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 ' ש3                 )                     אנלוגיות(ותקביליות ) דיסקרטיות(מערכות פיקוד בדידות  .1
 . מאפיינים חשמליים ושדה יישום של מערכות פיקוד בדידות, תיאור 1.1

 . טרנזיסטורימגע יבש ומגע, מגע כוח, מגע סגור: אותות ספרתיים 2.1
 

 ' ש12                        מעגלי פיקוד חשמליים                                                                  .2
  , ממסרי צעד, מגענים, ממסרים: מאפיינים חשמליים ומכניים של מרכיבים במעגלי פיקוד 2.1

  רכיבים אלקטרוניים , מתמרים, ישניםחי, פנאומטיים-רכיבים אלקטרו, זמננים, מונים

 ).תצוגה(טי חיווי נואלמ

 .של תהליך במתקן תעשייתי)  יקונבנציונאל(תכנון של מעגל פיקוד  2.2

   ,רכיבים נוספים בהתאמה, ים שונים חיישנ3,  מגענים4, לפחות, המתקן יכלול  2.2.1         

 .ואלמנטי חיווי          

 .קולי תכנון לוגייםהצגת שי  2.2.2        

 .)התאמת חיישנים ורכיבים למגבלות המערכת והתהליך(הצגת שיקולי תכנון הנדסיים   2.2.3        

 .הצגת תכנון מעגל הפיקוד  2.2.4       

 

 ' ש6                          מושגי יסוד                            : תכנות במערכות פיקוד-בניבקרים  .3
 .תכנות-רונות השימוש בבקר ברית 3.1

 תכנות-עקרוני של בקר ברתרשים מלבנים  3.2

 .)ן סוגי יחידות זיכרותיאור (יחידות זיכרון, יחידת חישוב ובקרה, )CPU(מ "יע  3.2.1         

  הרחבה של מספר המבואות , תצורות, מבנה העקרוני :מוצא/ יחידות מבוא   3.2.2         

 .  תקביליים וספרתייםממשקי מבוא ומוצא, םוהמוצאי          

 .תכנות-של בקר בר) ספק כוח(תיאור מערכת ההזנה  3.3

 .תכנות-בבקר בר ,פי כתובות-על, מיפוי הזיכרון. תכנות-תיאור מערכת האוגרים של בקר בר 3.4

 . הסבר מפורט של מחזור סריקה–ת תכנו-עקרונות הפעולה של בקר בר  3.5

 .תכנות-בני של בקרים יים ומכניים נקובים חשמלמאפיינים 3.6

 

 ' ש6                                                                                     תכנות-בני ים תכנות בקר .4
 ).מבני, גרפי, מילולי לוגי (תכנות-בני התכנות השימושיות של בקרים סקירת שפות 4.1

: באמצעותאו לשם הפעלת מערכת מפוקדת , ליךות לשם ביצוע תההגדרת הדרישות הנחוצ 4.2

 .תרשים זמנים פונקציונלי, תיאור מילולי, תרשים זרימה

 .תכנות-ר בקר ב שלהמוצאים/הגדרת המבואות 4.3

הכתיבה בהיקף . לביצוע משימות שונות) דיאגרמת סולם(תוכניות ) 3לפחות ( מספר כתיבת 4.4

 . שורות12-מצומצם של כ
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 ' ש9                                                                               פונקציות תזמון ומנייה           .5
 . בתכנית הבקר קוצבי זמן לשילובדוגמאות,סוגי קוצבי זמן , מבנה ועקרון פעולה: קוצבי זמן 5.1

 .וב מונים בתכנית הבקרלי לשדוגמאות, סוגי מונים, מבנה ועקרון פעולה: מונים 5.2

 .)DRUM כדוגמת( תכנון ותכנות של תהליך מחזורי  5.3

 

 ' ש12                         פונקציות לעיבוד נתונים תקביליים                                                .6
  ות לשילוב דוגמא. פונקציות השוואה, חילוק, כפל, חיסור, חיבור: פונקציות מתמטיות 6.1

 .פונקציות מתמטיות בתכניות הבקר

 .מיון נתונים, המרת נתונים, העברת נתונים: פונקציות לטיפול בנתונים 6.2

  דוגמאות לשילוב פונקציות לטיפול בנתונים , )SHIFT REGISTER( ית הזזהי    פונקצ     

 .בתכנית הבקר

 

 ' ש3                                                   תכנות ליחידות קצה       -בניתקשורת בין בקרים  .7
 תיאור סוגי תקשורת טורית , תכנות ומחשב באמצעות תקשורת טורית-חיבור בין בקר בר 7.1

 .תיאור רשתות בקרים, שימושיים

 

 ' ש6                               מכונה                                                    - מערכת ממשק אדם .8
8.1 (Human Machine Interface) HMI  – מכונה-אדם   סוגים שונים של מערכות ממשק . 

 .תכנות- מכונה לבקר בר-מערכת ממשק אדם עקרונות תכנון  8.2

 

 'ש 15    תכנות -באמצעות בקר בר תכנון של מערכת פיקוד לבקרת תהליך תעשייתי מחזורי .9
 . מהתהליךהגדרת הדרישות 9.1

 .הגדרת מבואות ומוצאים 9.2

 .קוצבי זמן ומונים בתכנית, פקודות השוואה, שילוב פונקציות מתמטיותכתיבת פקודות ל 9.3

  או /חיישנים ומתמרים ספרתיים ו)  לפחות3(כתיבת פקודות לשילוב של מספר   9.3.1          

 .תקביליים בתכנית           

 .המתמרים והמפעילים אל הבקר, כמת החיווט של חיבור החיישניםסרטוט ס  9.3.2          
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