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I. зАгАльнI полоrtЕння

Бiлети до державного iспиту для вступу до аспiрантури розробленi
кафедрою автоматизацii виробничих процесiв ДДМА та включають питання З

професiйно-орiснтованих дисциплiн спецiальностi 151 <<Автоматизацiя Та

комп'ютерно-iнтегрованi технологiТ>>.

.Що складу бiлетiв вводяться питання з наступних дисциплiн:
- "Теорiя автоматичного керування";
- "Теорiя оптим€шьного управлiння";
- "Теорiя електроприводу";
- "Автоматизований електропривод" ;

- "Технiчнi засоби автоматизацiГ';
- "Основи комп'ютерно-iнтегрованого управлiння".

ЗМI С Т tIР О ФЕ С IIН{О- OPI СНТОВ АНИХ ДИСLЦ4ГIЛIН
З ВИЗНАЧЕНFUIМ ЗНАНЬ ТА YMIHЬ

Електропривод (ЕП) у промисловостi с основним об'ектом автоматизацii.
Тому вивчення основ Teopii електроприводу вступниками необхiДно ДЛЯ

отримання знань, навичок та BMiHb при вирiшення типових задач застосУВанНЯ

електроприводiв при автоматизацii виробничих процесiв.

.Щисциплiни <Теорiя електропривду) та <<Автоматизований

епектропривод> направленi на освоення теорii електроприводу на якоi
базуеться сучаснi принципи i методи проектування типових систем управлiння
електроприводами виконавчих механiзмiв, оцiнки ix статичних та динамiчних
властивостей, що забезпечують вимоги автоматизацiТ технологiчних процесiв.

Для виконання екзаменацiйного завдання вступник повинен ЗНАТИ:
елсiктромеханiчнi властi,tвостi електроприводiв постiйного та змiнного струму;

методи вибору електроприводiв за потужнiстю; принципи побудови типових
систем керування електроприводами (СКЕП); методи визначення статичних та

динамiчНих харакТеристиК електроПриводiв для рiзних режимiв роботи.
Для виконання екзаменацiйного завдання вступник повинен ВМIТИ:

розраховувати параметри кiнематичних схем електроприводiв, будувати ix
статичнi та динамiчнi навантажувальнi дiаграми з цiллю вибору оптимальнот

потужцостi електродвигунiв; визначати статичнi та динамiчнi характеристики

електроприводiв постiйного та змiнного струму; вибирати засоби пуску,

регулювання швидкостi та гальмування електроприводiв змiнного та

постiйного стуму; оцiнювати показники якостi скЕП в статичних та

динамiчних режимах роботи при експлуатацii i моделюваннi ЕП на ЕОМ.

дисциплiна "основи комп'ютерно-iнтегрованого управлiння" надае

вступниКам знанНя, необХiднi длЯ розробкИ та викоРистання у виробництвi

високопродуктивних методiв i засобiв автоматизацii.

.Щисциплiна направлена на освоення сучасних принципiв i мотодiв

розробки систем оптимального управлiння технологiчними процесами та

визначення ix параметрiв. Вступники засвоюютъ специфiку перiодичних

технологiчних процесiв як об'ектiв автоматизацii; особливостi сучасних систем



числовоГо програмного управлiНня версТатами; оптималЬне упраВлiння АПД;
реалiзацiя управляючих функцiй за допомогою ЕОМ; реалiзацiя управляючих
фУНКЦiЙ За ДоПомогою контролера; визначають повноту iнформацiТ про
технологiчний процес; вбирають критерiй оптимiзацiТ оптимального управлiння
технологiчним процесом; вбирають метод вирiшення задачi та розробити
аЛГОРИТМ ОПТимiзацii; перевiряють алгоритм та визначають його параметри за
допомогою комп'ютерного або виробничого експерименту.

для виконання екзаменацiйного завдання вступник повинен
ocHoBHi принципи побудови комп'ютерно-iнтегрованих АСУ
програмно-технiчного комплексу кКОНТАР>; збiр i первинна

ЗНАТИ:
на базi
обробка

iнформацii в IACY; перетворення сигналiв в iнформацiйно-вимiрювальному
КаНаЛi i задачi первинноi обробки iнформацii; склад та ocHoBHi функцii
контролерiв; ocHoBHi характеристики контролерiв МС8, МС5 та MR8.

Для Виконання екзаменацiйного завдання вступник повинен ВМIТИ:
проектування алгоритмiв управлiння на однiй з стандартних мов
програмування контролерiв - мова функцiональних блокiв FBD (стандарт IEC-
1131-З Мови програмування контролерiв); реалiзацiя управляючих функцiй за
ДоПоМогою контролера; реалiзацiя управляючих функцiй за допомогою Е,ОМ.

Теорiя оПТиМального управлiння - сукупнiсть методiв, спрямованих на
ДосяГнення найкращих показникiв якостi функцiонування об'ектiв управлiння
шляхом дii на них.

Постановка оптимiзацiйноi задачi TicHo пов'язана з методикою i
обчислювilllьними процедурами iT вирiшення; в рядi випадкiв еквiвалентнi
ПеРеТВОрення або ж незначнi змiни постановки докорiнно змiнюють
ТРУДоМiсткiсть рiшення. Тому для iнженера важливо не тiльки знання методiв
ОПТИмiзацiТ, але Й розумiння того, як додання або вiдкидання тих чи iнших
УМоВ ВПлине на цi методи. Такому розумiнню сприяе використання модульного
ПiдходУ до одержання умов оптимальностi i TicHo пов'язаних з ним
обчислювальних алгоритмiв. При такому пiдходi умови оптимальностi
бУдУються не як система розрахункових спiввiдношень для задачi конкретного
ТИПУ, а як правило переходу до таких спiввiдношень, придатне для задачi з
бУдъ-якою комбiнацiею оптимальностi i тих чи iнших типiв обмежень.

Для виконання екзаменацiйного завдання вступник повинен ЗFIАТИ:
МеТодику постановки оптимiзацiйних задач в точних TepMiHax; методи оцiнки
сТанУ об'сктiв управлiння; методи оптимiзацii стану об'ектiв управлiння;
способи реалiзацii оптимального управлiння.

Для виконання екзаменацiйного завдання вступник повинен ВМIТИ:
вибрати критерii оптимiзацii; визначити цiльову функцiю i обмеження;
визначити повноту iнформацii про технологiчний об'ект управлiння; вибрати
метод розв'язання задачi та алгоритм оптимiзацiТ.

Теорiя автоматичного керування повинна сформувати здатностi та вмiння
проектування автоматичних систем регулювання i управлiння об'ектами
машинобудування.

Для виконання екзаменацiйного завдання вступник повинен ЗНАТИ:
ocHoBHi принципи та концепцiю побудови замкнутих i розiмкнутих систем



автоматичного реryлювання та управлiння; теоретичнi основи i методи

розрахункiв основних характеристик систем автоматичного регулювання та

управлiння, а також стiйкостi та якостi; органiзацiю взаемодii об'ектiв
управлiння з автоматичними регуляторами; теоретичнi основи, методи

розрахункiв i алгоритми синтезу систем управлiння в частотнiй i часовiй
областi; схематичнi рiшення при побуловi кореryючих пристроiв в каналах
систем автоматичного реryлювання та управлiння; методи аналiзу i синтезу
систем автоматичного регулювання та управлiння в частотнiй i часовiй областi.

Для виконання екзаменацiйного завдання вступник повинен ВМIТИ:
складати математичнi моделi замкнутих i розiмкнутих систем автоматичного

регулювання та управлiння; аналiзувати стiйкiсть та якiсть динамiчних систем;
обrрунтовано вибиржи структури i схеми автоматичного реryлювання та

управлiння, здiйснювати структурну i параметричну оптимiзацiю регулюючих
пристроiв; синтезувати закони та алгоритми оптимЕLльного управлiння
технологiчними об' ектами.

.Щисциплiна "Технiчнi засоби автоматизацii" повинна сформувати
здатностi та вмiння розробки i проектування автоматизованих систем

управлiннrl з застосуванням сучасних технiчних засобiв автоматизацiТ, навчити
майбутнього аспiранта правильно вибирати вимiрювальнi перетворювачi та
виконавчi механiзми, проектувати розподiленi за простором автоматизованi
системи управлiння на базi модульних засобiв авторизацii.

Для виконання екзаменацiйного завдання вступник повинен ЗНАТИ:
ocHoBHi технiчнi засоби автоматизацii, ix призначення, конструкцiю, принцип
дii, експлуатацiйнi можливостi; методи розрахункiв основних параметрiв
пристроТв технiчних засобiв автоматизацii; методи вибору вимираючих
перетворювачiв та виконавчих механiзмiв автоматизованих систем управлiння;
технiчнi засоби побудови розподiлених автоматизованих систем управлiння
(АСУ) за модульним принципом; органiзацiю взаемодii технiчних засобiв
автоматизацii в АСУ; правила безпеки при експлуатацii технiчних засобiв.

Для виконання екзаменацiйного завдання вступник повинен ВМIТИ:
аналiзувати технологiчнi процеси виробництва с точки зору забезпечення
вимогам автоматизованого керування; розробля,ги cTpyкTypHi, функцiональнi та
принциповi електричнi схеми АСУ; виконувати описання конструкцiТ та
принципу дiТ технiчного засобу в складi автоматизованого обладнання;
вибирати та виконувати розрахунки параметрiв технiчних засобiв
автоматизацii.

II ЗМIСТ ОСНОВНИХ РОЗДIЛIВ БIЛЕТУ

Бiлети до державного iспиry складаються з теоретичноТ та практичноi
частин, де перевiряються теоретичнi знання, а також вмiння та навички
вступникiв щодо рiшення певних виробничих (умовних) завдань або ситуацiй:

1. Теоретична частина, в якiй майбутнiй аспiрант повинен покzвати
знання основних дисциплiн спецiальностi:"Теорiя автоматичного керування" та
"Теорiя оптимального управлiння".



2. ПрактиЧна частина, в якiй майбутнiй аспiрант повинен показати вмiння
Та НаВИЧКИ РiШення Типових задач з дисциплiн: "Теорiя електроприводу";
"АВтоматизований епектропривод"; "Технiчнi засоби автоматизацii"'; "Основи
комп'ютерно-iнтегрованого управлiння".

III КРИТЕРIi ОЦШЮВАННЯ

КОжен бiлет державного iспиту складаеться з теоретичноТ та практичноi
частин у виглядi питань та задач.

Теоретична частина складаеться з трьох питань, якi оцiнюються по 25
баЛiВ За коЖне. Тому максимЕuIьна кiлькiсть балiв за теоретичну частину
складае 75 балiв.

Практична частина складаеться з чотирьох задач, що мають не
РiВНозначнi оцiнки. Першi три задачi оцiнюються по 30 балiв, четверта задача -
З5 балiв. Тому максимальна кiлькiсть балiв за практичну частину скJIадае |25
балiв.

Кiнцева оцiнка буд. вважатися позитивною,
вступному випробуваннi вiд 100 до 200 балiв.

якщо отримано в цiлому на

Форма i змiст екзаменацiйного бiлету наведенi у лолатку А.

IV. НАВЧАЛЬНО_МЕТОДИЧШ МАТЕРIАЛИ, РЕКОМЕНДОВАНI ДJUI
ПIДГОТОВКИ ДО ЕКЗАМЕНУ

IV.1 Що виконання екзаменацiйних завдань з дисциплiни
<<Основи комп' ютерно-iнтегрованого уцравлiння>>

Кожен вступник отримуе iндивiдуальне завдання з дисциплiни <Основи
комп'ютерно-iнтегроваЁЬго управлiння>. Пр" виконаннi екзаменацiйного
ЗаВДаННя По дисциплiнi вступник проектуе алгоритм управлiння певним
об'сктом на стандартнiй MoBi програмування контролерiв комплексу КОНТАР
КМ800. Завдання складаеться з обгрутованого вибору потрiбних контролерiв та
€Lлгоритмiчного програмування контролерiв. Робота починаеться з вибору
контролера Й опису Його технiчних характеристик. Вибираеться вiдповiдний
ПроГраМниЙ модуль контролера. Щалi обrрунтовусться вибiр вхiдних i вихiдних
сигналiв для використання вiдповiдних алгоритмiчних блокiв контролера.
Потiм кожен вступник вибирас функцiональнi блоки вiдповiдно до BapiaнTa з
бiблiотеки функцiональних блокiв, прикладеноТ до завдання i розробляе
€tлгоритм управлiння.

Загальний список лiтераryри по дисциплiнi
1. Треryб В.Г.Основи комп'ютерно-iнтегрованого керування.-К.: НУХТ,

2005.-l92c.
2. I.B. Ельперiн. Промисловi контролери. Навчалъний посiбник. К.:

НУхТ, 2003.- 3 19с.
3. Инструмент€uIьная система программирования приборов комплекса

КОНТАР КМ800: Руководство пользователя.-М. :МЗТА, 2004.-l32c.



4. Автоматизация технологических процессов: Учебное пособие.-М.:
МГСУ,2004.- 2lбс.

5. Конспект лекций для самостоятелъной подготовки по дисциплине
"Основы компьютерно-интегрированного управления" (для вступников заочной
формы обучения специЕrльности 7 .09250l).- Краматорск, ДГМА, 2006.-72с.

Навчально-методиLIна лiтераryра, якою дозволяеться користуватися на
iспитi:

1.Инструментальная система программирования приборов комплекса
КОНТАР КМ800: Руководство пользователя.-М.:МЗТА, 2004.-l32c.

2. Контроллеры измерительные МС8. Руководство по эксплуатации
гЕЗ.03 5.0З ЗРЭ.-М.:МЗТА.-2003.- 1 8с.; Контроллеры измерительные МС8.
Руководство по эксплуатации гЕЗ.035.040РЭ.-М.: МЗТА.-2004.-15с.; Модули
релейные MR8. Руководство по эксплуатации гЕ3.035.043РЭ._ М.: МЗТА.-
200З.-l2с.

IV.2 Що виконання екзаменацiйних завдань з дисциплiни
<<Теорiя електроп ри воду>> та <<Автоматизовани й електропри вод>>

.Щалi наведенi питання, що можуть бути винесенi на екзамен:
навантажувальнi дiаграми електроприводiв; вибiр електроприводiв по
потужностi в номiнаJIьних режимах S1...S8; механiчнi характеристики двиryнiв
постiйного струму (ДПС) незалежного i послiдовного збудження; реryлювання
швидкостi електроприводiв постiйного струму; гальмовi режими ДПС;
механiчнi характеристики асинхронних електродвиryнiв (АД); регулювання
швидкостi АЩ; тормознi режими А,Щ; електромеханiчнi перехiднi процеси в
електроприводах; принципи автоматичного керування пуском та гальмуванням
електроприводiв; релейно-контакторнi схеми автоматичного керування
електроприводами

Загальний список лiтераryри по дисциплiнi
1 Электрооборудование кранов /А. П. Богословский, Е. М. Певзнер, Н.Ф.

Семерная и др. - М.: Машиностроение, 1983. - 310 с.
2 Чиликин М.Г. Общий курс электропривода/ М.Г. Чиликин, А.С.

Сандлер. - М.: Энергоиздат, 1981. - 560 с.
3 Ключев В.И. Электропривод и автоматизация общепромышленных

механизмов/ В.И. Ключев, В.М. Терехов. - М.: Энергия, 1980. - 360 с.
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IY.3 Що виконання екзаменацiйних завдань з дисциплiни
<<Технiчнi засоби автоматизацiii>

При виконаннi екзаменацiйного завдання по дисциплiнi вступник Мас

правильно вибирати вимiрювальнi перетворювачi та виконавЧi мехаНiЗМИ,



КОНфiГУрУВаТи розподiленi за простором автоматизованi системи управлiння на
базi модульних засобiв авторизацii.

Загальний список лiтераryри по дисциплiнi
1. Технические средства автоматизации. Измерительные
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инТеГрированные технологии) дневной и заочной форм обучения / Сост. Д.В.
РаЗЖИВИН - Краматорск: ДГМА, 2012- Электронный вариант. Режим доступа:
http ://www. dgma. donetsk.ualumkd/avplteh-sredstva.rar.

2. Технические средства автоматизации. Технические средства
аВТОМаТИЗаЦИи Simatic S7-З00. Модуль 2. Конспект лекций. Щля вступников
СПеЦИаЛЬНОСТИ 6.050502 <<Автоматизация и компьютерно-интегрированные
технологии> дневной и заочной фор, обуrения / Сост. А.В. Разживин
Краматорск: ДГМА, 2012- Электронный вариант. Режим доступа:
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ВЫПОЛНеНИЮ кУрсовоЙ работы. Для вступников специальности 6.050502
<<АВтомаТизация и компьютерно-интегрированные технологии) дневной и
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Электронный вариант. Режим

ча.rаr
доступа:

.dgma.donetsk.ua/um
5. Технические ёредства автоматизации. Методические указания к

выполнению практических заданий. .Щля вступников специальности 7.09250|
<<Автоматизация и компьютерно-интегрированные технологии) дневной и
заочной форlи обучения / Сост. А.В. Разживин - Краматорск: ДГМА,2010-
электронный вариант. Режим доступа: http://www.dgma.donetsk.ua/umkd/avplteh-
sredstva.rar

6. Рогов В. А. Средства автоматизации производственных систем
машиностроения / В. А. Рогов, А.Щ.Чудаков. - М.: Высш. шк., 2005. - 400 с.

7. Шандров Б. В. Технические средства автоматизации : учебник для
студ. высш. учеб. заведений l Б. В. Шандров, А. Д. Чудаков. М. :

Издательский центр <Академия>>,2007. - 368 с. ISBN 978-5-7695-З624-З
8. Туманов М.П. Технические средства автоматизации и управлениrI:

цифровые средства обработки информации и программное обеспечение / Под
ред. А.Ф. Каперко: Учебное пособие. - МГИЭМ. М., 2005, 7| с.

9. Родионов В.Д. Технические средства АСУ ТП / Под ред. В.Б.
Яковлева. - М.: Высшая ТТТкола, l989. -26З с.
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производств: справ. изд. / В.С. Балакирев, Л.А. Барский, А.В. Бугров и др. - М.:
Химия, 1991. 272 с.



11. Петров И.В. Программируемые контроллеры. Стандартные языки и
инструменты / Под ред. проф.В.П. Щьяконова. - М.: СОЛОН-Пресс, 2003. - 256

12. БеРГеР Ганс. Автоматизация посредством STEP 7 с использованием
STL и SCL и программируемых контроллеров SIMATIC 57-300/400. _ 2001.

13. SIMATIC. Программируемые контроллеры 57-300/400. Руководство
пользователя. Выпуск 2.

,Щопомiжна лiтература
1. Половинкин В. основные понятия и базовые компоненты AS_

интерфеЙса // Современные технологии автоматизации . 2002. М 4. С. 18 _ 29.
2. ПОЛОВИНкин В. НАRТ-протокол l/ Современные технологии

автоматизации.2002. J\Гs 1. C.6-14.
з. Щербаков А. Протоколы прикладного уровня САN-сетей ll

Современные технологии автоматизации. 1999. J\Ъ 3. С. б - 15.
4. КаРПенко Е.В. Возможности САN-протокола ll Современные

технологии автоматизации. 1998. М 4. С. 16 -20.
5. ГУСеВ С. Краткий экскурс в историю промышленных сетей /l

Современные технологии автоматизации. 2000. J\Ъ 4. С. 78 - 84 .

6. ИВанов А.Н., Золотарев С.В. Построение АСУ ТП на базе концепции
открытых систем llМир ПК. 1998. Ns 1. С. 40 - 44.

IV.4 Що виконання екзаменацiйних завдань з дисциплiни
<<Теорiя аВтоматичного керуван ня>) та <<Теорiя оптимального управлiння>>

Кожен Вступник отримуе iндивiдуальне завдання з теоретичною
ЧаСТИНоЮ, де мiстяться питання дисциплiн <<Теорiя автоматичного керування)
Та <Теорiя оптималъного управлiння>. Питання стосуються загальноi
ПОСТаНоВки задачi оптиЙального управлiння, формулюванню та загальнiЙ cxeMi
вирiшення оптимiзацiйних задач. Знання методiв оцiнки стiйкостi систем
автоматизацii, формування навикiв та BMiHb у розробцi та аналiзу безперервних
та дискретних систем автоматичного регулювання та управлiння, тощо.

Загальний список лiтераryри по дисциплiнi
1. Бессекерский В.А., Попов Е.П. Теория систем автоматического

регулирования.-М.: Наука, 1972.-7 67 с.
2. Попович М.Г., Ковальчук О.В. Теорiя автоматичного керування.

Пiдручник.-К.: Либiдь, |997 .-544 с.
3. Зайцев Г.Ф. Теория автоматического управления и регулирования.-К.:

Вища шк., 1988.-431 с.
4. Куо Б. Теория и проектирование цифровых систем управления: Пер. с

англ.-М.: Машиностроение, 1986.-448 с.
5. Изерман Р. L{ифровые системы управления: П"р. с англ.-М.: Мир,

1984. - 541 с.
6. Благодатских В.И. Введение в оптимaлъное управление (линейная
теория ): Учебник/ В.И.Благодатских. Под ред.В.А.Садовничего.

М.:Высш.шк., 2001 . - 2З9 с.



7. Куропаткин П.В. Оптимальные и адаптивные системы : Уч.пос. для
вузов. -М.:Высш.шк., 1980. -287 с.

8. Банди Б.Методы оптимизации. Вводный курс. - М.: Радио и связь,
1988. -|28 с.

9. Фельдбаум А.А.основы теории *оптимальных автоматических
систем. - М.:Наука, 1966. - 62З с.

10. Пантелеев А.В., Летова Т.А.Методы оптимизации в примерах и
задачах: Уч.пос./А.В.Пантелеев, Т.А.Летова. - М.: Высш.шк., 2002. -544 с.

1 1. Брайсон А., Хо Ю-Ши прикладная теория оптимzlльного управления.
- М.: М"р, 1972. - З89 с.

12. Системы: декомпозиция, оптимизацмя и управление / Сост. М.Сингх,
А.Титли; Сокр.пер.с англ. - М.: Машиностроение, 1986. 96 с.
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Щодаток А.
Приклад екзаменацiйного бiлеry

ДОНБАСЪКА ДЕРЖАВНА МАШИНОБУДIВНА АКАДЕМIЯ

ЗАТВЕР,ЩЖУЮ:
Ректор ДДМА

,r_" "" 
-";цт

Освiтньо-квалiфiкацiйний piBeHb \ ступiнь: тпетiй \ доктор фiлософiТ
Спецiальнiсть: 15l <<Автом.атизацiя та комп'ютерно-iртегрованi технологii)>

ЕкзАмЕнлцIЙниЙ БtлЕт }lъ0

ТЕОРЕТИЧНЛ ЧАСТИНА

l. CTpyKTypHi схеми, iiHe перетвореншI. Визначення передатних функчiй розiмкнутих i замкнугих
систем автоматичного управлiння,

2. Частотнi характеристики, методи iiHboi побудови. Аналiз частотних характеристик з метою оцiнки
якостi управлiння.

3. Класифiкацiя технологiчних процесiв та виробниlЕв як технологiчного об'екта управлiння (ТОУ).

ПРАКТИЧНЛ ЧАСТИНА

Завдання l

За наведеними пара]\{етрами електродвиryна постiйного струму з незzlлежним збудженням побудувати
прироДкУ та штучну електромеханiчну характеристику. Штучнi характеристики побудувати при параметрах:

- при падiннi питаючоТ напруги на 50% вiд HoMiHallbHoT;
- при ослабленi магнiтного потоку в половину вiд номiнальноТ;
- при вводе додаткового опору номiналом l Ом, в якiрку обмотку двиryна.

Визначити адреснi простори
UR1 станцii Simatic 57-400:

Завдання 2

сигнttльних модулiв вводу i виводу iнформачii в централiзованiй стiйцi

Вибрати трансформатор для
трансформатораР, = 5r5 кВт, якщо

Ua =110 в.

Завдання 3

тиристорного перетворювача з розрахунковою типовою поryжнiстю
схема з'еднання силових вентильних блокiв мостова двокомплектна, а

.Щвиryн постiйного струму Р", КВт n*, о6/**
Ro", Ом

Пrах,
о6| U., В I", А Jд",

кг.м'
2пБ9OL 30 l 500 1,2 з500 220 30 |.4

CPU 4,1 4_,l

DOl6yAC 20-12all?A



Завдання 4

Спроекryвати ttлгоритм керрання реryлятором темпераryри води калорифера в залежностi вiд
темпераryри зовнiшнього повiтря (лив. рис,l) на базi приборiв комплексу КОНТАР. Для чого:

. обфунтувати вибiр контролера(iв) лля реалiзачii алгоритму управлiння на ocHoBi цризначення,
основних функчiй та характеристик контролера;

. спроектувати zrлгоритм управлiнкя у первинному або комплексному блочi(ах) прилалу(iв)
контролера (iB).

На рисунку 1 показана структурна схема алгоритму проекту, яку варто перевести в мову
функцiональних блокiв irлгоритму проекту (див. додаток А- Бiблiотека функltiон:lльних блокiв).

"{
Нергорхенiсъ

теп,пераlура
зворотtьоi вода
хаrrорифера

Графiк опilIеЕЕа

"{} температура
зовtdlшъого
повфя

Вrc<iц графш<а Y
(потрiбна температ)ра
води)

Рисунок l- Струкryрна схема алгоритму реryлятора температури води кirлорифера залежно вiд темпераryри
зовнiIцнього повiтря

Iндивiдумьне завданюl наведене в таблицi 1.

Голова фахово[ атеgтацiйноii KoMiciI Клименко Г.П.

Таблиця l - завдання
Функцiональнi блоки

Реryлятори ,Щатчик темпераryри
зворотньоТ води

,Щатчик температури
зовнiшнього повiтря

Фiльтр
темперац/ри
зовнiшнього

повiтDя

Фiльтр
температури

зворотньоТ води

ПI,Щ-реryлятор
iмгryльсний

50 ом, Cu
(двохпровiдне
пiдключення)

50 ом, Pt
(трьохпровiдне
пiдключення)

Фiльтр з

затримкою
ВКJIЮЧеННJI

Фiльтр


