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1.Объем самостоятельной работы
Учебным планом по данной дисциплине на самостоятельную внеаудиторную работу выделено 124 ч.
Целью самостоятельной работы студентов по дисциплине является закрепление теоретических знаний, полученных студентами в процессе лекционных занятий и выполнения практических работ.

Самостоятельная работа включает:
	№ п/п
	Наименование видов самостоятельной работы
	Трудоемкость
(в академических часах)
	Методические материалы

	Заочная форма обучения

	Седьмой семестр

	1
	Выполнение контрольной работы
	10ч.
	[1]
(см. п. 9.7)

	2
	Подготовка к практическим занятиям
	4ч.
	[1-4]
(см. п. 9.6)

	3
	Самостоятельное освоение разделов теоретического курса (1- 21)
	110ч.
	[1-4]
(см. п. 9.1)

	Итого
	124ч.
	



2. Наименование тем, вынесенных на самостоятельное изучение
2.5. Примеры передаточных функций объектов 
2.6. Общее свойство минимально-фазовых устойчивых звеньев 
4.1. Особенности характеристик некоторых линейных звеньев 
4.2. Устойчивые неминимально-фазовые звенья 
4.4. Иррациональные звенья 
4.5. Трансцендентные звенья
5.5. Определение параллельной эквивалентной схемысистемы по ее переходной характеристике 
5.7. Модели типовых линейных звеньев 
6.3. Структурные схемы и передаточные функции систем регулирования двух связных объектов
6.4. Передаточная функция между произвольными узлами схемы
7.4. Распространение критерия Найквиста на иррациональные и трансцендентные системы 
7.5. Сравнение критериев устойчивости 
8.2. Метод корневого годографа 
8.5. Д-разбиение по двум параметрам 
9.5. Частотный метод построения процессов управления 
10.3. Интегральные оценки качества переходных процессов 
10.4. Корневые методы оценки качества переходных процессов
11.2. Синтез параллельной коррекции по инверсным частотным характеристикам 
[bookmark: _GoBack]12.2. Эквивалентная схема импульсной системы автоматического регулирования
12.3. Дискретное преобразование Лапласа 
12.4. Устойчивость импульсных систем
12.5. Переходные процессы в импульсных системах
12.6. Спектры и изображения дискретных сигналов
13.3. Критерии оптимальности
13.4.Постановка задачи оптимального управления
14.2. Динамическое программирование
14.3. Принцип максимума
14.4. Метод фазового пространства. Задача о максимальном быстродействии
14.5. Оптимальное управление системами с распределенными параметрами
15.2. Метод фазовой плоскости
15.3. Метод гармонической линеаризации
15.4. Устойчивость нелинейных систем. Прямой метод Ляпунова
15.5. Абсолютная устойчивость нелинейных систем управления
16.2. Математическое описание релейных систем управления
16.3. Двух позиционный регулятор
16.4. Трех позиционный регулятор
17.2. Случайные события и случайные процессы
17.3. Случайные процессы и их вероятностные характеристики
17.4. Преобразование случайных сигналов линейными системами
18.1. Статистически оптимальные параметры линейных систем
18.2. Статистически оптимальные линейные системы
18.3. Задача упреждения и сглаживания
19. Элементы теории статистических решений
19.1. Дискретный канал связи с помехой
19.2. Информация в непрерывных сигналах
19.3. Основы теории выделения сигнала при наличии помех
19.4. Методы статистических решений
19.5. Теория дуальтернативных решений
19.6. Характеристики систем оптимального обнаружения
20. Адаптивные системы управления
20.1. Принципы построения и структуры адаптивных систем управления
20.2. Алгоритм настройки параметров регулятора
20.3. Методы и средства адаптации в числовых системах управления
22.2 Статические и динамические характеристики элементов. Их классификация, функциональное назначение и области применения.
22.3 Исполнительные органы, датчики, усилители, преобразователи.
22.4 Микропроцессорные комплекты и микро-ЭВМ. 
23. Принципы построения внешней аппаратной части системы ЧПУ.
24.1 Операционная система, базовое и технологическое обеспечение.
24.2 Принцип построения программного обеспечения и функциональное назначение его модулей 
24.3 Алгоритмы интерполяции.
24.4 Кодирование информации в системах ЧПУ. Код ISO.
24.5 Способы задания геометрической информации.
24.6 Подготовительные G-функции: основные и настроечные, их назначение и разновидности. M, S, T, F-функции. Способы их задания и формирования. 
26.1 Их классификация, область применения и структуры.
26.2 Понятия об уровнях иерархической системы. 

3. Отчетность и контроль результатов самостоятельной работы студентов
Отчетность по самостоятельной работе студентов осуществляется путем включения тестов по указанным разделам в комплект тестов промежуточной аттестаций, а также при тестировании и опросе студентов при зачете лабораторных работ. 

Вопросы для самоконтроля

	
	Вопрос
	Ответ 1
	Ответ 2
	Ответ 3
	Ответ 4

	1
	Какими параметрами определяется колебательное звено
	Коэффициенты преобразования и демпфирования, постоянная времени, 
	Коэффициент преобразования, добротность, постоянная времени
	Коэффициенты преобразования, зона нечувствительности, постоянная времени
	Коэффициенты преобразования демпфирования, зона нечувствительности

	2
	Какой вид имеет ЛФЧХ колебательного звена
	

	

	

	


	3
	Какой параметр позиционного контура управления хранится в области параметров системы ЧПУ?
	Добротность контура 
	Постоянная времени контура 
	Число элементарных звеньев регулирования 
	Коэффициент усиления привода подач.

	4
	
Какой порядок характеристического уравнения имеет система
	n+1
	n+2	
	n+3
	n

	5
	Консервативное звено имеет передаточную функцию вида
	

	

	

	


	6
	Передаточная функция П-регулятора
	К
	

	

	


	7
	По ЛАФЧХ запас устойчивости по амплитуде определяется на частоте
	Где ФЧХ пересекает последний раз ось 180 град с (+) в (-)
	Где ФЧХ пересекает первый раз ось 180 град с (+) в (-)
	Где ФЧХ пересекает последний раз ось 180 град с (-) в (+)
	Где ФЧХ пересекает первый раз ось 180 градс(-) в (+)

	8
	При решении каких задач используется принцип оценочных функций?
	При выполнении интерполяции 
	При управлении приводом 
	При решении технологических задач 
	При первичной обработке управляющей программы.

	9
	Что из себя представляет геометрическая задача?
	Реализацию алгоритма интерполяции 
	Расчёт координат опорных точек 
	Расчёт направлений и скоростей перемещения 
	Аппроксимация траектории кривыми третьего порядка.

	10
	Что происходит с частотой среза системы при уменьшении ее добротности
	Уменьшается
	Увеличивается
	Не изменяется
	Стремится к нулю

	11
	Где на комплексной плоскости находятся корни характеристического уравнения устойчивой СУ
	В левой полуплоскости
	В правой полуплоскости
	В верхней полуплоскости
	В нижней полуплоскости

	12
	Как задаются размеры рабочей зоны в станках с ЧПУ?
	Координатами особых точек в области параметров системы ЧПУ 
	Конечными выключателями на координатных осях
	Размерами по координатным осям 
	Радиусом сферы рабочего пространства.

	13
	Какая задача занимает основное процессорное время при отработки управляющей программы?
	Геометрическая задача 
	Технологическая задача 
	Задача управления приводом 
	Дисплейные задачи.

	14
	Какая часть комплексно сопряженного корняхарактеристического уравнения оказывает влияние на устойчивость
	Модуль комплексного числа
	Мнимая часть
	Вещественная часть
	Вещественная и мнимая часть

	15
	Какиединамические характеристикиприводовхранятся в области параметров станка?
	Максимальное значение скорости и ускорения привода подачи
	Время переходного процесса привода подачи 
	Постоянная времени привода подачи 
	Величина перерегулирования привода подачи..

	16
	Какие характеристики канала измерения координат хранятся в области параметров системы ЧПУ?
	Чувствительность датчика, коэффициент умножения схемы преобразования и коэффициент передачи приборного редуктора.
	Коэффициент передачи канала 
	Чувствительность датчика 
	Коэффициент умножения схемы преобразования.

	17
	Какие характеристики цикла позиционирования хранятся в области параметров системы ЧПУ?
	Координаты точек переключения и углы наклона зависимостей скорости от координаты 
	Координаты точек переключения скорости 
	Функциональная зависимость скорости от координаты 
	Зона нечувствительности в точке позиционирования.

	18
	Какое звено имеет наибольшую полосу пропускания
	

	

	

	


	19
	Наличие каких корней характеристического уравнения говорит о неустойчивостиСУ
	Положительных вещественных корней
	Комплексно сопряженных корней
	Положительных мнимых корней
	Положительных вещественных и чисто мнимых корней

	20
	От каких параметров дифференциального уравнения СУзависит ее устойчивость
	От порядка дифференциального уравнения
	От соотношения коэффициентов
	От количества положительных и отрицательных коэффициентов
	От вида правой части уравнения

	21
	При разбиении ВЧХ на трапеции, какая считается основной
	Трапеция, имеющая максимальную высоту
	Трапеция, имеющая максимальное основание
	Трапеция, имеющая максимальную крутизну боковой стороны
	Трапеция, имеющая минимальное основание

	22
	Систему управления позиционным контуром управления координатными перемещениями станка следует рассматривать как
	Линейную систему
	Импульсную систему
	Релейную систему
	Нелинейную систему

	23
	Чем определяется колебательность переходного процесса
	Запасами устойчивости
	Добротностью контура
	Частотой среза системы
	Порядком астатизма

	24
	В чем суть алгебраического критерия устойчивости Гурвица
	Все коэффициенты характеристического уравнения больше нуля
	Предпоследний определитель Гурвица больше нуля
	Все определители Гурвица больше нуля
	Первый и предпоследний определители Гурвица больше нуля

	25
	Где в системе ЧПУ используется принцип цифрового дифференциального анализатора?
	При решении задач интерполяции 
	В контроллере привода 
	В контроллере датчиков обратной связи 
	В модуле умножения.

	26
	Для каких систем применим алгебраический критерий устойчивости
	Для систем, описываемых обыкновенными дифференциальными уравнениями
	Для систем, описываемых уравнениями в операторной форме
	Для систем, описываемых линейными дифференциальными уравнениями
	Для систем, описываемых функциями комплексных переменных 

	27
	Из каких элементов составляется матрицу алгебраического критерия
	Из коэффициентов дифференциального уравнения разомкнутой системы
	Из коэффициентов дифференциального уравнения замкнутой системы
	Из коэффициентов характеристического уравнения разамкнутой системы
	Из коэффициентов алгебраического уравнения замкнутой системы

	28
	Как определяется частота среза системы
	Частота, на которой коэффициент усиления равен 1
	Частота, соответствующая наименьшей постоянной времени системы
	Частота, соответствующая наибольшей постоянной времени системы
	Частота, на которой коэффициент усиления равен 0

	29
	Какое звено имеет наибольшую колебательность
	

	

	

	


	30
	Какой аппарат используется для анализа и синтеза систем управления?
	Преобразование Лапласа 
	Булева алгебра 
	Теория подобия 
	Аналитическая геометрия.

	31
	Какой блок системы автоматизированнойподготовки управляющих программ производит расчёт траектории движения инструмента?
	Программа “Процессор”
	Программа“Постпроцессор”
	Программа “Транслятор”
	Программно-математическое обеспечение базовой ЭВМ.

	32
	Какой границе устойчивости соответствует равенство нулю свободного члена характеристического уравнения
	Границе первого рода (чисто мнимые корни) граница нейтральной устойчивости
	Границе второго рода (нулевой корень)граница колебательной устойчивости
	Границе первого рода (нулевой корень) граница нейтральной устойчивости
	Границе второго рода (чисто мнимые корни) граница колебательной устойчивости

	33
	Контур измерения перемещения в станках с ЧПУ следует рассматривать как
	Импульсную систему
	Линейную систему
	Релейную систему
	Нелинейную систему

	34
	Кто принимает решениеоб измененииуправляющих воздействий в АСУТП с ЭВМ в супервизорном режиме?
	ЭВМ верхнего уровня 
	Контур локального управления 
	Устройство связи с объектом 
	Оператор.

	35
	ЛАЧХ какого звена имеет разрыв
	

	

	

	


	36
	При разбиении ВЧХ на трапеции, какая определяет длительность переходного процесса
	Трапеция, имеющая минимальное основание
	Трапеция, имеющая максимальную высоту
	Трапеция, имеющая максимальное основание
	Трапеция, имеющая максимальную крутизну боковой стороны

	37
	Чем отличаются строки в определителях Гурвица
	Наличием индексированных коэффициентов
	Наличием либотолько четных либо только нечетных коэффициентов
	Наличием индексированных переменных
	Количеством четных и нечетных коэффициентов

	38
	В каких координатах строятся границы устойчивости
	В координатах выходной сигнал время
	В координатах параметров системы
	В координатах выходной сигнал частота
	В координатах выходной сигнал параметр

	39
	В каком месте на комплексной плоскости начинается годограф Михайлова для устойчивых систем
	На отрицательной действительной полуоси
	На положительной действительной полуоси
	На положительной мнимой полуоси
	На отрицательной мнимой полуоси

	40
	В чем отличие критериев устойчивости Найквиста и Михайлова
	Первый для передаточной функции разомкнутой системы, второй –для замкнутой
	Первый для передаточной функции замкнутой системы, второй –для разомкнутой
	Первый для передаточной функции по ошибке разомкнутой системы, второй –для замкнутой
	Первый для передаточной функции по возмущению разомкнутой системы, второй –для замкнутой

	41
	Если дифференцирующеезвено охвачено единичной отрицательной обратной связью, то передаточная функция замкнутой системы имеет вид
	

	

	

	


	42
	
Как изменяется ФЧХ звена
	От 0 до -90 град
	От 0 до +90 град
	От 0 до -180 град
	От 0 до +180 град

	43
	Как определяется коэффициент усиления системы по ЛАЧХ
	Значение ЛАЧХ при частоте равной 1
	Значение ЛАЧХ при частоте среза системы
	Значение ЛАЧХ при частоте, где ФЧХ пересекает ось 180 град 
	Значение ЛАЧХ при частоте равной 0

	44
	Как формально строитсягодограф Найквиста.
	В передаточной функции замкнутой системы производится замена p=j
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	На устойчивость системы и длительность переходного процесса
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	Чтобы совпадали высокочастотные участки исходной и желаемой ЛАЧХ
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	Чтобы обеспечить требуемую точность
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	83
	С помощью какой функции осуществляется выбор диапазона регулирования при бесступенчатом способе задания скорости главного движения?
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	Это превышение выходным сигналом заданного значения 
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	86
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	Это стабильность коэффициента преобразования 
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	Надежность системы

	90
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