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1. Цели и задачи самостоятельной работы студента

Целью самостоятельной работы является углубление и закрепление знаний, полученных при изучении курса «Электропривод гироскопических систем», 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
	№
п/п
	Наименование видов самостоятельной работы
	Трудоемкость
(час.)
	Методические материалы


	
	6 семестр
	
	

	1
	Самостоятельное изучение раздела
1.2. Виды электродвигателей и элементы электроприводов
	15
	[1–7]

	2
	Самостоятельное изучение раздела
2.3. Механические характеристики двигателей с последовательным, параллельным и смешанным возбуждением
	5
	[1–7]

	2
	Самостоятельное изучение раздела
6.4. Энергетический анализ объектов регулирования
	10
	[1–7]

	
	Итого
	30
	




3. Вопросы для самоконтроля

1. Что представляет собой электропривод?
а)  систему, состоящую из исполнительного элемента, преобразующего электрическую энергию в механическую, усилительно-преобразовательных устройств и измерителей угла рассогласования;
б)  систему, состоящую из исполнительного элемента, преобразующего электрическую энергию в механическую, и усилительно-преобразовательных устройств;
в)  систему, состоящую из исполнительного элемента, преобразующего электрическую энергию в механическую, и измерителей угла рассогласования;

2. Что является выходной координатой электропривода?
а) угол поворота (перемещение) выходного вала; 
б)  скорость поворота выходного вала;
в)  угол или скорость поворота выходного вала;


3. Угол рассогласования - это…
а)  отклонение угла поворота выходного вала от требуемого;
б)  отклонение угла поворота выходного вала от угла поворота входного вала;
в)  отклонение угла поворота входного вала от номинальной величины;

4. Куда подается электрический сигнал, содержащий в себе информацию о величине и знаке угла рассогласования?
а)  на вход исполнительного элемента привода;
б)  на вход усилительно-преобразовательного устройства;
в)  на вход измерителей угла рассогласования;

5. В качестве исполнительного элемента привода обычно используются…
а)  двигатели постоянного и переменного тока;
б)  двигатели постоянного и переменного тока, а также тахогенераторы;
в)  двигатели постоянного и переменного тока, а также тахогенераторы и сельсины;

6. Под действием какого сигнала исполнительный элемент привода перемещает выходной вал так, чтобы уменьшить угол рассогласования?
а)  под действием сигнала управления, снимаемого с усилительно-преобразовательного устройства;
б)  под действием сигнала, поступающего с исполнительного элемента привода;
в)  под действием сигнала рассогласования;

7. На чем основана работа двигателя постоянного тока?
а)  на явлении электромагнитной индукции;
б)  на взаимодействии проводника, по которому течет ток, с магнитным полем;
в)  на взаимодействии обмотки возбуждения с обмоткой управления;

8. Что выполняет функции проводника (витка) в двигателе постоянного тока?
а)  индуктор, расположенный на статоре;
б)  обмотка якоря, расположенная на роторе, который вращается;
в)  щеточно-коллекторный механизм;

9. С помощью чего создается поле возбуждения в двигателе постоянного тока?
а)  с помощью индуктора, расположенного на статоре;
б)  с помощью обмотки якоря, расположенной на роторе, который вращается;
в)  с помощью  щеточно-коллекторного механизма;

10. Двигатели постоянного тока нашли широкое применение в следящих приводах вследствие …
а)  безотказной работы щеточно-коллекторного механизма;
б)  хороших регулировочных характеристик;
в)  нелинейной механической характеристики;

11. По каким критериям классифицируют двигатели постоянного тока?
а)  по типу возбуждения; 
б)  по типу возбуждения и конструкции якоря;
в)  по типу возбуждения,  конструкции якоря и величине пускового момента;

12. Как классифицируют двигатели постоянного тока по типу возбуждения?
а)  электромагнитного и магнитоэлектрического возбуждения;
б)  электромагнитного, магнитоэлектрического и комбинированного возбуждения;
в)  магнитного, электромагнитного и магнитоэлектрического возбуждения;

13. Как классифицируют двигатели постоянного тока с электромагнитным возбуждением по способу подключения обмотки возбуждения по отношению к обмотке якоря?
а)  на двигатели параллельного и последовательного возбуждения;
б)  на двигатели параллельного, последовательного и независимого возбуждения;
в)  на двигатели параллельного, последовательного, независимого и смешанного возбуждения;

14. При каком способе возбуждения двигателя постоянного тока обмотка возбуждения, выполненная из двух секций, частично подсоединяется параллельно, частично последовательно?
а)  при независимом возбуждении; 
б)  при смешанном возбуждении;
в)  при комбинированном возбуждении;

15. Какой способ возбуждения двигателя постоянного тока используется в тех случаях, когда необходимо устранить влияние токов, протекающих через якорь, на потоки возбуждения?
а)  независимое возбуждение;
б)  смешанное возбуждение;
в)  параллельное возбуждение;

16. При каком способе возбуждения двигателя постоянного тока недопустима работа машины при отсутствии нагрузки?
а)  при независимом возбуждении; 
б)  при последовательном возбуждении;
в)  при параллельном возбуждении;

17. По какому признаку двигатели постоянного тока делятся на двигатели параллельного, последовательного, независимого и смешанного возбуждения?
а)  по способу подключения обмотки возбуждения по отношению к обмотке якоря;
б)  по типу возбуждения;
в)  по конструкции;

18. По конструкции якоря двигатели постоянного тока подразделяются …
а)  на двигатели с зубцовым якорем и гладким (беззубцовым);
б)  на двигатели с печатным дисковым и цилиндрическим якорем и двигатели с полым ротором;
в)  на все вышеперечисленные виды;

19. Какое исполнение якоря двигателя постоянного тока является традиционным?
а)  зубцовое;
б)  беззубцовое;
в)  полый ротор;

20. Назовите главный недостаток конструкции двигателя постоянного тока с зубцовым якорем.
а)  малая механическая прочность;
б)  увеличение размеров двигателя вследствие увеличения размеров индуктора;
в)  ограничение вращающего момента двигателя;
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