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1. Цели и задачи самостоятельной работы студента

Целью самостоятельной работы является углубление и закрепление знаний, полученных при изучении курса «АУ ПО», а также расширение теоретических знаний и практических умений по дисциплине, развитие навыков самостоятельной работы, умение решать конкретные инженерные задачи.

2. Методические указания по выполнению самостоятельной внеаудиторной работы

Самостоятельная внеаудиторная работа выполняется студентом в соответствии с пунктами таблицы, приведенной ниже. В этой таблице указывается количество часов, отводимых, на вид работы, и литературный источник, необходимый для освоения предложенного материала. Уровень и качество знаний, полученных в результате выполнения самостоятельной работы, оцениваются на промежуточной аттестации.

Таблица. Самостоятельная работа студентов
	Наименование видов самостоятельной работы
	Трудоемкость

(час.)
	Методические материалы



	
	
	

	Самостоятельное изучение темы 6.14.
Автоматизация управления самолетом при посадке и взлете.

	35
	[1,2,3,4,5]



	Самостоятельное изучение темы 6.15.
 Автоматическое управление вертолетом.  Общие сведения. 

 Математическая модель вертолета как объекта управления.

	35
	[4]



	Самостоятельное изучение темы 6.16
Принципы построения автопилота вертолета.  Особенности схемы и устройства автопилота вертолета. 


	30
	[4]



	Курсовая работа «Анализ и синтез системы угловой стабилизации продольной оси дозвукового транспортного самолета по заданному курсу». Проведение динамических исследований и расчетов
	20
	[1,2,3,4,5]



	Итого
	120
	


3. Вопросы для самоконтроля

1. Назовите типы простейших ЛА:

а – межпланетный космический корабль;

б – воздушный шар, дирижабль, дельтаплан;

в – управляемая ракета.

2. Каким образом можно рассматривать движение ЛА:

а – состоящим из движения центра масс;

б – состоящим из углового движения вокруг центра масс;

в – состоящим из движения центра масс и углового движения вокруг центра масс.

3. Каково назначение автомата управления :

а – обеспечение заданного углового положения по углам рыскания, тангажа и крена 

б –  улучшение динамических характеристик (управляемости и устойчивости);

в –  управление режимом работы двигателя.

4. Каково назначение командной системы управления:

а – служит для управления режимом работы двигателя;

б – обеспечивает заданное угловое положение ЛА ;

в – используется для обработки пилотажно – навигационной информации и выдачи ее летчику в удобном для управления виде или подачи ее в автопилот.

5. Какой автопилот (АП) построен по схеме косвенного действия:

а – АП Циолковского;

б – маятниковый автопилот;

в – флюгерный автопилот.

6. Когда используются газовые рули:

а – в слоях атмосферы, где плотность воздуха низка;

б – в нижних слоях атмосферы;

в – в слоях атмосферы, где плотность воздуха велика.

7. Какими углами характеризуется положение скоростной системы координат относительно связанной:

а – углами рыскания, тангажа и крена;

б – углами атаки и скольжения;

в –  углами азимута и места.

8. Какая система дифференциальных уравнений наиболее точно описывает продольное движение ЛА:

а – нелинейная с переменными параметрами;

б – линейная ;

в – линеаризованная с «замороженными» коэффициентами.

9. Что является причиной возникновения короткопериодического движения ЛА:

а – нарушение равновесия моментов;

б – нарушение равновесия сил;

в – нарушение равновесия моментов и сил.

10. По какому углу обеспечивает устойчивость момент продольной статической устойчивости:

а – по углу атаки;

б – по углу скольжения;

в – по углу крена.

11. Какие переменные являются входными при рассмотрении ЛА как динамического звена:

а – кинематические параметры движения;

б – отклонения рулей и возмущающие воздействия;

в – сигналы чувствительных элементов АП.

12. Какие датчики применяют для измерения угловых скоростей ЛА:

а – свободные гироскопы;

б – гиротахометры;

в – акселерометры.

13.Что включает в себя блок формирования команды :

а – вычислительные, усилительные и промежуточные устройства;

б – чувствительные элементы, вычислительные и усилительные устройства;

в – чувствительные элементы, промежуточные и усилительные устройства;

14. Каким типовым звеном может быть описана динамика усилителя при исследовании процессов стабилизации ЛА с невысоким быстродействием:

а – безинерционным звеном;

б – интегрирующим звеном;

в – форсирующим звеном.

15. Каковы требования к полосе пропускания рулевой машинки (РМ):

а – должна быть больше полосы пропускания ЛА;

б – должна быть меньше полосы пропускания ЛА;

в – должна быть равна полосе пропускания ЛА .

16. Какой тип РМ имеет большее быстродействие:

а – электрический на основе двигателя постоянного тока;

б – электрический на основе двигателя переменного тока;

в – гидравлический.

17. Зависимость параметров РП с жесткой обратной связью от шарнирного момента:

а – слабая;

б – сильная;

в – отсутствует.

18. Какова передаточная функция РП с изодромной обратной связью на высоких частотах, где kрп – коэффициент передачи рулевого привода, Tос  -постоянная времени изодромного звена:

а – W(p)= kрп Tос;

б – W(p)= kрп  /Tос;

в – W(p)= kрп 2 /Tос 2

19. При введении  жесткой обратной связи в РП постоянная времени рулевого привода

а – снижается;

б – увеличивается;

в – не изменяется.

20.  АП с управлением по углу, угловой скорости и интегралу от угла и РП с изодромной ОС :

а – применим;

б – не применим;

в – не распространен.

21. Какая система координат имеет одну ось направленную вверх по местной вертикали, а другие оси, лежащие в плоскости горизонта:

а – нормальная;

б – связанная;

в – скоростная.

22. Какие приборы могут быть применены для измерения углов тангажа, рыскания и крена ЛА:

а – свободные гироскопы, гировертикали, гироскопы направления;

б – гиротахометры;

в – акселерометры.

23. Какой тип РМ обладает большим быстродействием:

а - электрический на основе двигателя постоянного тока;

б - электрический на основе двигателя переменного тока;

в -газовый.

24. Какова величина постоянной времени пневматических РМ:

а – 0,01- 0,03с.;

б – 1-2с.;

в – 10-15с.

25. Жидкость поступает в полости гидравлической РМ под давлением:

а – единицы килопаскалей,

б – десятки килопаскалей,

в – тысячи колопаскалей .

26. Каким типовым звеном описывается динамика гидродвигателя РМ с учетом инерционности подвижных элементов, если выходной переменной является угол поворота выходного вала:

а – как комбинация интегрирующего и апериодического звеньев;

б – интегрирующим звеном;

в – апериодическим звеном.

27. Какой элемент используют в РП для реализации скоростной ОС:

а – тахогенератор;

б – датчик угла;

в – интегратор.

28. АП с управлением по углу, угловой скорости, угловому ускорению и РП со скоростной ОС:

а – применим;

б – не применим;

в – не распространен.

29. Введение обратной связи по перегрузке позволяет уменьшить:

а – постоянную времени отработки команды управления;

б – относительный коэффициент демпфирования;

в – скорость ЛА.

30. Какой гироскоп необходим для управления вращающейся УР

а - гироскоп крена,

б - гироскоп тангажа,

в - курсовой гироскоп.
31. Нежесткая глиссада

а-  строится с учетом положения ЛА в каждый момент времени

б- неизменна относительно земли.

32. Дальний маяк используется

а – для парирования сноса самолета

б – для выравнивания самолета

в – для выхода на глиссаду

33 Ближний маяк используется

а – для парирования сноса самолета

б – для выравнивания самолета

в – для выхода на глиссаду

34.Аэродромное оборудование радиотехнической системы захода на посадку состоит

а- глиссадного радиомаяка

б- курсового радиомаяка

в- маркерных радиомаяков 

г-обзорного радиолокаторад

д- курсового радиоприемника

е- глиссадного радиоприемникаж

ж- радиовысотомера

з -радиодальномера

35.Самолетное оборудование радиотехнической системы захода на посадку состоит

а- глиссадного радиомаяка

б- курсового радиомаяка

в- маркерных радиомаяков 

г-обзорного радиолокатора

д- курсового радиоприемника

е- глиссадного радиоприемника

ж- радиовысотомера

з –радиодальномера

36.Если сигнал курсового приемника подать в автопилот, то

а – самолет будет совершать разворот по направлению к центральной линии ВПП,

б - самолет будет совершать движение по направлению к глиссаде с угловой скоростью тангажа.

37. Если сигнал глиссадного приемника подать в автопилот, то

а – самолет будет совершать разворот по направлению к центральной линии ВПП,

б - самолет будет совершать движение по направлению к глиссаде с угловой скоростью тангажа.

38.Интегральный член в законе управления скоростью полета при посадке ЛА

а- позволяет учесть отклонение начальных данных системы,

б – выдерживать требуемый закон управления

в – позволяет учесть поправку на отклонение по курсу

39. Функциональный преобразователь  в законе управления скоростью полета при посадке ЛА

а- позволяет учесть отклонение начальных данных системы,

б – выдерживать требуемый закон управления

в – позволяет учесть поправку на отклонение по курсу

40. При управлении посадкой по экспоненциальному закону

а – вертикальная скорость самолета пропорциональна действительной высоте полета,

б- система управления сводит к нулю рассогласование между фактическим и заданным положением самолета,

в – система или удерживает самолет на расчетной траектории или строит новую оптимальную траекторию для приземления в заданной точке ВПП.

41. При управлении посадкой по заранее заданной (номинальной )траектории приземления

а – вертикальная скорость самолета пропорциональна действительной высоте полета,

б- система управления сводит к нулю рассогласование между фактическим и заданным положением самолета,

в – система или удерживает самолет на расчетной траектории или строит новую оптимальную траекторию для приземления в заданной точке ВПП.

42. При управлении посадкой самолета с выводом в заданную точку ВПП

а – вертикальная скорость самолета пропорциональна действительной высоте полета,

б- система управления сводит к нулю рассогласование между фактическим и заданным положением самолета,

в – система или удерживает самолет на расчетной траектории или строит новую оптимальную траекторию для приземления в заданной точке ВПП.

43. Изменение курса вертолета осуществляется

а – изменением шага хвостового винта

б – изменением шага несущего винта

в – перемещением сектора газа

г –автоматом - прекоса

44. Изменение высоты полета вертолета осуществляется

а – изменением шага хвостового винта

б – изменением шага несущего винта

в – перемещением сектора газа

г - автоматом - прекоса

45. Регулирование скорости вращения несущего винта вертолета осуществляется

а – изменением шага хвостового винта

б – изменением шага несущего винта

в – перемещением сектора газа

г- автоматом - прекоса

46.Управление по крену и тангажу вертолета осуществляется

а – изменением шага хвостового винта

б – изменением шага несущего винта

в – перемещением сектора газа

г- автоматом – прекоса

47. Управление скоростью вращения несущего винта  вертолета осуществляется

а – в трехканальном автопилоте

б – в четырехканальном автопилоте

в – в пятиканальном автопилоте

48. Управление высотой полета  вертолета осуществляется

а – в трехканальном автопилоте

б – в четырехканальном автопилоте

в – в пятиканальном автопилоте
Библиографический список

1. Бесекерский В.А., Попов Е.П. Теория систем автоматического управления.- СПб.: «Профессия», 2004, 752с. 27экз.
2. Распопов В.Я. Микросистемная авионика: учебное пособие. - Тула: «Гриф и К», 2010.-248с. 13 экз.                         

3. Савельев В.В. Основные элементы системы стабилизации самолет – автопилот: Законы управления автопилотов: учеб. Пособие / В.В.Савельев; ТулПИ.- Тула,1990.-63 с.:ил.-15 экз. 
4. Боднер В.А. Системы управления летательными аппаратами: учебник для вузов / В.А. Боднер. – М.: Машиностроение, 1973.-504с.:-24экз.
5. Савельев В.В. Основные элементы системы стабилизации самолет – автопилот: Законы управления автопилотов: учеб. Пособие / В.В.Савельев; ТулПИ.- Тула,1990.-63 с.:ил.-15 экз. 

PAGE  
6

