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1. Цели и задачи самостоятельной работы студента

Целью самостоятельной работы является углубление и закрепление знаний, полученных при изучении дисициплины, 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



	1
	Самостоятельное изучение раздела
Субгармонический резонанс
	5
	[1-7]


	2
	Самостоятельное изучение раздела
Метод медленно меняющихся амплитуд
	6
	[1-7]


	3
	Самостоятельное изучение раздела
Классификация автоколебательных систем
	6
	[1-7]



	4
	Самостоятельное изучение раздела
Примеры определения параметров автоколебаний
	6
	[1-7]


	5
	Самостоятельное изучение раздела
Частотный способ определения автоколебаний
	6
	[1-7]


	6
	Самостоятельное изучение раздела
Несимметричные автоколебания
	7
	[1-7]


	7
	Подготовка к практическим занятиям
	5,9
	

	
	Итого:
	47,9
	


3. Вопросы для самоконтроля

1. Близкие к линейным колебания, совершаемые нелинейной системой, называются:

а) квазилинейными;

б) нелинейными;

в) гармоническими;

г) существенно нелинейными.

2. Если производная силовой харатеристики с увеличением координаты уменьшается, то силовая характеристика:

а) мягкая;


б) жесткая.

3. Зарисовать график жесткой силовой характеристики колебательной системы.

4. Если амплитуда колебаний не зависит от частоты колебаний, то они

а) изохронны;


б) неизохронны.

5. Записать выражение для решения уравнений движения нелинейной колебательной системы, используемое в методе гармонического баланса.

6. Выражение для потери энергии колебаний за один период имеет вид:

а) 
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7. Зарисовать графический способ решения вынужденных колебаний, указать неустойчивое решение.

8. Записать выражение для АЧХ колебательной системы, получаемое по методу гармонической линеаризации.

9. Автоколебаниями называется:

а) периодическое движение, совершаемое в отсутствии внешнего воздействия;

б) устойчивое периодическое движение, совершаемой в отсутствии внешнего воздействия;

в) периодическое движение, совершаемой под действием внешнего гармонического воздействия;

10. Зарисовать фазовые траектории для устойчивого предельного цикла.

11. Условие устойчивости автоколебаний по функции последования имеет вид:

а) 
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12. Дано уравнение движения линейной части системы. Записать условия для определения амплитуды и частоты автоколебаний.
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