проектування. Представлення плоских та просторових кривих. Кубiчнi 
сплайни; параболiчна iнтерполяцiя; кривi Бiз'є. 

 
Тема 3. Алгоритмiчнi основи комп'ютерної графiки 
Растрова графiка. Алгоритми креслення вiдрiзкiв. Цифровий 

диференцiйний аналiзатор. Алгоритм Брезенхема. Цiлочисельний алгоритм 
Брезенхема. Загальний алгоритм Брезенхема. Растрова розгортка в реальному 
часi. Растрова розгортка суцiльних областей. Заповнення многокутникiв. 

 
Тема 4. Вiдсiкання невидимих частин зображення 
Двовимiрне вiдсiкання вiдрiзкiв. Двовимiрнi алгоритми Сазерленда-Коена, 

FC, Лiанга-Барски. Узагальнення: вiдсiч двовимiрного вiдрiзка випуклим 
вiкном. Алгоритм Кируса-Бека. Внутрiшнє та зовнiшнє вiдсiкання. Вiдсiкання 
многокутникiв. Тривимiрне вiдсiкання вiдрiзкiв. 
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Тема 5. Алгоритми вилучення невидимих частин зображення 
Вилучення невидимих лiнiй. Алгоритм плаваючого горизонту. Поняття z-

буферу. Алгоритм, що використовує z-буфер. Основи методiв реалiстичного 
представлення сцен. Реалiстичне представлення сцен. Моделi освiтлення, 
механiзм дифузного та дзеркального вiдбиття свiтла. Прозорiсть, тiнi, 
випромiнювання. 

Тема 6. Основи графiчної системи OpenGL 
Iнiцiалiзацiя OpenGL, створення контексту вiдображення , режими 

буферизацiї, формат пiкселiв. Системи координат та трансформацiї координат, 
поняття об'єктно-видової, проекцiйної та текстурної матриць. Вiдсiкання 
частин зображення, плоскостi вiдсiкання. 

 
Тема 7. Створення тривимiрних зображень в системi OpenGL 
Основнi графiчнi примiтиви системи OpenGL. Поняття списку 

вiдображення примiтивiв, приклади їх створення, вiдображення та знищення. 
Прозорiсть та змiшування кольорiв. Джерела свiтла фонове та дифузiйне 
освiтлення. Створення та використання текстур для вiдображення реалiстичних 
тривимiрних сцен. 

 
 

Теорія автоматичного керування 
 

Тема 1. Основні поняття та визначення теорії автоматичного 
керування 

Задачі автоматизації об’єктів. Вхідні та вихідні змінні. Зворотній зв’язок та 
його призначення. Поняття про автоматичне регулювання та керування. Змінні, 
що керуються та регулюються. Поняття про керуючі дії та збурення. Типові 
сигнали зовнішніх впливів в автоматичних системах. 

 
 

Тема 2. Принцип побудови автоматичних систем 
Принципи регулювання за відхиленням вихідної координати, за збуренням 

та комбіноване регулювання. Керуючий автоматичний пристрій та регулятор. 
Визначення автоматичної системи. Функціональні схеми систем та 
класифікація основних елементів автоматичних систем за їх призначенням. 
Мета керування. Показники мети керування та їх аналітичне формулювання. 
Поняття про алгоритм керування. Принцип класифікації автоматичних систем. 
Класифікація систем за законом зміни вихідної координати об’єкту. Системи 
автоматичної стабілізації, системи програмного керування та слідкуючи 
системи. Приклади автоматичних систем та їх функціональні елементи. 

 
 

Тема 3. Математичні моделі динаміки автоматичних систем 
Математична модель динаміки системи в формі рівняння «Вхід-вихід» 

систем. Загальні рішення рівнянь типу «Вхід-вихід» лінійних безперервних та 
імпульсних систем. Вільна та вимушена складова перехідних процесів 
автоматичних систем. Математичні моделі динаміки у формі передатних 
функцій автоматичних систем. Типові динамічні ланки. Передатні функції 
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розімкнутих та замкнутих систем та їх зв’язок з імпульсними перехідними 
функціями. 

 
Тема 4. Стійкість лінійних безперервних автоматичних систем 
Основні поняття та визначення стійкості автоматичних систем. Зв’язок 

стійкості з коренями характеристичного рівняння замкнутої системи. 
Алгебраїчні критерії стійкості Рауса та Гурвіца. Частотні критерії стійкості 
систем автоматичного керування. Критерій О.В. Михайлова. Метод D-розбиття 
за одним параметром та визначення критичного параметру підсилення системи. 
Вплив параметрів на стійкість автоматичних систем. Критерій Найквіста. 
Визначення запасів стійкості системи. Оцінка стійкості систем за 
логарифмічними частотними характеристиками. Запаси стійкості. 

 
 

Тема 5. Якість процесу керування систем автоматичного керування 
Показники якості перехідних процесів при впливі ступінчатої вхідної дії: 

час перехідного процесу, коливання, перегулювання, характер перехідного 
процесу. Точність відробки системою типових задаючих дій. Коефіцієнти 
помилок. Статична та динамічна помилки. 

 
 

Тема 6. Теорія лінійних імпульсних автоматичних систем 
Загальна характеристика імпульсних систем. Визначення та класифікація 

імпульсних систем. Імпульсні системи з одним та декількома імпульсними 
елементами. Імпульсні системи з амплітудноімпульсною, широтно-імпульсною, 
частотно-імпульсною. Задачі дослідження імпульсних систем. 

 
 

Тема 7. Математичні моделі імпульсних систем 
Особливості математичних моделей імпульсних елементів, дискретних 

пристроїв та екстраполяторів. Передатні функції імпульсних систем. Вплив 
форми імпульсів на передатні функції. Заміна імпульсної системи 
еквівалентною безперервною системою. 

 
 

Тема 8. Аналіз динаміки лінійних імпульсних систем 
Стійкість імпульсних систем. Поняття стійкості. Необхідна та достатня 

умови стійкості імпульсних систем. Критерії стійкості імпульсних систем. 
Алгебраїчні критерії стійкості та особливості їх застосування. 

 
 

Тема 9. Теорія нелінійних систем 
Загальна характеристика нелінійних систем. Визначення та класифікація 

нелінійних систем. Типові нелінійні елементи, їх характеристики та 
математичні моделі. Задачі та особливості дослідження нелінійних систем. 
Математичні моделі нелінійних систем. Математична модель нелінійних 
систем в формі рівнянь стану. Структурні схеми нелінійних систем та їх 
перетворення.  

 
Тема 10. Аналіз динаміки нелінійних систем 
Методи дослідження та розрахунків нелінійних систем. Поняття про 

стійкість нелінійних систем. Методи О.М. Ляпунова. Дослідження абсолютної 
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стійкості нелінійних систем. Автоколивання. Фазова площина та її 
застосування для дослідження стійкості нелінійних систем із кусочно-
лінійними характеристиками. Метод гармонічної лінеаризації. 

 
 

Автоматичне виробниче обладнання та 
робототехніка 

 
Тема 1. Автоматизоване технологічне обладнання 
Основне та допоміжне технологічне обладнання (визначення, приклади). 

Засоби упорядковування середовища (ЗУС), виконувані ними функції 
(транспортування, орієнтування, подавання, накопичування). Приклади та 
елементи конструкцій ЗУС. 

 
Тема 2. Загальні відомості про металорізальні верстати  
Основні визначення, класифікація та позначення універсальних МРВ та з 

ЧПУ. Рухи в МРВ. Типові передачі в МРВ. Механізми МРВ (помножувальні, 
реверсуючі, диференціюючі). Кінематика МРВ: кінематичні зв’язки, основи 
кінематичного налагоджування. Приводи МРВ: із ступінчатою, безступінчатою 
та комбінованою зміною швидкості. 

 
Тема 3. Верстати токарної групи 
Загальні відомості. Основні вузли, конструктивні особливості та 

технологічні можливості токарно-гвинторізних, токарно-револьверних, 
токарно-карусельних верстатів. Токарні автомати та напівавтомати. 

 
Тема 4. Свердлувальні та розточувальні верстати 
Загальна характеристика верстатів другої групи. Вертикально- 

свердлувальні (2Р135Ф2), радіально-свердлувальні (2М51, 2554), верстати для 
глибокого свердлування, агрегатно-свердлувальні, горизонтально-
розточувальні (2А620Ф2-1), координатно-розточувальні верстати: основні 
вузли, рухи, конструктивні особливості, технологічні можливості. 

 
Тема 5. Багатоцільові верстати 
Загальні відомості, особливості постановки, технологічні можливості. 
 
Тема 6. Верстати фрезерної групи 
Основні відомості, загальна характеристика. Горизонтально-фрезерні, 

вертикально-фрезерні верстати: види рухів, основні вузли, особливості 
кінематики та компоновки. 

 
Тема 7. Промислові роботи 
Основні визначення робототехніки. Типова структурна схема ПР, зв’язок 

ПР із зовнішнім середовищем. Класифікація та позначення ПР. Номенклатура 
основних показників ПР: номінальна вантажопідйомність, похибка 
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позиціонування, геометричні характеристики робочих зон, теорема Лі-Янга, 
види програмування ПР, показники захватного пристрою. 

Типи маніпуляторів ПР, які працюють у прямокутній, циліндричній, 
кутовій, сферичній, комбінованій системі координат. Портальні, вбудовані та 
ПР агрегатно-модульної конструкції. 

 

Технологія і автоматизація дискретного 
виробництва 

 
Тема 1. Основи проектування автоматизованих ТП механообробки  
Інформація, порядок та основні етапи проектування ТП. Структура 

технологічних операцій. 
ТП на автоматичних лініях (АЛ). Поняття про АЛ, їх структура. 

Особливості реалізації ТП на АЛ. Продуктивність АЛ. 
ТП на верстатах з ЧПУ (стадії, етапи, особливості). Вибір номенклатури 

заготовок. Технологічність деталей, що підлягають  обробці на верстатах з ЧПУ 
різних груп. Види операційних ТП. 

Типові схеми чорнових переходів при токарній обробці, їх порівняльна 
оцінка. Визначення кількості переходів, видалення припуску при чорновій 
токарній обробці. Типові схеми переходів при токарній обробці додаткових 
поверхонь. Типові послідовності переходів при токарній обробці. 

ТП обробки отворів. Типові переходи при обробці отворів. Проектування 
операцій обробки отворів. 

Технологічні операції фрезерування на верстатах з ЧПУ. Види та зони 
обробки.  Типові схеми переходів та траєкторій  переміщення інструментів, 
параметри режимів різання. 

Особливості нормування для верстатів з ЧПУ. 
Принципи, правила та послідовність складання розрахунково-

технологічних карт, особливості розрахунку траєкторії переміщення різального 
інструментую Зв’язок систем координат верстатів з ЧПУ. 

 
Тема 2. Технологія обробки типових поверхонь 
Методи обробки зовнішніх поверхонь обертання, їх класифікація, 

особливості технології. Схеми обробки, різальний інструмент, обладнання, 
режими, устаткування, норми часу. 

Технологія обробки отворів. Загальні вимоги, основні методи. Різальний 
інструмент, обладнання, устаткування, режими різання, нормування. 

Технологія обробки площин. Стругання, фрезерування, протягування, 
шліфування. Заготовки, різальний інструмент, схеми базування та обробки, 
режими різання, пристосування обладнання, норми часу. 

Методи обробки різьбових поверхонь. Нарізання різьб різцями, 
гребінками, мітчиками, плашками та накатувальними роликами. Фрезерування 
та накатування різьби. Заготовки, різальний інструмент, режими різання, 
нормування. Технологія обробки зубчатих та черв’ячних коліс, їх особливості. 
Режими різання, устаткування, норми часу. Методи зміцнення поверхонь. 
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Тема 3. Технологічні основи роботизації виробництва 
Технологічні основи використання роботів. Області використання ПР, їх 

конструктивні особливості. Номенклатура основних показників ПР, що 
визначають їх технологічні можливості. 

Формалізація технологічних можливостей ПР. 
Роботизація навантажувально-розвантажувальних робіт. Використання 

роботів у транспортно-накопичувальних та технологічних системах. 
Основні схеми використання ПР в механоскладанні. Типові компоновки 

РТК. 
Контроль в умовах роботизованого виробництва. 
Етапи розробки роботизованих ТП механічної обробки. 
Методика аналізу виробничих процесів для визначення доцільності 

використання ПР. Технологічність об’єктів роботизації. 
 
Тема 4. Основи проектування РТК 
Структура та склад роботизованих виробничих систем, їх ієрархія, РТК, 

РТС, ГВС, їх основні характеристики. Гнучкі робототехнічні системи. 
Постановка задачі проектування РТК, організація його роботи. 
Організаційно-технологічні фактори формування структури РТК, основні 

принципи та рекомендації, критерії оптимальності. 
Проектування РТК для механооброблювального виробництва. Основні 

схеми завантаження ПР металорізального устаткування. Проектування ділянок 
РТК з одним ПР. Геометричне узгодження параметрів ПР та обладнання. 
Побудова планування РТК. 

Проблеми та принципи побудови адаптивних РТК. 
 
Тема 5. Приклади використання ПР при виготовленні виробів 
Роботизована технологія виготовлення деталей типу вал. Рухомі 

монорельсові роботи, технологічні операції, що їх виконують роботи. 
Структура та технологічні можливості РТК. Особливості програмного 
забезпечення їх роботи. 

Роботизована технологія механічної обробки деталей типу фланець. 
Структура РТК, технологічні можливості. 

ПР при виробництві елементів РЕА. ГАД складання корпусів ІМС із 
плоскими та штирковими виводами. 
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 Автоматизовані системи керування 
технологічними процесами 

 
 

Тема 1. Кібернетика і особливості кібернетичного підходу до питань 
синтезу і аналізу автоматизованих систем управління 

Інформаційний похід. Системний похід. Алгоритмічний похід. 
Статистичний похід. Використання кібернетичних моделей при синтезі і аналізі 
систем. Використання електронно-обчислювальних машин як активних 
елементів в АСУ ТП.  

 

Тема 2. Кібернетичні системи 
Особливості кібернетичних систем. Динамічність кібернетичних систем. 

Опис кібернетичних систем. Класифікація кібернетичних систем. Складні 
системи. Ієрархічність кібернетичних систем. Структурний аналіз 
кібернетичних систем. Лінійна структура. Функціональна структура. Матрична 
структура. Приклади систем управління з різними структурами. Патологічні 
структури. 

 

Тема 3. Виробництво і його складові частини 
Основні характеристики виробництва як об'єкта управління. Технологічні 

процеси як  об'єкти управління в кібернетичних системах. Функціональна та 
організаційна структура виробництва. Поняття АСУ ТП, АСУП, інтегрованих 
АСУ. Склад  АСУ ТП: організаційне забезпечення, інформаційне забезпечення, 
програмне і математичне забезпечення, технічне забезпечення. Функціональна і 
фізична структура АСУ ТП. 

 

Тема 4. Склад АСУП 
Системний базис. Функціональний комплекс. Цільовий комплекс. Загальні 

поняття про види забезпечень АСУП. Організаційно-економічне забезпечення 
АСУП. Інформаційна база АСУП. Технічна база АСУП. Математичне   
забезпечення АСУП. Програмне забезпечення АСУП. Лінгвістичне 
забезпечення АСУП. Ергономічне забезпечення АСУП. 

 

Тема 5. Принципи математичного забезпечення АСУП 
Методи лінійного програмування. Метод послідовного поліпшення плану. 

Геометрична інтерпретація рішень задач лінійного програмування. Симплекс- 
метод . Дозволяючи множники. Їх  фізичне значення і їх використання при 
рішенні реальних задач оптимального управління. 

Рішення задач лінійного програмування великих розмірів. Використання 
електронно-обчислювальних машин для вирішення задач лінійного 
програмування. Типові виробничі задачі, вирішенні методами лінійного 
програмування. 

Використання теорії графів при прийнятті автоматизованих рішень. 
Основні поняття теорії графів. Характеристика графів. Способи задання графів. 
Знаходження найкоротшого шляху у графах з ребрами однакової довжини і з 
ребрами різної довжини.  Побудова графа оптимальної довжини. 
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Тема 6. Інформаційне забезпечення АСУТП 
Основні функції інформаційного забезпечення. Забезпечення 

оперативності знаходження необхідної інформації в великому масиві даних та її 
використання. Забезпечення секретності техніко-економічної та виробничої 
інформації. Забезпечення достовірності передачі інформації у просторі і в часі.. 

Методи і способи забезпечення секретності даних. Організаційні способи 
забезпечення секретності виробничої інформації. Технічні способи 
забезпечення секретності інформації. Алгоритмічні методи забезпечення 
секретності інформації. 

Необхідність і передумови забезпечення високої достовірності інформації 
в АСУ ТП. Способи підвищення достовірності передачі інформації у просторі і 
в часі. Екранування. Використання структурної надлишковості у лініях зв'язку. 
Використання каналів зворотного зв'язку. Використання оптимальних методів 
прийому. 

Когерентний прийом. Кореляційний прийом. Метод накопичення. 
Передача складними сигналами. Використання послідовного аналізу Вальда. 
Прийом "в цілому". 

 

Тема 7.  Синтез засобів автоматизації з використанням 
мікропроцесорної техніки і з використанням електронно-обчислювальних 
машин 

Порівняння областей їх вживання. Організація мікропроцесорної системи 
управління. Типова структурна схема мікропроцесорної системи управління 
технологічними процесами. 

Принципи цифрового управління технологічними процесами на базі 
електронно-обчислювальних машин. Способи управління технологічними   
об'єктами від управляючих електронно-обчислювальних машин. Управління в 
режимі порадника. Супервізорне управління. Безпосереднє цифрове 
управління. Переваги цифрового управління перед аналоговим управлінням.  

Сполучення електронно-обчислювальних машин з виконавчими 
механізмами в системах  автоматизації. Могутні пристрої комутації. Пристрої 
управління світлодіодами. Пристрої управління реле. Могутні   керівники 
інтегральні мікросхеми.  

Пристрої управління двигунами постійного струму. Пристрої управління 
кроковими двигунами. 

Пристрої сполучення електронно-обчислювальних машин з датчиками 
аналогових величин. Перетворювачі напруга – частота.  

 
 

Виконавчі механізми, регулюючі органи та 
пристрої 

 
Тема 1. Промислові системи автоматичного регулювання 
Одномірне регулювання. Каскадне регулювання. Слідкуюче регулювання. 

Каскадне регулювання співвідношення змінних. Багатоконтурна АСР 
співвідношення. Регулювання з динамічною корекцією, комбіноване 
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регулювання. Регулювання з використанням ЕОМ (супервізорне регулювання, 
безпосереднє цифрове управління). 

 
Тема 2. Об'єкти регулювання 
Класифікація об'єктів регулювання. Завдання та методи ідентифікації 

об'єктів регулювання. Експериментальне визначення характеристик об'єктів 
регулювання. Формування математичної моделі об'єкта. Вибір управляючих 
дій. 

 
Тема 3. Регулюючі пристрої 
Основні визначення та уявлення. Класифікація регулюючих пристроїв. 

Типові безперервні автоматичні регулятори та їх динамічні характеристики, 
особливості реальних безперервних регуляторів. Формування типових 
безперервних лінійних законів регулювання на базі операційних підсилювачів. 
Типові релейні (позиційні) автоматичні регулятори та їх статичні 
характеристики. Імпульсні регулятори. Цифрові регулятори. Екстремальні 
регулятори. Адаптивні регулятори. Вимоги до якості регулювання в 
промислових системах регулювання. Критерії якості регулювання (прямі, 
непрямі). Вибір регулятора та спрощені методи розрахунку його настройок. 
Принцип оптимальної настройки. 

 
Тема 4. Регулюючі органи  
Загальні відомості про регулюючі органи. Дросельні регулюючі органи. 

Дозуючі регулюючі органи. Вибір і розрахунок дросельних регулюючих 
органів. 

 
 
Тема 5. Виконавчі механізми і пристрої 
Загальні відомості про виконавчі пристрої. Електронні виконавчі 

механізми. Пневматичні виконавчі механізми. Гідравлічні виконавчі механізми. 
позиціонери. Налагодження виконавчих механізмів. 

 
Тема 6. Агрегатні комплекси  
Комплекси технічних засобів АКЕСР та АКЕСР–2. Регулюючі 

мікропроцесорні контролери Р–100, Р–110, Р–112, Р–120, Р–122. Логічні 
мікропроцесорні контролери Л–110, Л–112, Л–120, Л–122. 

 
 

Автоматизований  електропривод 
 

Тема 1. Електропривод як основний засіб автоматизації виробничих 
машин і технологічних процесів 

Поняття «електропривод»: визначення, структурна схема, основні функції, 
склад, призначення, вимоги. Класифікація ЕП. Технічні засоби замкнутих 
автоматизованих ЕП: силові (енергетичні) та керуючі (інформаційні) засоби. 
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Види керування автоматизованого ЕП. Тенденції розвитку автоматизованих 
ЕП. Специфіка та задачі дисципліни. 

 
Тема 2. Механіка електропривода та його механічні характеристики 
Механічна система ЕП: моменти (сили) в МС, механічні характеристики 

виробничих механізмів, схеми та параметри МС, одномасова МС та її 
розрахункова схема. Механічні характеристики електродвигунів: постійного 
струму та змінного струму. Режими роботи електродвигунів та їх штучні 
характеристики. Рівняння руху та режими ЕП: усталений рух та статична 
стійкість, механічні перехідні процеси в ЕП. 

Тема 3. Принципи побудови автоматичних систем керування 
електропривода 

Задача регулювання координат електропривода. Основні показники 
регулювання: статичні та динамічні. Системи керований перетворювач - двигун 
(КП-Д): постійного та змінного струму. Типові структури ЕП. Автоматизований 
електропривод при керування ТП. 

  Тема 4. Керування розімкнутим мережним ЕП (на самостійне 
вивчення) 

Основні функції розімкнутих ЕП. Апарати та елементи розімкнутих ЕП. 
Електромагнітні муфти та гальма. Типові вузли і схеми розімкнутих ЕП. 

Тема 5.  Елементи та пристрої (технічні засоби) замкнутих ЕП (на 
самостійне вивчення) 

Призначення і класифікація керуючих пристроїв ЕП. Аналогові елементи 
пристрої. Елементи і пристрої дискретної дії. Мікропроцесорні пристрої. 
Серійні уніфіковані системи технічних засобів. 

 Тема 6. Стабілізуюче керування ЕП: регульований електропривод - 
РЕП 

Сутність стабілізації координат ЕП. Регульований електропривод з 
двигуном постійного струму незалежного збудження - ДПС НЗ. Математична 
модель ДПС НЗ. Системи керування РЕП з підсумовуючим підсилювачем: 
формування статичних характеристик системи, корекція систем в перехідних 
процесах. Формування перехідних процесів на підставі метода послідовної 
корекції при застосуванні підпорядкованих контурів регулювання. Типові 
аналогові регулятори. Аналогові функціональні перетворювачі і задаючі 
пристрої. Оптимізація контурів регулювання: сутність оптимізації контурів, 
модульний (технічний) і симетричний оптимум, оптимізація контурів 
регулювання струму і швидкості. Функціональна схема практичної реалізації 
РЕП. Регульовані електроприводи з двигунами змінного струму та спеціальні 
види РЕП. 

  Тема 7. Слідкуюче керування ЕП: слідкуючий електропривод - СПЕ 
Особливості СЕП, його ознаки і класифікація. Структура СЕП та 

особливості вимірювальних пристроїв. Позиційний ЕП. Аналоговий та цифро-
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аналоговий СЕП. Традиційний СЕП та СЕП з підпорядкованим регулюванням 
параметрів: схеми, структури, розрахунки, оптимізація, реалізація. Цифровий 
СЕП: структура, склад, властивість, особливості розрахунків та реалізації. 

Тема 8.  Програмне керування ЕП: програмний електропривод - ПЕП 
Особливості ПЕП, його ознаки і класифікація. Структура ПЕП та 

особливості задавання програми. Циклові, позиційні та контурна ПЕП. Системи 
ЕП з нечисловими (цикловими) програмними пристроями. Системи числового 
програмного керування (ЧПК). Системи ЧПК з кроповим двигуном. Аналогові 
та цифрові системи програмного керування: особливості їх реалізації та 
застосування. 

  Тема 9. Адаптивне керування ЕП: адаптивний електропривод - АдЕП 
Особливості АдЕП, його ознаки і класифікація. Структура АдЕП та 

особливості пристрою адаптації. Самонастроювальні та самоорганізуючі 
адаптивні системи. Безпошукові та пошукові адаптивні системи керування 
електроприводів. Особливості реалізації АдЕП та їх застосування. 

 
 

Оптимальні і адаптивні САК 
 

Тема 1. Математичні моделі об’єктів керування (ОК) 
Загальна характеристика математичних моделей ОК у вигляді звичайних 

диференціальних рівнянь та передаточних функцій. Їх взаємозв’язок. 
Методи переходу мат. моделей ОК  від передаточних функцій до опису їх 

в просторі стану (в матричному вигляді). 
 
Тема 2. Оцінка властивостей ОК за їх математичними моделями 
Керованість та спостережність  об’єктів керування. Визначення цих 

властивостей ОК за допомогою теорем  Калмана. 
 
Тема 3. Оптимальні системи автоматисного керування 
Загальна характеристика оптимальних систем. Статична і динамічна 

оптимізація. Характеристика статичних  і динамічних критеріїв оптимізації. 
 
Тема 4. Класичний варіаційний метод оптимізації 
Зв’язок оптимізаційних задач за допомогою рівняння Ейлера. 

Оптимізаційні задачі на умовний екстремум (рівняння Ейлера Лангранжа). 
 
Тема 5. Метод динамічного програмування в задачах оптимізації 

керування 
Дискретне і неперервне динамічне програмування. Використання рівняння 

Р. Беллмана для синтезу оптимальних алгоритмів керування в САК при 
відсутності  обмежень на керування та при наявності таких обмежень. 
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Тема 6. Синтез оптимальних алгоритмів керування в САК за 
допомогою принципу максимуму 

Порядок розв’язку оптимізаційних задач при відсутності обмежень на 
керування та при наявності обмежень на керування. 

 
Тема 7. Системи оптмальні за швидкодією 
Загальна характеристика та критерії оптимальності. Структура 

оптимального за швидкодією алгоритму керування. Теорема про n-інтервалів та 
її використання. Квазіоптимальні  системи керування. 

 
Тема 8. Термінальні системи керування 
Порядок синтезу термінальних алгоритмів керування для розімкнутих та 

замкнутих САК. 
 
Тема 9. Системи екстремального керування (СЕК) 
Методи пошуку одномірних екстремумів в СЕК. Якісні показники СЕК. 
Кореляційно-екстремальні системи. 
 
Тема 10. Адаптивні системи автоматичного керування (АдСАК) 
Пошукові і безпошукові АдСАК. Адаптивні САК з моделями з сигнальною 

і параметричною настройкою.  
 

 

Організація баз даних та знань 
 

Тема 1. Реляцiйнi бази даних. Загальнi вiдомостi 
Загальнi вiдомостi про реляцiйнi СКБД. Види файлiв в СКБД. Структури 

файлiв та елементарнi операцiї. Створення та вiдкриття файлiв. Два режиму 
роботи в реляцiйних СКБД.  

Тема 2. Робота в діалоговому режимi 
Головнi класи дiалогових команд. Команди органiзацiї доступу до файлів 

баз даних. Рух по файлам. Пошук даних. Пошук даних з допомогою iндексних 
файлiв. Змiна структури бази даних.  

Тема 3. Команди манiпулювання даними 
Редагування баз даних. Команди вiдображення файлiв на екранi. Команди 

вводу/виводу. Службовi команди. Група SET-команд. Проектування бази 
даних. Реляційні моделі. 

Тема 4. СКБД Visual FoxPro. Базовi засоби програмування 
 Структура програм СКБД. Редагування програм. Робота в текстовому 

редакторi. Умовнi оператори. Оператори циклiв. Вихід з циклiв та з програми. 
Загальнi вiдомостi про масиви даних. Робота з масивами. Практична робота по 
складанню програм.  
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Тема 5. Додаткові засоби програмування 
Фiльтри. Фiльтрацiя файлiв баз даних. Генератор друкованих форм. Файли 

звiтiв. Створення звiтiв. Створення звiтiв з допомогою iндексних файлiв. Вивід 
звiтiв на принтер та в файл. Зв'язок файлiв даних. Практична робота з багатьма 
файлами. Вибірки даних. 

Тема 6. Засоби програмування в СКБД Visual FoxPro 
Створення вiкон та робота з меню. Створення Help-програм. Масиви та 

робота з ними. 
Тема 7. Засоби програмування в СКБД Visual FoxPro 
Створення вiкон та робота з меню. Створення Help-програм. Масиви та 

робота з ними. 
Тема 8. Процедури та функцiї 
Бiблiотекi функцiй. Математичнi функцiї. Функцiї ввода/вивода. Функцiя 

Achoice - головна функцiя створення меню. Редагування файлiв функцiями Edit 
ta Browse. Робота з Мемо-полями. Функцiя редагування Мемо-полiв - 
Memoedit. Символьнi(рядкові) функцiї. Робота з функцiями часу. Текстовi 
функцiї та функцiї ідентифікації об’єктів.  

Тема 9. СКБД Visual FoxPro. Особливості програмування 
Особливостi версiї 6.0. Змiннi та операцiї. SET-змiннi. Оператори 

програмування СКБД Visual FoxPro 6/7. 
Тема 10. Бази даних 
Робота з базами даних, використання алiаса. Мемо-поля, їх супроводження 

та корекцiя.  
Тема 11. Класи 
Класи - розширенi типи даних. Загальнi положення. Клас ERROR. 

Генерацiя помилок. Створення системи обробки помилок користувача.  
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Затверджено 
на засіданні атестаційної комісії 
Протокол  № 1  від    10  січня   2012 р. 
 
Голова        ____________    Н.П. Каргополова  

 
БІЛЕТ № 1 

 
1. Кореневий каталог диска в операційній системі DOS, Windows 98 позначається 

символом: 
1) / (зворотна коса риска); 
2) . (крапка); 

3) .. (дві крапки); 
4) > (менше); 
5) < (більше). 

 
2. До якої групи перетворювачів належать потенціометричні перетворювачі? 

1) Індуктивного опору; 
2) Активного опору; 

3) Активно-індуктивного опору; 
4) Реактивного опору; 
5) Ємнісного опору. 

 
3. Що містить в собі контейнер бази даних Visual FoxPro? 

1) Інформацію про форми; 
2) Меню програми; 

3) Інформацію про таблиці та зв’язки 
між ними; 

4) Інформацію про звіти; 
5) Бібліотеку класів. 

 
4. Яка з функцій використовується для зображення послідовності з’єднаних ліній? 

1) Line; 
2) Circle; 

3) Ellipse; 
4) Rectangle; 
5) LineTo. 

 
5. Яка з приведених нижче формул використовується для перетворення зсуву? 

1) Xn = X·Sx + Y·Tx, Yn = Y·Sy + 
X·Ty; 
2) Xn = X·Sx, Yn = Y·Sy; 

3) Xn = X·cos φ – Y·sin φ, Yn = X·sin φ 
+ Y·cos φ; 

4) Xn = X + Tx, Yn = Y + Ty; 
5) Xn = X·Sx + Y·cos φ, Yn = Y·cos φ + 

X·Ty. 
 
6. Який прилад не вимірює змінний струм? 

1) Амперметр вібраційної системи; 
2) Вольтметр електростатичної 
системи; 

3) Амперметр електродинамічної 
системи; 

4) Амперметр магнітоелектричної 
системи; 

5) Амперметр електромагнітної 
системи. 
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7. Значення величини знайдене експериментальним шляхом та настільник наближене до 
істинного значення, що його можна використати замість істинного для конкретної мети 
– це: 

1) Дійсне значення фізичної 
величини; 
2) Результат вимірювання; 

3) Істинне значення фізичної 
величини; 
4) Похибка вимірювання; 
5) Результат спостереження. 

 
8. Статична чутливість датчика визначається: 

1) З його частотної характеристики; 
2) Із статичної характеристики; 

3) Зі схеми вмикання; 
4) З вольт-амперної характеристики; 
5) З фазової характеристики. 

 
9. За яким основним сигналом відбувається керування розімкнутої лінійної САК? 

1) За сигналом похибки (відхилення); 
2) За збуренням; 

3) За вхідним сигналом; 
4) За вихідним сигналом; 
5) За сигналом зворотного зв’язку; 

 
10. Діапазон регулювання частот обертання шпинделя металорізальних верстатів з 

ЧПУ це: 

1) Відношення max

min

n
n

; 

2) Різниця ( )minmax nn − ; 

3) Відношення min

max

n
n

; 

4) Різниця ( )maxmin nn − ; 

5) Добуток ( )maxmin nn ⋅ . 
Тут: nmin – мінімальна частота обертання ланки (шпинделя), хв-1;  
            nmax – максимальна частота обертання ланки (шпинделя), хв-1. 
 
11. Що є обов’язково та першочергово необхідним при розрахунку режимів різання та 

складання управляючих програм при обробці деталей на металорізальних верстатах 
з ЧПУ з плавним регулюванням технологічних параметрів, наприклад, частоти 
обертання шпинделя? 

1) Коригування першочергово 
прийнятої глибини різання; 

2) Коригування розрахованої 
величини споживаної потужності; 

3) Інше; 
4) Коригування розрахованого 

значення лінійної швидкості; 
5) Коригування розрахованої частоти 

обертання шпинделя. 
 
12. Для переведення цілої частини числа з однієї системи числення в іншу потрібно 

виконати операцію: 
1) Додавання; 
2) Віднімання; 

3) Множення; 
4) Ділення; 
5) Іншу. 

 
13. Еквівалентний опір кола, зображеного на схемі, дорівнює: 

 R R R 

 
1) 3R; 
2) R/3; 

3) Нулю; 
4) 2/3 R; 
5) R. 

 



 27

14. Зображення по Лапласу постійної ЕРС Е дорівнює: 
1) pE; 
2) E/p. 

3) Ee-pt ; 
4) Нуль; 
5) p2E. 

 
15. Трансформатором називають електромагнітний пристрій, призначений для: 

1) Перетворення електричної енергії 
змінного струму однієї напруги в 
електричну енергію іншої напруги 
тієї ж частоти; 

2) Перетворення електричної енергії 
змінного струму в електричну 
енергію постійного струму; 

3) Перетворення електричної енергії 
змінного струму в електричну 
енергію змінного струму іншої 
частоти; 

4) Перетворення електричної енергії 
змінного струму однієї напруги в 
електричну енергію іншої напруги 
іншої частоти; 

5) Перетворення не електричної 
енергії в електричну. 

 
16. Однофазний трансформатор з номінальною напругою первинної обмотки U1 = 500 В 

має w1 = 2000 витків первинної обмотки і w2 = 440 витків вторинної обмотки. 
Обчислити напругу U2 вторинної обмотки в режимі холостого ходу. 

1) U2 = 0; 
2) U2 = 220В; 
 

3) U2 = 110В; 
4) U2 = 440В; 
5) U2 = 500В 

 
17. Перехідна характеристика, зображена на рисунку, відповідає: 

 
1) П-регулятору; 
2) ПІ-регулятору; 

3) ПД-регулятору; 
4) І-регулятору; 
5) ПІД-регулятору 

 
18. Показуючий вольтметр має шкалу, проградуйовану в діапазоні 0...30 В. Позначення 

класу точності на шкалі – 2,5. Обчислити абсолютну похибку вимірювання. 
1) Δ=0,75 В; 
2) Δ=0,6 В; 

3) Δ=1,75 В; 
4) Δ=1,5 В; 
5) Δ=1 В. 

 
19. На робочому кресленні проставляють: 

1) Номінальний розмір; 
2) Дійсний розмір; 

3) Номінальний розмір та граничні 
відхилення розмірів чи умовні 
позначення допусків; 

4) Граничне відхилення; 
5) Дійсне відхилення 

 

20. Визначити найбільший граничний розмір для розміру 
1,0
2,048+

− . 
1) 48,1 мм; 
2) 49,8 мм; 

3) 47,8 мм; 
4) 49 мм; 
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5) 50,3 мм. 
 
21. Вкажіть номер рисунку, на якому зображене умовне графічне позначення логічного 

елементу АБО . 

1) 

 
1 

 

2) 

 
& 

 

3) 

1

 

4) 

 
1

 

5)  

 
⊕ 

 
22. Яку кількість інформації ми отримаємо, якщо дізнаємося, що відбулась подія, 

ймовірність якої дорівнює 1/3 ? 
1) Менше, ніж 1 біт; 
2) 1 біт; 

3) Більше, ніж 1 біт та менше, ніж 2 
біта; 
4) 2 біта; 
5) 3 біта. 

 
23. Чому дорівнює кодова відстань (відстань Хеммінга) між кодовими комбінаціями 

11110000 та 10100111? 
1) 1; 
2) 2; 

3) 3; 
4) 5; 
5) 7. 

 
24. Ефективне (економне, статистичне) кодування повідомлень дискретного джерела 

інформації виконується з метою: 
1) Спрощення побудови апаратури; 
2) Зменшення обсягу повідомлень; 

3) Підвищення завадостійкості 
системи; 

4) Підвищення криптостійкості 
повідомлень; 

5) Спрощення процедури 
декодування. 

 
25. Об’єкт керування задано у вигляді системи рівнянь:  

⎪
⎩

⎪
⎨

⎧

+=

+=
=

21

12

21

xxy
u1x2x

;xx
&

&

. 

Для запису його в матричній формі 
CXU

;BUAXX
=

+=
•

 визначити матриці А, В, С: 

1) 
0
1

1
1

12
01

=== С;В;A ; 3) 11
1
0

02
10

=== C;B;A ; 



 29

2) =A 01
0
1

22
10

== C;В; ; 4) 
1
1

1
0

12
10

=== C;B;A ; 

5) 
1
1

1
0

21
20

=== C;B;A . 

 


