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1. Цели и задачи самостоятельной работы студентов

Целью работы является углубление и закрепление знаний, полученных при изучении курса «Общая и прикладная теория автоматического управления», развитие навыков самостоятельной работы, умения решать конкретные инженерные задачи.

2. Методические указания по выполнению  самостоятельной 

внеаудиторной работы

Самостоятельная внеаудиторная работа выполняется студентом в соответствии с темами указанными в таблице 1. В этой таблице так же указывается литературный источник, необходимый для освоения предложенного материала. Материал, усвоенный во время самостоятельной внеаудиторной работы студента, проверяется на текущей и промежуточной аттестациях.

                                                                                 Таблица 1

	№№лекций
	Содержание работы, объем в часах
	Материалы для работы
	Отчетность

	1
	История развития ТАУ – 12 часов.
	Интернет
	

	2
	Составление функциональных схем  - 14 часов
	[1,2]

	

	3
	Составление дифференциальных уравнений движения – 14 часов
	[1,4] 
	

	4
	Составление и преобразование структурных схем САУ– 14 часов.
	[ 1, 2] 
	

	5
	Уравнения в пространстве состояний – 14 часов
	[2, 4]
	

	6

	Построение ЛАФЧХ типовых звеньев. Использование номограммы замыкания –14 часов.
	[1, 5]

	7
	Особенности и аналитические методы исследования нелинейных САУ– 4 часа.
	[3]
	

	8
	Изучение пакета Scilab – 2 часа.
	[6]
	

	9
	Изучение пакета Mathcad – 2 часа.
	[6]
	


ВОПРОСЫ ДЛЯ САМОПРОВЕРКИ

Теория автоматического управления – это:

а) наука, которая содержит общие принципы исследования и проектирования  

    автоматических устройств;

+

б) наука, которая содержит только принципы проектирования автоматических устройств;

в) наука, которая содержит лишь принципы исследования автоматических устройств.         

1. Современная ТАУ располагает методами:

а) управления и исследования;

б) анализа и синтеза;

+

в) расчета и проектирования.

2. Кто считается основоположником ТАУ?

а) А. М. Ляпунов;

б) П. Л. Чебышев;

в) А. В. Михайлов;

г) И. А. Вышнеградский. 

+

3.  Что называется автоматическим регулированием?

а)  Процесс поддержания или изменения по заданным условиям какой-либо величины в машинах или процессах, осуществляемый без непосредственного участия человека с помощью присоединяемых для этой цели автоматических регуляторов;

+

б) Процесс поддержания или изменения по случайным условиям какой-либо величины в машинах или процессах, осуществляемый без непосредственного участия человека с помощью присоединяемых для этой цели механических регуляторов;

в) Процесс поддержания или изменения по заданным условиям какой-либо величины в машинах или процессах, осуществляемый с непосредственным участием человека с помощью присоединяемых для этой цели автоматических регуляторов

4.  Что называется  регулируемым объектом?

а) Автоматический регулятор;

б) Машина, аппарат или иное устройство, к которому присоединяется автоматический регулятор;

+

в) Машина, аппарат или какое-либо иное устройство.

5. Что называется  регулирующим органом?

а) Часть автоматического регулятора;

б) Часть регулируемого объекта, на которую воздействует регулятор;


+

в) Часть регулирующего объекта.

6. Что называется  регулируемой величиной?

а) Величина, изменяемая в течение времени;

б) Величина, подлежащая произвольному изменению;

в) Величина, подлежащая изменению по заданному закону.

 +

7. Что называется  отклонением регулируемой величины в данный момент времени?

а) Ее отличие от некоторого фиксированного значения, принятого за начало отчета;
   +

б) Ее отличие от минимального значения, принятого за начало отчета;

в) Ее отличие от среднего значения.

8.  Управляющей величиной называется:
а) фиксированное значение регулируемой величины;

б) предписанное значение регулируемой величины;

+

в) условное значение регулируемой величины.

9.   Что называется  возмущающим воздействием?
а) Всякое воздействие, которое стремится  нарушить требуемую связь между управляющим воздействием и регулируемой величиной;

+

б) Воздействие, которое стремится  нарушить требуемую связь между управляющим воздействием и управляющей величиной;

в) Всякое воздействие, которое стремится  нарушить требуемую связь между регулирующим объектом  и регулируемой величиной.

10.   Что называется  САУ?

а) Совокупность автоматического регулятора и регулирующего объекта, взаимодействующих  между собой;

б) Совокупность автоматического регулятора и регулируемого объекта, взаимодействующих между собой;


+

в) Совокупность автоматического регулятора и регулируемой величины.

13. Системы автоматического управления часто называют:

а) системами с прямой связью;

б) системами с обратной связью;

+

в) системами с косвенной связью.

14.   Какой должна быть главная обратная связь?

а) Положительной; 

б) Отрицательной;

+

в) Произвольной.

15. В чем заключается направленность действия в САУ?

а) последующая часть системы, воспринимающая сигнал от предыдущей, оказывает ей пренебрежимо заданное противодействие;

б) последующая часть системы, воспринимающая сигнал от предыдущей, оказывает ей малое противодействие;

+

в) последующая часть системы, воспринимающая сигнал от предыдущей, не оказывает ей противодействия.

16. Какие виды принципов регулирования существуют?

а) Регулирование по отклонению и регулирование по возмущению;

+

б) Регулирование по возмущению и регулирование по воздействию;

в) Регулирование по отклонению, по возмущению и по воздействию.

17. Какие устройства в ТАУ называют элементами?

а) сложные устройства косвенного действия;

б) простые устройства многонаправленного действия;

в) простые устройства направленного действия.
  
+

18. Функциональные схемы САУ – это: 

а) схемы, составленные из элементов, характеризующих функции, которые они призваны выполнять в общем контуре управления;

+

б) схемы, характеризующие систему по составу входящих в нее отдельных конструктивных блоков (блоков питания, распределительный щит и т.д.);

в) схемы, составленные из элементов, характеризующие систему по составу входящих в нее отдельных конструктивных блоков.

19. Корректирующие элементы вводят в  САУ  для:

а) усиления сигналов по напряжению;

б) усиления сигналов по мощности;

в) улучшения их динамических свойств;

+

г) улучшения их физических свойств.

20. Кроме главной обратной связи  САУ  могут иметь:

а) еще только одну местную обратную связь;

б) еще две местных обратных связей;

в) еще одну или несколько местных обратных связей.
+
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