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	1. 
	Призначення та переваги верстатів з ПУ
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) мають сучасний вигляд, коробчаті станіни зменшують вібрації, використання двигунів постійного струму не потребують коробки швидкостей;
	
	
	
	
	

	
	б) автоматизують процес обробки деталей в дрібносерійному виробництві, підвищують продуктивність точність обробки, підвищують культуру виробництва;
	
	
	
	
	

	
	в) верстати з ПУ вимагають постійного мікроклімату, що забезпечує хороші умови роботи оператора;
	
	
	
	
	

	
	г) забезпечують технологічну дисципліну
	
	
	
	
	


	2. 
	Класифікація ПР:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) по характеру виконуємих операцій: виробничий, підйомнотранспортні та універсальні;
	
	
	
	
	

	
	б) біофізічні, запрограмовані, та запрограмовані разом з верстатом;
	
	
	
	
	

	
	в) з вертикальною компоновкою, горизонтальною компоновкою, малі ПР, середні ПР та важкі ПР;
	
	
	
	
	

	
	г) за способом сумісного програмування з верстатом з ЧПК.
	
	
	
	
	


	3. 
	Види програмоносіїв для верстатів з ПУ:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) кулачки та упори, кільцеві вимикачі;
	б) перфострічки, магнітна пам’ять, електромагнітні стрічки;
	в) пневматичні, гідравлічні, електромеханічні;
	г) за допомогою циклічного програмування.
	
	
	
	
	


	4. 
	Технічні характеристики ПР:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) вагопідйомність, кількість степенів рухомості, зона обслуговування, робоча зона, похибки позициювання, лінійна швидкість;
	
	
	
	
	

	
	б) портальні ПР, вбудовані в обладнання, підлогові ПР, багатоланкові пр;
	
	
	
	
	

	
	в) для виконання транспортних робіт, складських робіт, для виконання технологічних процесів;
	
	
	
	
	

	
	г) за кількістю потоків інформації.
	
	
	
	
	


	5. 
	Електричний спосіб зчитування програми з перфострічки:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) за допомогою контактних щіток навпроти кожної доріжки перфострічки;
	
	
	
	
	

	
	б) за допомогою шариків, які піджаті пружиною до перфострічки;
	
	
	
	
	

	
	в) за допомогою електричної лампочки;
	
	
	
	
	

	
	г) за допомогою стиснутого повітря.
	
	
	
	
	


	6. 
	Системи координат ПР:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) прямокутна, полярна, полярноціліндрична, полярносферична, кутова;
	
	
	
	
	

	
	б) X, Y, Z – первинні; U, V, W – вторинні; P, Q, R – третинні;
	
	
	
	
	

	
	в) координатні вісі, напрям який визначається правилом правої руки;
	
	
	
	
	

	
	г) в залежності рухів у верстаті.
	
	
	
	
	


	7. 
	Електромеханічний спосіб зчитування програми з перфострічки:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) за допомогою контактних щіток, навпроти кожної доріжки перфострічки;
	
	
	
	
	

	
	б) за допомогою шариків, які піджаті пружиною до перфострічки;
	
	
	
	
	

	
	в) за допомогою електричної лампочки та фотоелементів;
	
	
	
	
	

	
	г) за допомогою кулачків та упорів.
	
	
	
	
	


	8. 
	Що таке промисловий робот:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) це такий пристрій, за допомогою якого можна виконувати роботи в небезпечних умовах без втручання людей;
	
	
	
	
	

	
	б) це такий пристрій, за допомогою якого можна керувати роботою підприємства;
	
	
	
	
	

	
	в) промисловий робот – автоматична машина, яка представляє собою комплекс: маніпулятор та перепрограмовуючий устрій управління для виконання в виробничому процесі рухомих та управляючих функцій, які змінюють аналогічні функції людей;
	
	
	
	
	

	
	г) це комплекс пристроїв, які забезпечують функціонування роботів.
	
	
	
	
	


	9. 
	Фотоелектричний спосіб зчитування інформації з перфострічки:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) за допомогою контактних щіток навпроти кожної доріжки перфострічки;
	б) за допомогою шариків, які піджаті пружиною до перфострічки;
	в) за допомогою електричної лампочки та фотоелементів;
	г) за допомогою фотоелектричних датчиків.
	
	
	
	
	


	10. 
	Конструктивні особливості свердлильних верстатів з ЧПК:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) ці верстати мають хрестовий стіл, револьверну головку (в 6 позицій для автоматичної зміни інструменту; використовують двигуни постійного струму, і мають поворотний стіл;
	
	
	
	
	

	
	б) мають горизонтальну компановку, після кожної операції вручну міняють інструмент;
	
	
	
	
	

	
	в) обробка отворів на фланцах виконується за допомогою кондукторних пліт;
	
	
	
	
	

	
	г) мають можливість виконувати легкі фрезерні роботи.
	
	
	
	
	


	11. 
	Конструктивні особливості верстатів з ЧПК:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) мають естетичний вигляд, високопродуктивні показники;
	
	
	
	
	

	
	б) мають масивну станіну, використовуються двигуни постійного струму, використовують автоматичні коробки швидкостей, автоматична зміна інструменту, має в приводі подач передачу гвинт-гайка кочення;
	
	
	
	
	

	
	в) обов’язково встановлюються на індивідуальний фундамент, мають щити нагляду за роботою верстата;
	
	
	
	
	

	
	г) при використанні цих верстатів знижується шум в приміщенні цеху.
	
	
	
	
	


	12. 
	Поняття та призначення багатоцільових верстатів:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) це такі верстати з ЧПК, які забезпечують комплексну обробку складних деталей з різних сторін без перебазування, мають автоматичну зміну інструментів, вони мають високу продуктивність порівняно зі звичайними верстатами з ЧПК;
	
	
	
	
	

	
	б) це верстати які об’єднують в собі всі групи металорізальних верстатів;
	
	
	
	
	

	
	в) це верстати-комбайни, які використовуються в багатосерійному виробництві;
	
	
	
	
	

	
	г) це верстати, які замінюють цілі ділянки верстатів у цеху.
	
	
	
	
	


	13. 
	Призначення та переваги передачі гвинт-гайки кочення:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) мають високу точність переміщення, малий коефіцієнт тертя, та можуть регулюватися з появою люфту;
	б) ця передача закрита і тому стружка не може туди потрапити;
	в) ця передача виробляється з високоякісної сталі і тому підвищується час її експлуатації;
	г) це передача, яка забезпечує великі швидкості переміщення супорта.
	
	
	
	
	


	14. 
	Замкнуті системи ЧПК:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) це системи, які мають два потоки інформації і мають зворотній зв’язок;
	б) мають 4 потоки інформації і забезпечують високу точність обробки;
	в) це така система, яка забезпечує автоматичний цикл обробки;
	г) це така система, яка забезпечує обробку при зміні умов обробки.
	
	
	
	
	


	15. 
	Класифікація систем ЧПК за призначенням:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) позиційні, прямокутні, контурні та універсальні;
	б) за кількістю потоків інформації: незамкнуті, замкнуті, адаптивні;
	в) за кількістю одночасно керованих координат;
	г) за кількістю одночасно керованих координат.
	
	
	
	
	


	16. 
	 Класифікація металорізальних верстатів за групами:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) токарно-гвинторізні, револьверні, карусельні, затиловочні, напівавтомати, автомати;
	
	
	
	
	

	
	б) токарні, сверд-лильно-розточні, шліфувальні, комбіновані, зубообробні, фрезерні, стругальні та протяжні, розрізні та інші;
	
	
	
	
	

	
	в) зубофрезерні, зубодовбальні, зубостругальні, зубошевінговальні, зубошліфувальні;
	
	
	
	
	

	
	г) шліфувальні верстати: колошліфувальні, безцентрові, внутрішньошліфувальні, плоскошліфувальні.
	
	
	
	
	


	17. 
	Класифікація систем ЧПК за кількістю потоків інформації:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) системи не замкнуті, замкнуті та адаптивні;
	
	
	
	
	

	
	б) системи із ступінчатим приводом, з регулюємим приводом, системи з кроковим двигуном;
	
	
	
	
	

	
	в) системи NC, HNC, SNC, CNC та DNC;
	
	
	
	
	

	
	г) системи, в яких використовують крокові двигуни.
	
	
	
	
	


	18. 
	Вісі координат у верстатах з ЧПК:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) первинні (Х,Y,Z), вторинні (U,V,W), третинні (P,Q,R) та кути повороту (А,В,С);
	б) циліндричні, сферичні, кутові та кутосферичні;
	в) декартові вісі;
	г) вісі, які характеризують рухи у верстаті.
	
	
	
	
	


	19. 
	Незамкнуті системи ЧПК:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) це такі системи, які забезпечують автоматичну обробку деталі;
	б) це системи, які мають два потоки інформації;
	в) це системи, які мають один потік інформації і не мають зворотного зв’язку;
	г) це управління за допомогою електромагнітних дисків.
	
	
	
	
	


	20. 
	Конструктивні особливості токарних верстатів з ПУ:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) вони мають револьверні головки або магазин інструментів; приводи головного руху використовують двигуни постійного струму, якщо змінного струму, то з АКШ; в приводі подач використовують передачу гвинт-гайка кочення;
	
	
	
	
	

	
	б) станина зроблена з чавуну, що забезпечує зменшення вібрації; мають зворотній зв’язок;
	
	
	
	
	

	
	в) на них можна виконувати токарні, свердлильні та фрезерні роботи;
	
	
	
	
	

	
	г) вони можуть мати горизонтальні або вертикальні направляючі.
	
	
	
	
	


	21. 
	Корекція УП на довжину інструмента зводиться до:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) паралельному переносі координат;
	б) послідовному переносу координат;
	в) заміні інструмента новим;
	г) заміні даних УП.
	
	
	
	
	


	22. 
	Числовим програмним управлінням (ЧПУ) металоріжучого верстата називають:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) управління обробкою заготовки на верстаті по управляючій програмі, в якій данні задані в цифровій формі;
	
	
	
	
	

	
	б) управління обробкою заготовки на верстаті по управляючій програмі, в якій дані задані в аналоговій формі;
	
	
	
	
	

	
	в) управління обробкою заготовки на верстаті по управляючій програмі, в якій дані задані в цифро-аналоговій формі;
	
	
	
	
	

	
	г) управління обробкою заготовки на верстаті, в якій дані задані у десятковій системі числення.
	
	
	
	
	


	23. 
	Можливість модернизації апаратних УЧПУ без зміни всієї структури досягається:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) шляхом заміни окремих блоків більш довершеними;
	б) шляхом заміни управляючої програми;
	в) шляхом зміни принципу управління;
	г) шляхом зміни програмного забезпечення.
	
	
	
	
	


	24. 
	При компактному тестуванні аналізатор виконує порівняння:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) вихідних та еталонних реакцій;
	б) вхідних та вихідних сигналів;
	в) вхідних впливів і вихідних реакцій;
	г) вхідних впливів з еталонними.
	
	
	
	
	


	25. 
	Комплекс задач з управління виготовленням різноманітних виробів в УЧПУ, що програмуються, реалізують:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) програмним способом;
	б) апаратним способом;
	в) програмно-апаратним способом;
	г) аналоговими впливами.
	
	
	
	
	


	26. 
	Дозволяє контролювати повне зникнення інформації:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) код з простим повторенням;
	б) перевірка слів на парність;
	в) перевірка слів на непарнсть;
	г) контроль по співпадінню.
	
	
	
	
	


	27. 
	Адаптивне управління в процесі обробки заготівок частіше всього виконується:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) відключенням приводу робочої подачі і привода головного руху;
	б) зміною робочої подачі і швидкості привода головного руху;
	в) зміною технологічного процесу обробки деталі;
	г) зміною програми, яка управляє.
	
	
	
	
	


	28. 
	Код, в якому всі розряди слова використовуються для представлення інформації, називаються:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) простим;
	б) звичайним;
	в) рівномірним;
	г) корегуючим.
	
	
	
	
	


	29. 
	Інтерпретація кадру виконується з метою:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) забезпечення непреривності контурного управління;
	б) забезпечення непреривностей ввода управляючої програми;
	в) забезпечення своєчасного формування управляючих сигналів;
	г) забезпечення безперервності позиційного управління.
	
	
	
	
	


	30. 
	Під кодом розуміють:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) сукупність символів, за допомогою яких відображається інформація;
	б) сукупність символів, які представляють собою набір „0” і „1”;
	в) сукупність будь-яких символів;
	г) сукупність цифр і літер.
	
	
	
	
	


	31. 
	Технічна діагностика самої СЧПУ і технологічного обладнання:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) відноситься до основних задач, які  вирішує СЧПУ;
	б) відноситься до додаткових задач, які вирішує СЧПУ;
	в) не є задачею, яку вирішує СЧПУ;
	г) є методом пошуку несправності у СЧПУ.
	
	
	
	
	


	32. 
	Перевірочні тести предназначені для:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) постійної перевірки працездатності системи в процесі експлуатації;
	б) періодичної перевірки прцездатності системи до її експлуатації;
	в) періодичної перевірки працездатності системи у процесі експлуатації;
	г) постійної перевірки працездатності СЧПУ перед вмиканням.
	
	
	
	
	


	33. 
	Технічна діагностика – це:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) галузь науково-технічних знань, сутність якої складають методи, способи і засоби виявлення і пошуку дефектів об’єктів технічної природи;
	б) галузь науково-технічних знань, сутність якої складає теорія, методи і засоби виявлення і пошуку дефектів об’єктів технічної природи;
	в) галузь науково-технічних знань, сутність якої складає теорія, методи і засоби виявлення і пошук дефектів об’єктів між собою;
	г) галузь науково-технічних знань, сутність якої складають теорія, засоби і методи пошуку дефектів об’єктів будь-якої природи.
	
	
	
	
	


	34. 
	Збій – це:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) порушення нормальної роботи машини внаслідок довгої зміни параметрів елементів;
	б) повна і часткова втрата системою працездатності;
	в) тимчасове порушення нормальної роботи машини внаслідок тимчасової зміни параметрів елементів;
	г) втрата системою працездатності внаслідок перегріву.
	
	
	
	
	


	35. 
	Системи діагностування утворюють:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) засоби і об’єкт діагностування, що взаємодіють між собою;
	б) методи і засоби діагностування, що взаємодіють між собою;
	в) методи і об’єкт діагностування, що взаємодіють між собою;
	г) методи і засоби діагностування, які не взаємодіють між собою.
	
	
	
	
	


	36. 
	Відмова  – це:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) повна втрата системою працездатності;
	б) повна або часткова втрата системою працездатності;
	в) часткова втрата системою працездатності;
	г) тимчасова втрата системою працездатності.
	
	
	
	
	


	37. 
	У системах тестового діагностування на об’єкт подається:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) спеціально організовані робочі впливи;
	б) спеціально організовані тестові впливи;
	в) тестові дії по черзі з робочими;
	г) випадкові впливи.
	
	
	
	
	


	38. 
	Логічний пробник визначає:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) напругу живлення;
	б) логічні рівні;
	в) сигнатури;
	г) рівень струму.
	
	
	
	
	


	39. 
	Контроль правильності рівнів напруги від всіх джерел живлення проводиться:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) при роботі з вимкненим навантаженням;
	б) при роботі під нормальним навантаженням;
	в) при роботі під максимальним навантаженням;
	г) при роботі під мінімальним навантаженням.
	
	
	
	
	


	40. 
	Метод „розділяй і володарюй” використовується:
	
	а
	б
	в
	г

	
	а) для перевірки аналогових пристроїв;
	б) для перевірки складних (багатокаскадних) пристроїв;
	в) для перевірки одного функціонального вузла;
	г) для перевірки складних аналогових пристроїв.
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