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1. Описание фонда оценочных средств (оценочных материалов)
Фонд оценочных средств (оценочные материалы) включает в себя контрольные задания и (или) вопросы, которые могут быть предложены обучающемуся в рамках текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации по дисциплине (модулю). Указанные контрольные задания и (или) вопросы позволяют оценить достижение обучающимся планируемых результатов обучения по дисциплине (модулю), установленных в соответствующей рабочей программе дисциплины (модуля), а также сформированность компетенций, установленных в соответствующей общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.

Полные наименования компетенций и индикаторов их достижения представлены в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.
2. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения текущего контроля успеваемости обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.1)
1. Какой электрический привод называется групповым?


а) В случае, если механизм имеет группу приводов.


б) Любой электропривод механизма  с числом электродвигателей больше 2-х.


в) Привод при котором от одного рабочего электродвигателя приводятся несколько рабочих органов


г) Привод при котором несколько электродвигателей управляют работой одного механизма.


д) Привод состоящий из несколько электродвигателей, работающих на общую нагрузку.

2. Что представляет собой управляющее устройство электропривода?


а) Контакторы, пускатели, автоматические выключатели.


б) Информационную слаботочную часть системы управления.


в) Электродвигатель редуктор и рабочий орган.


г) Электродвигатель и его пусковая аппаратура.


д) Устройство подключения электродвигателя к питающей сети.

3. По какой формуле определяется жесткость упругих механических связей?


а) 
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4.Как определяется приведенный момент инерции?


а) 
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5. Что называют активными силами и моментами?


а) Электромагнитный момент и электромагнитную силу электродвигателя.


б) Электропитающую сеть электродвигателя.


в) Электродвигатель редуктор и рабочий орган.


г) Внешние по отношению к двигателю источники механической энергии.


д) Силу трения и момент инерции электродвигателя.

6. По какой из приведенной формул определяют момент вязкого трения?


а) 
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7. Как называются силы и моменты, при воздействии на систему которых не происходит поглощение энергии колебаний?


а) Затухающими.


б) Консервативными.


в) Диссипативными.


г) Активными.


д) Реактивными.

8. Чему равен запас кинетической энергии системы?


а) 
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9. Что представляет собой динамическая жесткость механической характеристики?


а) Отношение максимального и номинального момента.


б) Касательная к механической характеристике при максимальном моменте.


в) Отношение динамического момента к угловой скорости.


г) Характеристику при начальных условиях.


д) Передаточную функцию электромеханического преобразователя по возмущению.

10.В каких пределах будет лежать значение электромагнитной постоянной времени электродвигателя, если его критическое скольжение лежит в пределах от 0,05до 0,5?


а) от 0,05до 0,5.


б) от 0,06 до 0,006.


в) от 0,25 до 0,25.


г) от 0,04 до 0,4.


д) от 0,025до 0,05

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.2)
1. При каком отношении  постоянных времени электропривода корни характеристического уравнения Тэ Тм р2+ Тм р+1=0, имеют корни равные -1/2Тэ

а) при m=1


б) при m=2


в) при m=3


г) при m=4

д) при m=5

2. Какой показатель определяется по следующей формуле: 
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а) Логарифмический декремент колебаний


б) Значение собственных колебаний системы


в) Амплитуда колебаний ротора электродвигателя


г) Электромеханическая постоянная электропривода

д) Электромагнитная постоянная электропривода.

3. Что называется перерегулированием электропривода

а) Показатель, характеризующий число дискретных значений регулируемого параметра


б) Быстрота изменения электропривода на возмущающее воздействие


в) Показатель предельных значений характеристики электропривода


г) Динамическая ошибка, характеризуемая максимальным отклонением от установившегося значения.

д) Минимальное значение возможного отклонения.

4. Какой показатель надежности электропривода определяется по выражению (N-m)/N
а) Количество вышедших из строя элементов электропривода


б) Время наработки на отказ электропривода


в) Вероятность безотказной работы.


г) Вероятность возникновения отказа в электроприводе.

д) Интенсивность отказов.

5. Показатель надежности электропривода как интенсивность отказов определяется по формуле

а) 
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в) 
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6. Какую размерность имеет момент инерции электродвигателя?

а) Нм;    

б) кгм2;    

в) Нм2.

г) Н/м2.

д) кГ/ м2.

7.  Какую размерность имеет рывок электропривода?

а)  рад/с;    

б) рад/с3;

в) рад/с2.

г) рад.с2;  

д) рад/м2.

 8. Укажите правильное выражение угловой частоты колебаний ( через период колебаний?

а)  (=2(Т.

б) (=4(Т.

в) (=2(Т2.

г) (=Т/2(;

д) (=2(/Т;    

9.  При каком соотношении частот вынужденных колебаний ( и собственных колебаний ( наступает резонанс?

а)  (=2((.

б) (=0.

в) (((.

г) (=(;

д) (((;

10.  От какой причины в упругой системы могут возникнуть автоколебания?

а) от коэффициента трения

б) от скорости движения.

в) от ускорения движения;

г) от массы системы;

д) от системы управления.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.3)
1. Что характеризует функция Релея в уравнении Лагранжа?

а) кинетическую энергию 

б) работу диссипативных сил.

в) динамический момент;

г) ускорение;

д) потенциальную энергию;

2  Электромагнитный момент АД в векторной форме:

а) 
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в) 
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[image: image30.wmf]R

M

´

Y

=

2

1


д) 
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3.  Какое значение ПВ не предусмотрено стандартом?

а) 35%;

б) 45%;

в) 25%;

г) 80%;

д) 60%;

4.  Укажите допустимое число включений h в час для электропривода, работающего в режиме Т?

а) h=240 1/час;

б) h=150 1/час

в) h=120 1/час;   

г) h=30 1/час

д) h=60 1/час;   

5 Что характеризует динамический коэффициент механической части электропривода при резких стопорениях механизма?

а) отношение динамического момента к моменту стопорения;

б) отношение динамического момента к моменту отсечки;

в) степень демпфирования колебаний.

г) степень затухания колебаний.

д) степень нагрузки электропривода.

6. Сколько степеней свободы имеет козловой кран?


а) одну.


б) две.


в) три


г) четыре.


д) пять.

7. В каком режиме работает электропривод механизма подъема?


а) В  кратковременном.


б) Длительном.


в) Повторно-кратковременном.


г) Длительно-продолжительном.


д) В Переменном.

8. Сколько степеней свободы имеет рабочее оборудование одноковшового экскаватора?


а) одну.


б) две.


в) три


г) четыре.


д) пять.

9. В каком режиме работает электропривод механизма напора одноковшового экскаватора?

а) В  кратковременном.


б) Длительном.


в) Длительно-продолжительном .


г) Повторно-кратковременном.


д) В Переменном.

10. Какое условное обозначение по ГОСТ 183-74 имеет режим повторно-кратковременной нагрузки?


а) S1.


б) S2.


в) S4.


г) S8.


д) S3.
3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-3.1)
1. В каком режиме работает электропривод механизма поворота портального крана

а) S5.


б) S2.


в) S4.


г) S8.


д) S3.

2. В каком режиме работает электропривод поршневого компрессора?

а) S5.


б) S4.


в) S2.


г) S8.


д) S3.

3. Каким уравнением кривой описывается механическая характеристика вентилятора?

а) Прямой


б) Экспонентой.


в) Гиперболой.


г) Параболой.


д) Кривой третьего порядка.

4. Как изменяется КПД электропривода механизма подъема крана с увеличением веса груза?


а) Не изменяется.


б) Повышается.


в) Снижается.


г) Прямопропорционально .


д) Обратно пропорционально.

5. Каким оптимальным считается коэффициент уравновешивания ( двухконцевой подъемной лебедки (лифта)?


а) 0,05.


б) 0,06.


в) 0,25.


г) 0,5


д) 0,025

6. Как влияет на асимметричность механической характеристики электропривода одноконцевой лебедки уменьшения веса грузозахватывающего устройства
а) не связаны между собой


б) положительно


в) отрицательно


г) не влияет

д) ухудшает характеристику

7. Каким путем можно уменьшить раскачивание груза, подвешенного на канате, при работе механизмов передвижения и поворотов
а) За счет снижения скорости


б) За счет увеличения массы груза


в) За счет уменьшения ускорения


г) За счет более частого торможения

д) За счет уравновешивания масс.

8. Как влияет на динамику редукторных электроприводов инерционных механизмов поворота и передвижения наличия зазоров в зубчатом зацеплении

а) Не влияет


б) Улучшается динамика.


в) Положительно


г) Снижаются нагрузки в редукторе.

д) отрицательно.

9. На какие качества электропривода инерционных механизмов влияет наличие кинематических неточностей в зубчатых передачах

а) На точность отработки координат


б) На возможность появления резонанса


в) На производительность механизма


г) На скорость механизма.

д) На его стоимость.

10. При каком включении электродвигателей двухприводного механизма поворота экскаватора снижается демпфирование колебаний

а) При последовательном


б) При параллельном


в) Не имеет значения


г) Снижается в любом из случаев.

д) Не снижается не в коем случае 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-3.2)
1. Что характеризует у экскаваторных характеристик коэффициент отсечки?

а) Величину динамического момента;    

б) Отношение момента отсечки к моменту стопорения;    

в) Отношение максимального момента к номинальному.

г) Жесткость рабочего участка механической характеристики.

д) Отношение момента стопорения к моменту отсечки.

2.  Какое преимущество имеет муфта предельного момента по сравнению с электрическим способом ограничения перегрузки при резких стопорениях механизма?

а)  Простота устройства;    

б) Надежность;

в) Снижение момента инерции электропривода.

г) Устранение величины зазоров в редукторе;  

д) Улучшает динамику электропривода.

 3. От каких факторов в большей степени зависит точность остановки ПТМ при параметрическом способе?

а)  От сбалансированности привода.

б) От зазоров в редукторе.

в) От времени срабатывания датчика точной остановки.

г) От скорости подхода механизма к датчику точной установки

д) От ускорения и замедления при торможении;    

4.  В каких пределах лежит допустимая неточность остановки для грузовых подъемников с вагонетками на рельсовом ходу?

а)  5-10 мм.

б) 10-20 мм.

в) 15-20 мм.

г) 25-30 мм;

д) 35-50 мм;

5.  Какая жесткость механической характеристики электропривода предпочтительна с точки зрения точности остановки ПТМ?

а) нежесткая

б) жесткая

в) не имеет значения;

г) сниженная;

д) умеренная.

6. Какое максимальное ускорение для пассажирских лифтов допускают правила безопасности их эксплуатации?

а) до 0,5м/с2
б) до 0,75м/с2.

в) до 1.0 м/с2;

г) до 1.5 м/с2;

д) до 2м/с2;

7  По какой формуле определяется мощность Р приводной станции конвейера:

а) 
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в) 
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г) 
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; где  j – КПД  конвейера

8.  Как изменяется подача центробежного насоса при регулировании частоты вращения его рабочего колеса?

а) Не изменяется;

б) Прямо пропорционально;

в) Обратно пропорционально;

г) Квадратичной зависимостью;

д) кубической зависимостью;

9.  Как изменяется напор центробежного насоса при регулировании частоты вращения его рабочего колеса?

а) Не изменяется;

б) Прямо пропорционально;

в) Обратно пропорционально;

г) По Квадратичной зависимости;

д) По кубической зависимости;

10. Как изменяется мощность центробежного насоса при изменении его частоты вращения?

а) Не изменяется;

б) Прямо пропорционально;

в) Обратно пропорционально;

г) По Квадратичной зависимости;

д) По кубической зависимости.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-3.3)
1. Что представляют собой такие устройства как Акселерометр?

а) Прибор для измерения скорости вращения;

б) Прибор для измерения ускорения;

в) Прибор для измерения силы тяжести.

г) Прибор для измерения деформации. 

д) Прибор для измерения давления.

2. Какой тип датчиков обычно используется для измерения деформации ?

а) Фотометрический;

б) Индукционный;

в) Тензометрический.

г) Пьезоэлектрический. 

д) Электромагнитный.

3. Какое значение для кратковременного режима работы аппаратов не является предпочтительным?

а) 5с;

б) 10с;

в) 15с.

г) 30с. 

д) 20с.

4. На какой номинальный ток не выпускаются пакетно-кулачковые переключатели?

а) 63А;

б) 50А;

в) 40А.

г) 25А. 

д) 10А.

5. Что представляет собой мехатронный модуль в электроприводе?

а) Систему управления механической части с роботизированным управлением;

б) Механическое передаточное устройство с автоматическим управлением;

в) Объединенное в единое целое электродвигатель и исполнительный механизм.

г) Систему следящего электропривода. 

д) Блок управления со встроенным контроллером.

6. Как обозначается климатическое исполнение электрооборудования, предназначенное для эксплуатации в зонах тропического влажного климата?

а) ТУ;

б) ТВ;

в) У2.

г) ТК. 

д) УХВ.

7. Какой из стандартных языков программирования СУЭП обозначается как Sequential Function Chart?

а) Язык функциональных блоков программирования;

б) Язык последовательных функциональных блоков;

в) Язык структурных схем.

г) Язык программирования инструкций. 

д) Язык релейных блоков.

8. Какая величина имеет размерность Тесла (Тл)?

а) Напряженность магнитного поля;

б) Величина статического заряда;

в) Плотность магнитного потока, магнитная индукция.

г) Индуктивность, взаимная индуктивность. 

д) Поток магнитной индукции, магнитный поток.

9. Какой показатель системы управления определяется по следующей формуле ((/(з, где (з  - заданное значение скорости?

а) Отклонение скорости от заданного значения;

б) Диапазон регулирования электропривода;

в) Статизм механической характеристики.

г) Плавность регулирования. 

д) Точность регулирования.

10. Какой показатель определяется по следующей формуле 
[image: image37.wmf]óñò
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, где (к – кинематическая погрешность?

а) Диапазон регулирования электропривода;

б) Добротность следящего электропривода;

в) Статизм механической характеристики.

г) Плавность регулирования. 

д) Отклонение скорости от заданного значения.

4. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся (защиты курсовой работы (проекта)) по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-3.1)

1. Как определяется КПД механизма, состоящего из нескольких параллельно соединенных кинематических элементов?

а) 
[image: image38.wmf]...
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б) 
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в) 
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г) 
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д) 
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1

1

1

3

2

1

×

×

×

=

h

h

h

h


2. Для асинхронного двигателя уточненная формула Клосса:

а) 
[image: image43.wmf](
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б) 
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в) 
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г) 
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д) 
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3. Номинальная угловая скорость:

а) 
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в) 
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г) 
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д) wном=4pπ/R
4. Интегрирующее звено:

а) 
[image: image51.wmf]2
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б) 
[image: image52.wmf]dudt
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в) 1-k/p.

г) 1/p
д) 
[image: image53.wmf]kp


5. Апериодическое звено:

а) 
[image: image54.wmf]1
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б) 
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г) 
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6. Колебательное звено:

а) 
[image: image59.wmf]2
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г) 
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д) 
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7. Передаточная функция разомкнутой системы:

а) 
[image: image64.wmf](
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в) 
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г) 
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д) 
[image: image68.wmf].
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8. Передаточная функция замкнутой системы:

а) 
[image: image69.wmf](
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 б) 
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в). 
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г) 
[image: image72.wmf](
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д) 
[image: image73.wmf].
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9. Закон М.П.Костенко:

а) 
[image: image74.wmf]1
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б) 
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в) 
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10. Условием соответствия приведённой расчётной схемы реальной механической системы является выполнение
а) закона сохранения энергии;

б) закона Кирхгофа;

в) закона Ома.

г) закон Джоуля -Ленца

д) закон Фарадея
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-3.2)
1. Потери энергии (Дж) при пуске определяется по выражению
а) 
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2. Электромагнитная постоянная времени обмотки возбуждения ДПТНВ  
а) 
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б) 
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г) 
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3. Ротатор – это:

а) преобразователь напряжения;

б) преобразователь координат;

в) преобразователь тока.

г) преобразователь частоты.

д) преобразователь полярности

4. Передаточная функция - это:

а) Это отношение действительной части входной величины к действительной части выходной

б) Это функция изменения выходной величины, возникающее после подачи на вход дельта функции, при нулевых начальных условиях.

в) Это функция изменения выходной величины во времени, возникающее после подачи на вход единичного ступенчатого воздействия, при нулевых начальных условиях

г) Это отношение изображения выходной величины к изображению входной величины при нулевых начальных условиях

д) Это коэффициент равный отношению первых производных входной и выходной величин

5. Укажите один из способов пуска синхронного двигателя

а) статор двигателя подключают к сети переменного тока через сопротивления

б) статор двигателя подключают к источнику постоянного тока;

в) ротор двигателя подключают к источнику переменного тока.

г) статор подключают к сети с повышенной частотой.

д) ротор двигателя подключают к источнику постоянного тока с переменной частотой.

6. Для чего можно использовать синхронные двигатели

а) для разгона асинхронных двигателей.

б) компенсаторы реактивной мощности;

в) электрообогревательные элементы.

г) аккумуляторы электрической энергии;

д) В качестве тормозных устройств в крупных электроприводах

7. Размерность мощности двигателя:

а) Дж; 

б) нм; 

в) Вт.

г) Нм2

д) Кгс/м

8. Какое соотношение можно использовать для проверки двигателя по условиям нагрева;

а) 
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в) 
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д) 
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9. Тахограмма представляет собой:

а) график изменения статического момента нагрузки во времени;

б) график изменения скорости двигателя во времени;

в) график показывающий зависимость напряжения от сопротивления изоляции.

г) график отношения скорости от момента.

д) график изменения частоты во времени.

10. Как определяется передаточное число?

а) отношением выходной скорости к входной скорости; 

б) отношением входной скорости к выходной скорости;

в) отношением числа зубьев к линейной скорости.

г) отношением входной величины к выходной

д) отношением изображения выходной величины к входной.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-3.3)
1. Что такое «радиус приведения»?

а) отношение момента инерции к линейной скорости;

б) отношение линейной скорости к угловой скорости;

в) отношение входной скорости к выходной скорости.

г) отношение скорости на окружности к касательной. 

д) Отношение длины  окружности к скорости вращения

2. Чем осуществляется защита электропривода от механических перегрузок?

а) применением длинных валов с малым коэффициентом жесткости;

б) муфтой предельного момента, легко срезаемыми шпонками и шпильками;

в) предохранителями.

г) дополнительной ременной передачей.

д) введением в цепь ротора дополнительных сопротивлений.

3. Как изменяется длительность переходных процессов с уменьшением ускорения?

а) уменьшается обратно пропорционально ускорению;

б) уменьшается прямо пропорционально ускорению;

в) увеличивается.

г) не изменяется

д) уменьшается по квадратичной зависимости

4. Что представляет собой рывок?

а) производную ускорения по времени 
[image: image94.wmf]dt
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б) производную скорости по времени 
[image: image95.wmf]dt
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в) производную перемещения по времени 
[image: image96.wmf]dt
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г) производную угловой скорости по времени 
[image: image97.wmf]dt
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д) производную энергии по времени 
[image: image98.wmf]dt
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5. По какой формуле определяется мощность привода?

а)  
[image: image99.wmf]/;
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б)  
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в) 
[image: image101.wmf]2
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г) Р=М2w
д) Р=М2 - w
6. К какому типу относится оптимизация, если требуется улучшить показатели системы при заданной структуре требуется определить наилучшие параметры?

а) Структурная оптимизация ;

б) Функциональная оптимизация;

в) Параметрическая оптимизация.

г) Конструктивная оптимизация 

д) Частичная оптимизация.

7. К какому типу относится оптимизация, если требуется определить оптимальные законы управления?

а) Функциональная оптимизация;

б) Структурная оптимизация;

в) Параметрическая оптимизация.

г) Конструктивная оптимизация 

д) Частичная

8. Какие показатели электропривода определяются по следующей формуле: [image: image102.wmf]F
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а) Уравнение движения электропривода при вращательном движении;

б) Осевое усилие механической части электропривода;

в) Сила трения в механической части.

г) Уравнение движение электропривода при поступательном движении.

д) Сила давления в гидравлической системе. 

9. Что будет происходить с электроприводом, если он имеет следующие параметры [image: image103.wmf]M
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,  [image: image104.wmf]t
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а) Начнется замедление электропривода;

б) Будет двигаться равномерно;

в) Показан момент входа в синхронизм

г) Электропривод не сможет функционировать 

д) Будет осуществлен разгон электропривода

10. Какой параметр электропривода определяется по следующей формуле [image: image105.wmf]t
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а) Время замедления электропривода;

б) Минимальное время пуска электропривода при Мс =0;

в) Время разгона электропривода при бесконечно большом моменте сопротивления.

г) Время цикла электропривода в повторно-кратковременном режиме 

д) Наработка электропривода до первого отказа.
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