ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 1

1. Основные характеристики технологических процессов, состоящих из операций, выполняемых одновременно над группой объектов. При этом над каждым объектом из группы все технологические операции выполняются последовательно. Примеры подобных технологических процессов.


2. Что    необходимо    сделать,    чтобы    продолжить    выполнение программы  в микроконтроллере МКП-1 после просмотра результатов работы команды «ИНД»?. В каких случаях при управлении технологическим процессом в производственных условиях это может понадобиться.

3. Перечислите команды управления счетчиками в микроконтроллере МКП-1. Объясните что происходит со счетчиками при выполнении этих команд. В каких случаях при управлении реальным технологическим процессом эти команды могут быть использованы.

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
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Экзаменационный билет № 2
1. Характеристика алгоритмов, реализуемых в системах управления,
обеспечивающих необходимую очередность переключения исполнительных механизмов агрегатов для выполнения дискретного технологического процесса.



2. С   какого   места   продолжится   выполнение   программы,   если программа, выполнявшаяся автоматически, была принудительно остановлена? С какой целью может понадобиться такая принудительная остановка при управлении реальным технологическим процессом.

3. Как адресуются регистры однобитной памяти: что такое адресация к биту и адресация к регистру? В каких случаях при управлении реальным технологическим процессом эти команды могут быть использованы.

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов 
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Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 3

1. Свойство иерархии алгоритмов логического управления (АЛУ). Примеры
иерархических АЛУ. Требования к первичным языкам описания иерархических АЛУ.
Примеры  эффективных первичных языков описания иерархических АЛУ.

2. Сформулируйте требования к внешним устройствам (датчикам и исполнительным механизмам), которые могут быть присоединены к портам ввода-вывода микроконтроллера МКП-1? . Чем отличаются порты нагрузок от портов датчиков? Сколько всего может быть портов у микроконтроллера МКП-1? Как адресуются порты, что такое адрес порта, что такое номер устройства и какая между ними связь?



3. Что такое циклограмма? Система координат циклограммы? Точки включения и выключения сигналов? Как на циклограмме отображается время действия сигнала?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов

_________________________________________________________________________
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Экзаменационный билет № 4

1. Свойство параллелизма и асинхронности алгоритмов логического управления (АЛУ). Примеры параллельных и асинхронных АЛУ. Требования к первичным языкам описания параллельных и асинхронных АЛУ. Примеры  эффективных первичных языков описания параллельных и асинхронных АЛУ.



2. Какими сигналами управляется робот-манипулятор ПР5-2? Как контролируются выполняемые этим роботом технологические операции?. Какие это операции. Какие этапы включает в себя составление циклограммы работы робота? Можно ли для управления этим роботом, применить закон управления, заданного в виде булевых функций?



3. Как можно просмотреть записанную в память программу? Как можно частично изменить записанную в память программу? С   какого   адреса   Вы   начинали  записывать   программу   при выполнении лабораторной работы? Как можно записать программу
с другого адреса?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
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Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 5

1. Свойство цикличности алгоритмов логического управления (АЛУ). Примеры
 циклических АЛУ. Требования к первичным языкам описания циклических АЛУ.
Примеры  эффективных первичных языков описания циклических АЛУ.

2. Режимы работы микроконтроллера МКП-1, как они включаются? С какой целью такое разнообразие. Использование тех или иных режимов в реальных технологических процессах.



3. Можно   ли   с   помощью   одной   команды   перехода   передать управление команде, расположенной в другой зоне памяти? Какие существуют виды циклов?

Какими командами и как можно организовать подпрограммы?  Для чего необходимы подпрограммы?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
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Экзаменационный билет № 6

1. Инженерная методика проектирования систем управления дискретными
 технологическими объектами на базе логических микроконтроллеров.
 Этапы проектирования. Характеристика этапов, особенности применения.


2. Назначение бита условия для программирования микроконтроллера. Почему при выполнения ряда команд обязательно используется значения бита условия. Перечислить эти команды. Объяснить их работу. В зависимости от чего и как изменяется значение бита условия? 



3. Для чего в микроконтроллере память делится на зоны, страницы. Чему равняется физический объем страницы памяти? Зоны памяти? Сколько страниц памяти в одной зоне памяти? Какой объем физической памяти микроконтроллера занимает одна команда? Почему?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 7

1. Сравнительные характеристики первичных языков описания алгоритмов логического управления. Особенность их происхождения, зависимость от элементной базы систем управления.  Необходимость и целесообразность использования в качестве первичного языка
 -  параметрических графов операций. 



2. Что такое счетчик, где находятся счетчики, их назначение? Что необходимо сделать со счетчиком, перед тем, как записать в него значение? Какое действие совершает команда «инкремент счетчика»? как используются счетчики  в программах по управлению реальными технологическими процессами.

 

3.   Что такое регистры однобитной памяти? Сколько разрядов в одном регистре однобитной памяти? Где располагаются в памяти регистры однобитной памяти? Как адресуются регистры однобитной памяти: что такое адресация к биту и адресация к регистру? Какие команды существуют для выполнения операций с регистрами однобитной памяти

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
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Экзаменационный билет № 8

1. Параметрических граф операций  (ПГО) – эффективный язык первичного описания иерархических параллельных асинхронных и циклических алгоритмов логического управления, реализуемых в современных системах управления технологическими процессами многооперационной сборки изделий. Формализованное аналитическое задание ПГО.



2. Назовите основные принципы задания программного управления? Что такое системы без обратной связи? Что такое системы с неполной обратной связью? Какой принцип задания программного управления не подходит для систем без обратной связи и с неполной обратной связью? Как показывается на циклограмме управление по временным параметрам


3. Как можно выполнять счет большого (больше 256) количества итераций? Дайте классификацию командам работы с регистрами однобитной памяти? Каким образом можно организовать циклическое вращение пакета однобитной информации длиной в 16 бит? Как можно скопировать бит в регистре однобитной памяти?
Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
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Экзаменационный билет № 9

1. Графическая форма представления Параметрического графа операций (ПГО). Динамика его функционирования. Отличительные особенности ПГО с точки зрения использования его при проектировании в современных системах управления 
технологическими процессами. Проверка корректности ПГО, сведение ПГО с сопутствующей сети Петри.



2. Какие команды существуют в системе команд микроконтроллера МКП-1 для управления портами? Что такое команды безусловного управления нагрузками? Что такое команды условного управления нагрузками? Как работают команды ОЖО и ОЖ1 ? Как работают команды ПРО и ПР1?  В чем различие и что общего между командами ОЖ и ПР? 



3. Поясните операцию поворота регистра влево? Какая математическая операция производится при  выполнении поворота регистра влево? Какой командой и как можно просмотреть содержимое регистра однобитной памяти?
Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
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Экзаменационный билет № 10

1. Аналитическая форма представления Параметрического графа операций (ПГО) – система конъюнктивных секвенций. Структура секвенций, описывающих переходы ПГО. Способ локального преобразования графического описания алгоритма к аналитической форме. Преимущества способа.



2. Что отражает закон управления, заданный в виде булевых функций? Какие преимущества и недостатки задания алгоритма в виде булевых формул. Приведите пример алгоритма управления заданного в виде булевых функций?



3. Какие функции выполняет линейная шаговая электромагнитная система движения? Из  чего  состоит линейная  шаговая электромагнитная  система движения? Расскажите об устройстве линейного шагового электродвигателя? Опишите принцип действия линейного шагового электродвигателя?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
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Экзаменационный билет № 11

1. Стандартная реализация алгоритмов логического управления, заданных в виде Параметрического графа операций (ПГО). Метод последовательного просмотра переходов (ППП). Особенности метода. Способы кодирования ПГО при использовании ППП. Типы управляющих программ. Их функционирование.



2. Для чего нужен постоянный магнит в конструкции линейного шагового электродвигателя? Как распределяется магнитный поток при работе ЛШД? Опишите, за счёт чего ЛШД совершает шаг? На какое расстояние перемещается ЛШД за один шаг? Для чего индуктор ЛШД выполнен зубчатым?


3. Исходя  из  электрических  параметров  выходных сигналов микроконтроллера, определите предельные технические характеристики нагрузок, которые могут быть подключены к выходным портам. Главная особенность входных и выходных элементов портов микроконтроллера связанная с безопасностью и защитой от индустриальных помех. 
Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
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Экзаменационный билет № 12

1. Средства и системы автоматизации логического программирования дискретных технологических объектов в условиях автоматизированных производств и гибких производственных систем.



2. Почему данный тип ЛШД называется двухфазным двухуровневым? Как следует подавать напряжения на катушки ЛШД для его движения в ту или иную сторону? Какие типы сигналов подаются на магнитные катушки ЛШД, каковы их характеристики? Как можно управлять скоростью движения платформы ЛШД? Как можно управлять расстоянием перемещения платформы ЛШД?



3. Какое минимальное и максимальное время задержки можно запрограммировать командой выдержки времени? Как контролируются выполняемые роботом-манипулятором операции? Каким способом можно формировать выдержку времени меньшую и большую, чем это допускает команда Т (код 07)?   
Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 13

1..Структура сборочных многооперационных РТК (СМ РТК) – как типичного представителя роботизированного технологического оборудования, применяемого в современных сборочных массовых и крупносерийных производствах. Характеристика технологических процессов, выполняемых в  СМ РТК..


2. Напишите программу перехода на адрес ЗА второй зоны памяти, а оттуда на адрес 2С первой зоны памяти, после чего по адресу 2С должна выполняться команда активизации счётчика с номером 04 и команда   останова  программы. Программа должна выполняться в автоматическом режиме, адресом старта должен быть адрес 12 нулевой зоны памяти.


3. Как работают команды ОЖО и ОЖ1? Как работают команды ПРО и ПР1? В чем различие и что общего между командами ОЖ и ПР? В чем различие и что общего между командами =СЧ и ПР?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 14

1..Инженерная методика проектирования систем управления дискретными технологическими объектами на базе логических микроконтроллеров. Характеристика этапов, особенности применения методики при ручном программировании и с использованием средств автоматизации логичсекого программирования.



2. Приведите примеры задания алгоритма управления простого технологического агрегата по граф-схеме  алгоритма, в виде циклограммы, булевых функций, графа операций? Сравните эти примеры с точки зрения наглядности, легкости программирования. 


3. Дайте классификацию командам работы с регистрами однобитной памяти? Каким образом можно организовать циклическое вращение пакета однобитной информации длиной в 16 бит? Как можно скопировать бит в регистре однобитной памяти?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов

ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 15

1. . Технологическая схема миниробота М1, используемого в качестве операционного элемента СМ РТК. Перечень датчиков, исполнительных механизмов, органов управления и индикации. Пример графа операций, описывающего алгоритм управления миниробота по схеме М1.  

2. Как переводятся шестнадцатеричные числа в  двоичные, десятичные и наоборот? Как вы думаете, почему при отображении информации в микроконтроллере и при написании команд используется шестнадцатеричная система исчисления.


3. Как прервать автоматическое исполнение программы? В каком формате выводится информация по команде ИНД? Какие данные выводит на индикацию команда КСП? Что такое контрольная сумма памяти и для чего она нужна?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов

ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 16

1. Технологическая схема миниробота М2, используемого в качестве операционного элемента СМ ТРК. Перечень датчиков, исполнительных механизмов, органов управления и индикации. Пример графа операций, описывающего алгоритм управления миниробота по схеме М2.


2. В чём сущность циклового программного управления? Какие существуют виды циклов? В каких случаях используются разные виды циклов. Как прервать выполнение программы бесконечного цикла.


3.  В чем различие и что общего между командами =СЧ и ПР? В чем различие и что общего между командами ВЫВ БУ и ВЫВ БУ(инверсный)? Для чего и как применяется команда УСТ БУ ВХ?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов

ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 17

1. Технологическая схема миниробота М3, используемого в качестве операционного элемента СМ ТРК. Перечень датчиков, исполнительных механизмов, органов управления и индикации. Пример графа операций, описывающего алгоритм управления миниробота по схеме М3.



2. Что такое предварительная активизация счетчика, зачем она нужна? Какие существуют команды   сравнения состояния счетчика с заданным числом и в чём их различие? Для    каких    команд работы со счетчиками не требуется предварительная активизация счетчика. Как можно выполнять счет большого (больше 256) количества итераций?


3. Каково    назначение    бита    условия    для    системы     команд микроконтроллера? Почему введены команды работающие с битом условия. В каких случаях бит условия принимает исходное состояние? В зависимости от чего и как изменяется значение бита условия?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов

ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 18

1. Характеристики этапа логического проектирования (Логического программирования) управляющих систем, реализующих алгоритмы логического управления. Особенности этого этапа для современных микропроцессорных средств. Отличие от средств на жесткой логике



2. Какие   типы   команд   переходов   по заданному адресу имеются   в   системе   команд микроконтроллера МКП-1? В чем отличие команд условных и безусловных переходов? Назовите типы команд условных переходов. Для чего необходимы подпрограммы? Какими командами и как можно организовать подпрограммы?



3. Какой объем физической памяти микроконтроллера занимает одна команда? Каков объем зоны памяти микроконтроллера? Можно   ли   с   помощью   одной   команды   перехода   передать
управление команде, расположенной в другой зоне памяти?
Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 19

1. Характеристики этапа технического проектирования управляющих систем, реализующих алгоритмы логического управления. Особенности этого этапа для современных микропроцессорных средств. Отличие от средств на жесткой логике



2. Для каких систем  закон управления, задается в виде циклограмм? Какие преимущества и недостатки задания алгоритма циклограммами. Приведите пример алгоритма управления заданного циклограммой?

 
3. Напишите    программу    управления    линейным    шаговым двигателем, чтобы двигатель совершал с максимальной скоростью 10 шагов, затем выполнял остановку на время 0,5 сек., и вновь совершал 10 шагов. Такой режим движения должен выполняться реверсивно.

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов

ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 20

1. Принцип локальности преобразований при проектировании управляющих систем, реализующих алгоритмы логического управления. Актуальность применения этого принципа для современных микропроцессорных систем управления в отличие от средств на жесткой логике



2. Как задать закон управления в виде граф-схемы (блок–схемы) алгоритма? Какие преимущества и недостатки задания алгоритма граф-схемами. Приведите пример алгоритма управления заданного граф-схемами?

 
3. Напишите    программу    управления    линейным    шаговым двигателем, чтобы ЛШД выполнял транспортную операцию из левого крайнего положения в правое крайнее положение, а время совершения одного шага составляло 0,1 сек.

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов

ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 21

1. Характеристика технологических процессов, выполняемых в  СМ РТК, декомпозиция процессов. Операционные и операционно-управляющие элементы СМ РТК. Характеристики этих элементов. Размерность и параметры алгоритмов управления элементов СМ РТК. 



2. Способ задания (описания) закон управления в виде графа операций (параметрического графа операций) Какие преимущества и недостатки задания алгоритма графами операций. Что такое начальная маркировка? В каких случаях используется параметрический граф операций. Что такое параметр?
 

3. Как вводится программа в микроконтроллер? Как выполнить команду в ручном режиме? Что такое код операции и операнд? Что происходит при нажатии клавиши «СБРОС»? Теряется ли записанная программа? За  счет  чего  в  микроконтроллере  сохраняется  информация  в энергонезависимой памяти? Как отображается информация на дисплее при вводе, просмотре, изменении, выполнении программ?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов

ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ
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Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 22

1. Транспортно-накопительная система СМ РТК. Технологическая схема. Основные функции и характеристики. Размерность и параметры алгоритмов управления. Пример графа операций.



2. В каком формате выводится информация по команде ИНД? Какие данные выводит на индикацию команда КСП? Что такое контрольная сумма памяти и для чего она нужна? Что отражают регистры БА и СК? Поясните, что такое «младший байт адреса служебного ОЗУ» и что
такое «старший байт адреса служебного ОЗУ»?


3. Из каких модулей состоит робот-манипулятор ПР5-2? Сколько координат перемещения  имеет робот ПР5-2? Сколько всего положений может занимать «схват» робота модели ПР5-2? Какими сигналами управляется робот-манипулятор ПР5-2?  Как контролируются выполняемые роботом-манипулятором операции? Чем приводится в движение робот-манипулятор ПР5-2? 
Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов
ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ
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Экзаменационный билет № 23

1..Система управления СМ РТК на базе логических микроконтроллеров. Структурная схема. Состав. Интерфейсы взаимодействия элементов. Особенности использования нескольких  логических микроконтроллеров.



2. Что такое прерывание работы микроконтроллера от внешнего сигнала, каким образом оно происходит. Зачем эта функция может понадобиться. Какими еще способами можно прервать работу оборудования, управляемого микроконтроллером и реализующим технологический процесс в производственных условиях.   


3.  В   каких   случаях   при   программировании логических алгоритмов в производственных условиях следует применять команды ПР, а в каких случаях следует применять команды ОЖ? Какими двумя видами команд можно запрограммировать любой алгоритм логического управления. 

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов

ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 24

1. Способы кодирования параметрического графа операций (ПГО) при использовании метода последовательного просмотра переходов (ППП). Типы управляющих программ. Их функционирование. 


2. Какое минимальное и максимальное время задержки можно запрограммировать командой выдержки времени? Как контролируются выполняемые роботом-манипулятором операции? Каким способом можно формировать выдержку времени меньшую и большую, чем это допускает команда Т (код 07)?   



3. С какой целью в систему команд микроконтроллера введены операции работы с регистрами однобитной памяти? Как можно использовать регистр для отображения хода технологического процесса.
Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов

ФЕДЕРАЛЬНОЕ АГЕНТСТВО ПО ОБРАЗОВАНИЮ

МОСКОВСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ ТЕХНИЧЕСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ  «МАМИ»

Факультет «Автоматизация и управление», кафедра «Автоматика и процессы управления»

Дисциплина: «Программные средства систем автоматизации и управления» для студентов 9-го семестра, направление 220201.65 «Управление и информатика в технических системах».

Экзаменационный билет № 25

1. Секвенциальные-бинарные, секвенциальные-счетчиковые программы и интерпретаторы секвенций. Отличительные особенности. Сравнительные характеристики.   


2. Перечислите команды управления счетчиками в микроконтроллере МКП-1. Как реализованы счетчики. Что происходит со счетчиками при выполнении этих команд. В каких случаях при управлении реальным технологическим процессом эти команды могут быть использованы.

3. Сколько всего может быть портов у микроконтроллера МКП-1? Как адресуются порты, что такое адрес порта, что такое номер устройства и какая между ними связь? Что такое прерывание от внешнего сигнала, каким образом оно происходит?

Зав. Кафедрой _______________________ В.И. Харитонов

