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1. Описание фонда оценочных средств (оценочных материалов)
Фонд оценочных средств (оценочные материалы) включает в себя контрольные задания и (или) вопросы, которые могут быть предложены обучающемуся в рамках текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации по дисциплине (модулю). Указанные контрольные задания и (или) вопросы позволяют оценить достижение обучающимся планируемых результатов обучения по дисциплине (модулю), установленных в соответствующей рабочей программе дисциплины (модуля), а также сформированность компетенций, установленных в соответствующей общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.

Полные наименования компетенций и индикаторов их достижения представлены в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.
2. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения текущего контроля успеваемости обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.3)
1. Выражение для скорости холостого хода двигателя имеет вид:

а) 
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2. Выражение для пускового момента имеет вид:
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3. Найти скорость холостого хода двигателя постоянного тока, если:
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4. Найти механическую постоянную времени двигателя. 
[image: image9.wmf]=
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5. Выражение для механической характеристики двигателя постоянного тока имеет вид:
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6. Выражение для электромагнитной времени 
[image: image15.wmf]эм
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 двигателя постоянного тока имеет вид:
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7. Найти коэффициент противоЭДС двигателя постоянного тока, если:


[image: image19.wmf]=
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8. Найти сопротивление якорной цепи, если электромагнитная постоянная времени TЭМ=0,001 с, индуктивность якорной цепи LЯ=0,01 Гн.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.4)

1. Выражение для передаточной функции двигателя постоянного тока для угла вала по напряжению имеет вид:

а) 
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б) 
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в) 
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г) 
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2. В электроприводе с обратной связью по скорости для регулирования угловой скорости двигателя постоянного тока требуется наличие:

а) датчика тока;

б) тахогенератора;

в) сельсина;
3. Типовое звено, соответствующее уравнению, описывающему электрическую подсистему двигателя постоянного тока с независимым возбуждением:

а) апериодическое; б) безынерционное; в) интегратор.

4. Запишите уравнение движения электрической подсистемы двигателя постоянного тока с независимым возбуждением.

5. Типовое звено, соответствующее уравнению, описывающему механическую подсистему двигателя постоянного тока с независимым возбуждением:

а) апериодическое; б) безынерционное; в) интегратор.

6. Выражение для передаточной функции двигателя постоянного тока для угла вала по моменту при пренебрежении электромагнитной постоянной времени имеет вид:

а) 
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б) 
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7. Зарисуйте часть структурной схемы двигателя постоянного тока с независимым возбуждением, соответствующей электрической подсистеме.

8. Зарисуйте часть структурной схемы двигателя постоянного тока с независимым возбуждением, соответствующей механической подсистеме.

9. Зарисовать схему, поясняющую двигательный режим работы двигателя. Указать направления напряжений и токов.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.8)

1. Поверхность предельных динамических состояний аппроксимируется набором:

а) касательных поверхностей; б) участков сфер; в) участков параболоидов.

2. Область предельных динамических состояний представляет собой:

а) параллелепипед; б) ромб; в) параллелограм.

3. Поверхность предельных динамических состояний определяется:

а) максимальным напряжением, подаваемым на двигатель;

б) параметрами электропривода;

в) максимальным напряжением, подаваемым на двигатель, и параметрами электропривода.

4. Поверхность предельных динамических состояний формируется:

а) механической характеристикой двигателя;

б) максимальной величиной тока усилителя мощности;

в) механической характеристикой двигателя и максимальной величиной тока усилителя мощности.

5. Уравнение поверхности предельных динамических состояний имеет вид:

а) 
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6. Нагрузочной линией гармонического закона является:

а) окружность; б) эллипс; в) дуга.
7. Амплитуда предельных колебаний определяется:

а) максимальным напряжением, подаваемым на двигатель;

б) параметрами двигателя;

в) максимальным напряжением, подаваемым на двигатель, и параметрами двигателя.

8. Если вал привода совершает колебания с предельной амплитудой, то подаваемое на двигатель напряжение равно:
а) максимальному;

б) половине максимального;

в) форсированному значению.

9. Когда вал привода совершает колебания с предельной амплитудой, нагрузочная линия:

а) касается поверхности предельных динамических состояний;

б) выходит за поверхность предельных динамических состояний;

в) приближается к поверхности предельных динамических состояний.

10. Типовым законом движения нагрузки для оценки предельных возможностей электропривода гироскописких систем является:

а) режим разгона/торможения;

б) гармонический;

в) режим движения « по арктангенсу».
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.9)

1. Выражение для момента инерции, приведенного к валу двигателя, имеет вид:

а) 
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2. Выражение для момента, приведенного к выходному валу, имеет вид:

а) 
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3. Длительность участка разгона с постоянным ускорением до заданной угловой скорости определяется выражением:

а) ωЗ∙εР; б) ωЗ/εР; в) εР/ωЗ.

4. Определить максимальную скорость, которую может развить выходной вал, если амплитуда колебаний вала 
[image: image37.wmf]=
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5. Определить установившееся значение тока якорной цепи, если момент нагрузки MН=1 Нм, коэффициент по моменту CМ=10 Нм/А.
6. Установившееся значение тока в якорной цепи определяется выражением:
а) 
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7. Найти КПД редуктора, если мощность на валу двигателя равна 1 Вт, на выходном валу привода 0,8 Вт.
8. Выражение для амплитуды угловой скорости при колебаниях выходного вала имеет вид:
а) 
[image: image42.wmf]w
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.10)

1. Выражение для передаточного числа редуктора, если критерием выбора является максимально допустимая угловая скорость вала привода, имеет вид (λ – коэффициент форсирования):

а) 
[image: image45.wmf]max
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2. Определить минимально необходимую мощность двигателя, если угловая скорость нагрузки 
[image: image48.wmf]=
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3. Передаточная функция последовательного корректирующего устройства определяется по исходной и желаемой передаточным функциям как:

а) 
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4. ЛАЧХ последовательного корректирующего устройства определяется по исходной и желаемой ЛАЧХ как:

а) 
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5. Выражение для шарнирного момента нагрузки имеет вид:
а) 
[image: image56.wmf]j
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6. Выражение для момента нагрузки, создаваемого вязким трением, имеет вид:
а) 
[image: image59.wmf]w
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; б) 
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7. Если момент нагрузки не изменяется со временем, то он называется:
а) статическим; б) астатическим; в) времянезависимым.

8. Выражение для среднего напряжения при двуполярном импульсном управлении имеет вид:
а) 
[image: image62.wmf]g
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3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.3)

1. Найти скорость холостого хода двигателя постоянного тока, если момент, развиваемый при частоте вращения 
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2. Найти электромагнитную постоянную времени двигателя, если RЯ=10 Ом, индуктивность якорной обмотки LЯ=0,001 Гн.
3. Найти коэффициент противоЭДС двигателя постоянного тока, если:
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4. Найти пусковой момент асинхронного двигателя. 
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5. Выражение для момента (формула Клосса), развиваемого асинхронным двигателем имеет вид:
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6. Частота питающего напряжения асинхронного двигателя определяется по значению синхронной скорости из выражения:
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7. Найти синхронную частоту поля статора двигателя переменного тока, если частота питающего напряжения f=100 Гц, число пар полюсов pП=2.

8. Найти момент инерции ротора двигателя постоянного тока с независимым возбуждением, если механическая постоянная времени равна 0,012 с, сопротивление якорной обмотки 10 Ом, коэффициент противоЭДС равен 0,05 Вс/рад.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.4)

1. Зарисовать структурную схему двигателя постоянного тока с независимым возбуждением.

2. Зарисовать структурную схему системы управления угловой скоростью с обратной связью по напряжению.

3. Зарисовать структурную схему системы управления угловой скоростью с обратной связью по угловой скорости.

4. В качестве датчиков положения ротора применяются:
а) потенциометры и энкодеры; б) тахогенераторы; в) датчики угловой скорости.

5. Запишите уравнение движения электрической подсистемы двигателя постоянного тока с независимым возбуждением.

6. Запишите уравнение движения механической подсистемы двигателя постоянного тока с независимым возбуждением.

7. Выражение для передаточной функции двигателя постоянного тока для угла вала по напряжению имеет вид:

а) 
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б) 
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8. Выражение для передаточной функции двигателя постоянного тока для угловой скорости вала по напряжению при пренебрежении электромагнитной постоянной времени имеет вид:
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9. Типовое звено, соответствующее уравнению, описывающему электрическую подсистему двигателя постоянного тока с независимым возбуждением:

а) апериодическое; б) безынерционное; в) интегратор.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.8)

1. Нагрузочной линией гармонического закона является:

а) окружность; б) эллипс; в) дуга.
2. Уравнение модифицированной поверхности предельных динамических состояний имеет вид
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3. Найти максимальную угловую скорость вала, если скорость холостого вала 
[image: image89.wmf]=
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1 рад/с, момент нагрузки 1 Нм, жесткость механической характеристики 10 Нм∙с/рад, КПД редуктора 0,8.
4.Найти максимальное ускорение вала привода, если максимальный движущий момент равен 1 Нм, момент нагрузки 0,1 Нм, КПД редуктора 0,8, приведенный момент инерции 0,1 кгм2.
5. Выражение для резонансной частоты нагрузки имеет вид:
а) 
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6. При выборе исполнительного двигателя расчитывается требуемое значение:
а) мощности; б) угловой скорости; в) механической постоянной времени.

7. Если для нескольких режимов работы электропривода рассчитана затрачиваемая мощность, то при определении требуемого значения мощности двигателя используется:
а) максимальное значение из всех рассчитанных;

б) среднее арифметическое всех рассчитанных;

в) минимальное значение из всех рассчитанных

8. Требуемое значение мощности двигателя, определяемое эквивалентными моментом и угловой скоростью вала, равно:
а) 
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9. Максимальное значение механической мощности двигателя, определяемое по скорости холостого хода и пусковому моменту, равно:
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.9)

1. Найти момент инерции, приведенный к валу двигателя, если: 
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2. Найти резонансную частоту нагрузки, если коэффициент шарнирного момента равен 
[image: image103.wmf]=
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3. Найти угловую скорость выходного вала, если время разгона равно 0,2 с, угловое ускорение 
[image: image105.wmf]=
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4. Найти мощность на выходном валу привода, если мощность на валу двигателя равна 1 Вт, КПД редуктора 0,8.
5. Найти максимальный момент, развиваемый двигателем, если максимальный ток усилителя мощности равен 0,5 А, коэфициент передачи по моменту CМ=5 Нм/А.
6. Найти амплитуду колебаний выходного вала, если круговая частота колебаний ω=2 рад/с, амплитуда угловой скорости колебаний 2 рад/с.
7. Определить угловую скорость вала привода, если за 1 с угол перемещения составил 2 рад.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.10)

1. 1. Выражение для передаточного числа редуктора, если критерием выбора является максимально допустимая угловая скорость вала привода, имеет вид (λ – коэффициент форсирования):
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2. Найти КПД редуктора, если максимальное ускорение вала привода 
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3. Определить максимальную угловую скорость выходного вала, если мощность двигателя 1 Вт, КПД редуктора 80%, момент нагрузки 
[image: image114.wmf]=
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4. Для режимов движения вала привода рассчитаны затрачиваемые мощности: 0,8 Вт, 1,0 Вт, 1,5 Вт. Выбрать мощность двигателя, который способен реализовать заданные режимы:

а) 0,5 Вт; б) 1,2 Вт; г) 2 Вт.

5. Передаточная функция последовательного корректирующего устройства определяется по исходной и желаемой передаточным функциям как:
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6. Выражение для шарнирного момента нагрузки имеет вид:

а) 
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7. Определить шарнирный момент нагрузки, если KШ=0,01 Нм/рад, угол поворота вала φ=0,1 рад
8. Определить скважность однополярных импульсов, если амплитуда однополярных импульсов 10 В, среднее напряжение якорной цепи двигателя UСР=5 В.
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