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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)

7 семестр
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.1)
1. В состав какого измерителя температуры должен входить вычислитель?

а) радиационного пирометра;

б) термоэлектрического пирометра;

в) цветового пирометра;

г) яркостного пирометра.

2. Какой из методов измерения расхода не требует использования в приборе подвижных механических элементов?

а) скоростной;

б) объемный;

в) постоянного перепада давления;

г) переменного перепада давления.

3. Какой метод определения координат  с использованием спутниковой навигационной системы позволяет оценить погрешности часов приемной аппаратуры?

а) псевдорадиально-скоростной метод;

б) дальномерный;

в) разностно-дальномерный

г) разностно-радиально-скоростной

4. Использование модулирующего пьезоэлемента (пьезовибратора) в пьезоэлектрическом манометре позволяет.

а) измерить постоянное во времени давление;

б) упростить конструкцию;

в) устранить температурные погрешности;

г) снизить стоимость манометра.

5. Каково должно быть соотношение длины L приемника статического давления к его диаметру d в барометрическом высотомере для дозвуковых приемников.

а) L = (3 – 4)d
б) L = (8 – 10)d
в) L = (1 – 3)d
г) L = (9 – 12)d
6. Какой из методов предназначен для измерения только малых высот?

а) изотопный

б) тахометрический 

в) термодинамический 

г) инерциальный

7. Для чего предназначен торсиометр?

а) для измерения сил

б) для измерения моментов

в) для измерения диаметра деталей

г) для измерения уровня топлива

8. Какие тахометры обладают наибольшей точностью

а) стробоскопический

б) кольцевой

в) конический

г) магнитоиндукционный

9. Какова природа гироскопического момента?

а) трение в осях карданова подвеса;

б) момент, обусловленный Вилой тяжести;

в) момент, возникающий вследствие ускоренного вращения симметричного маховика;

г) момент кориолисовых сил инерции.

10. Укажите формулу, описывающую теорему об изменении момента количества движения:
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11. Какие углы движения летательного аппарата (ЛА) может измерять показанный на рисунке гироскоп, если 
[image: image5.wmf]c
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 - система координат, связанная с летательным аппаратом, причем ось 
[image: image6.wmf]c
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 направлена по продольной оси ЛА, а ось 
[image: image7.wmf]c
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 направлена вертикально.
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а) рысканья и курса;

б) рысканья и крена;

в) тангажа и курса;

г) тангажа и крена.

12. Датчиком какой физической величины является акселерометр? 

а) датчиком угловой скорости подвижного объекта;

б) датчика линейного ускорения подвижного объекта;

в) датчиком линейного перемещения подвижного объекта;

г) датчиком внешнего момента, действующего на подвижный объект.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.2)
1. Принципиальная схема какого прибора показана на рисунке?

а) углового акселерометра;

б) двухстепенного гиротахометра без обратной связи;

в) двухстепенного гиротахометра с обратной связью;

г) интегрирующего гироскопа.

2. Что называется прецессионным движением?

а) колебания главной оси гироскопа с высокой частотой и амплитудой;

б) движение симметричного маховика вокруг его оси симметрии;

в) движение симметричного маховика с одной неподвижной точкой, при котором главная ось вращения маховика стремиться совместиться с вектором момента внешних сил;

г) движение симметричного маховика с одной неподвижной точкой, при котором главная ось вращения маховика стремиться занять вертикальное, по отношению к плоскости горизонта, положение.

3. При каких условиях маховик, изображенный на рисунке, является гироскопом?
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4. Методом кинетостатики вывести (методом Даламбера) получить уравнения движения гироузла вдоль оси ОУ (см. рис). При записи уравнений принять, что система координат 
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 связана с корпусом, 
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 - с гироузлом; 
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 - кинетический момент гироузла; 
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 – момент инерции гироузла вокруг оси 
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 – угол поворота гироузла по отношению к корпусу; 
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 - угловая скорость корпуса.
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5. Чему равна круговая частота затухающих колебаний 
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- круговая частота незатухающих колебаний, 
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-относительный коэффициент демпфирования?
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6.  Затухающие колебания происходят с условным периодом 
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. Чему равен логарифмический декремент затухания 
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- количество колебаний, происходящих за время 
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7. При каком соотношении частот 
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 внешнего силового воздействия и 
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 круговой частоты собственных незатухающих колебаний достигает максимального значения амплитуда вынужденных колебаний осциллятора с вязким трением (
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- относительный коэффициент демпфирования)?
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8. Какому значению равен сдвиг фазы при резонансе при вынужденных колебаниях осциллятора с вязким трением?

а) 
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9.  К какому значению стремится коэффициент динамичности 
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 для осциллятора, реагирующего на перемещение корпуса, где 
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- частота перемещения корпуса, 
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- собственная частота незатухающих колебаний осциллятора
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10. Чему равно максимальное перемещение осциллятора в результате действия внезапно приложенной постоянной силы при относительном коэффициенте демпфирования 
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11. При каком отношении частот 
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 амортизация может быть эффективной, где 
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 - частота возмущающей силы, 
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- собственная частота колебательной системы
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12. Как называются искажения в показаниях прибора, обусловленные изменением во времени измеряемой величины?

а) Квазистатические погрешности;

б) Методические погрешности;

в) Статические погрешности;

г) Динамические погрешности. 

13.  Когда динамические погрешности квазистатического прибора будут стремиться к нулю (
[image: image73.wmf]l
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г) При 
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.3)
       1. Зарисуйте траекторную горизонтальную систему координат 
[image: image83.wmf]g
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 и систему координат 
[image: image84.wmf]c

c

c

Z

Y

OX

 связанную с объектом. Покажите углы рыскания, тангажа и крена объекта, вектора угловых скоростей изменения этих углов. Запишите выражение проекции указанных угловых скоростей на продольную ось объекта.

      2. Зарисуйте схемы расположения двух трехстепенных гироскопов по отношению к связанной с объектом системе координат для измерения углов рыскания, тангажа и крена, учитывая, что объект вращается вокруг продольной оси на неограниченный по величине угол.

      3. Поясните причину дрейфа (ухода) трехстепенного гироскопа с упругим кардановым подвесом при движении основания с линейным ускорением (уход от неровножесткости).

      4. Поясните возможности определения положения истинной вертикали путем использования физического маятника. Укажите основные погрешности и способы их уменьшения.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.1)

1. Чему равна относительная динамическая погрешность 
[image: image85.wmf]d

 квазистатического прибора в измерении амплитуды 
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2.  Каким выражением определяется круговая частота собственных незатухающих колебаний 
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  для представленного осциллятора (см. рис.), если 
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 - деформация пружины при равновесии?
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3.  Если 
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 - частота внешнего воздействия, то чему может быть равна частота субгармонических колебаний осциллятора?
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4.  Какие из нижеприведенных выражений описывают синхронные колебания?
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5.  Если уравнение движения маятника 
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, то чему равен относительный коэффициент демпфирования

а) нулю; 

б) единице;

в)
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6.  При каком значении относительного коэффициента демпфирования осциллятор совершает колебательное движение

а) 
[image: image116.wmf]1
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б) 
[image: image117.wmf]1
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в) 
[image: image118.wmf]1
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г) 
[image: image119.wmf]1
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7. Кинематическая вязкость газов с увеличением температуры:

А) остается постоянной;

Б) увеличивается;

В) уменьшается.

8. При повышении температуры поверхностное натяжение жидкости:

А) уменьшается; 

Б) увеличивается;

В) остается неизменным.

9. Найти высоту капиллярного поднятия ртути в трубке диаметром   d = 4 мм  при  t = 200 С.   ((рт. = 0,48 Н/м,  (рт. = 13600 кг/м3 )

А) 0,008 м

Б) 0,0036 м 

В) 0,01 м

10. Кинематическая вязкость газов с увеличением  давления:

А) остается постоянной;

Б) уменьшается;


В) увеличивается.

11. Равнодействующая силы давления жидкости на плоскую горизонтальную поверхность определяется уравнением:

А) 
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Б) 
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12. При изотермическом изменении состояния газа:

А) плотность газа постоянна, а давление в покоящемся газе изменяется по линейному закону;

Б) плотность газа изменяется, а давление в покоящемся газе изменяется по экспоненциальному закону;

В) плотность газа изменяется, а давление в покоящемся газе изменяется по линейному закону.

13. Уравнение Клапейрона для идеального газа :

     А)  
[image: image123.wmf]p
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     Б)  
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     В)  
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     Г) 
[image: image126.wmf]pRT
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14. Жидкость считают несмачивающей, если краевой угол

А)  меньше 900 ;

Б)  больше 900 ; 

В)  равен 0 0 .

15. При вращении цилиндрического сосуда с жидкостью с постоянной угловой скоростью распределение давления подчиняется:

А) экспоненциальному закону;

Б) параболическому закону;

В) линейному закону.

16. Высота капиллярного поднятия (опускания) жидкости может быть определена по формуле:

А) 
[image: image127.wmf]gd
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17. Магнитное поле какого типа позволяет реализовать максималь​ный вращающий момент электрического двигателя?

а) пульсирующее;

б) круговое;

в) эллиптическое;

г) не имеет значение;

18. Укажите тип магнитного поля возбуждения тахогенератора переменного тока? 

а) пульсирующее;

б) эллиптическое вращающееся;

в) круговое вращающееся;

г) постоянное неподвижное.

19. Какой из способов является наиболее приемлемым для повышения пускового момента синхронного двигателя?

а) повышение тока в обмотке возбуждения;

б) повышение тока в обмотке ротора;

в) использование дополнительной короткозамкнутой обмотки рото​ра;

г) уменьшение напряжения на обмотке ротора.

20. Что представляет собой обмотка ротора сельсина? 

а) сосредоточенная, явнополюсного исполнения;

б) распределенная;

в) распределенная, выполненная по схеме трехлучевая звезда;

г) короткозамкнутая, типа “беличья клетка”.

21. Какое число сельсинов-датчиков работают совместно с диффе​ренциальным сельсином? 

а) один;

б) два;

в) три;

г) четыре.

22. Что является ограничением при последовательном возбуждении?

а) сложность управления оборотами двигателя;

б) низкий КПД;

в) невозможность использования двигателя при работе без нагруз​ки;

г) повышенный ток в обмотках.

23. За счет чего осуществляется управление ДПТ в системе "генератор-двигатель"?

а) за счет изменения потока возбуждения двигателя;

б) за счет изменения тока в якоре двигателя;

в) за счет изменения потока возбуждения генератора;

г) За счет изменения частоты питающего напряжения генератора.

24. Какой из типов асинхронных двигателей позволяет наиболее просто за счет внешних элементов изменить пусковой момент?

а) двигатель с короткозамкнутым ротором;

б) двигатель с фазным ротором;

в) двигатели как с фазным, так и короткозамкнутым ротором;

г) только двигатель с обмоткой “беличья клетка”.

25. Что понимают под главными размерами электрической машины?

а) диаметр статора машины;

б) общую длину электрической машины;

в) произведение активной длины ротора на квадрат его диаметра;

г) величину немагнитного зазора между ротором и статором.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.2)

1. Жидкость считают несмачивающей, если краевой угол

А)  меньше 900 ;

Б)  больше 900 ; 

В)  равен 0 0 .

2. При вращении цилиндрического сосуда с жидкостью с постоянной угловой скоростью распределение давления подчиняется:

А) экспоненциальному закону;

Б) параболическому закону;

В) линейному закону.

3. Высота капиллярного поднятия (опускания) жидкости может быть определена по формуле:

А) 
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4. Магнитное поле какого типа позволяет реализовать максималь​ный вращающий момент электрического двигателя?

а) пульсирующее;

б) круговое;

в) эллиптическое;

г) не имеет значение;

5. Укажите тип магнитного поля возбуждения тахогенератора переменного тока? 

а) пульсирующее;

б) эллиптическое вращающееся;

в) круговое вращающееся;

г) постоянное неподвижное.

6. Какой из способов является наиболее приемлемым для повышения пускового момента синхронного двигателя?

а) повышение тока в обмотке возбуждения;

б) повышение тока в обмотке ротора;

в) использование дополнительной короткозамкнутой обмотки рото​ра;

г) уменьшение напряжения на обмотке ротора.

7. Что представляет собой обмотка ротора сельсина? 

а) сосредоточенная, явнополюсного исполнения;

б) распределенная;

в) распределенная, выполненная по схеме трехлучевая звезда;

г) короткозамкнутая, типа “беличья клетка”.

8. Какое число сельсинов-датчиков работают совместно с диффе​ренциальным сельсином? 

а) один;

б) два;

в) три;

г) четыре.

9. Что является ограничением при последовательном возбуждении?

а) сложность управления оборотами двигателя;

б) низкий КПД;

в) невозможность использования двигателя при работе без нагруз​ки;

г) повышенный ток в обмотках.

10. За счет чего осуществляется управление ДПТ в системе "генератор-двигатель"?

а) за счет изменения потока возбуждения двигателя;

б) за счет изменения тока в якоре двигателя;

в) за счет изменения потока возбуждения генератора;

г) За счет изменения частоты питающего напряжения генератора.

11. Какой из типов асинхронных двигателей позволяет наиболее просто за счет внешних элементов изменить пусковой момент?

а) двигатель с короткозамкнутым ротором;

б) двигатель с фазным ротором;

в) двигатели как с фазным, так и короткозамкнутым ротором;

г) только двигатель с обмоткой “беличья клетка”.

12. Что понимают под главными размерами электрической машины?

а) диаметр статора машины;

б) общую длину электрической машины;

в) произведение активной длины ротора на квадрат его диаметра;

г) величину немагнитного зазора между ротором и статором.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.3)

      1. Поясните возможности определения положения истинной вертикали путем использования физического маятника. Укажите основные погрешности и способы их уменьшения.

      2.Поясните назначение и принцип  работы гировертикали с радиальной коррекцией. Зарисуйте принципиальную схему гировертикали.

      3.Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия гироскопа направления при использовании его в качестве курсового гироскопа и указателя направления ортодромии.

      4.Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип работы двухстепенного гирокомпаса.

      5. Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия маятникового гиркомпаса.

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

1. Зависят ли масса и габаритные размеры электрической машины от оборотов ротора?

а) не зависят;

б) уменьшаются с увеличением оборотов;

в) возрастают с увеличением оборотов;

г) Могут как возрастать, так и убывать в зависимости от типа машины.

2. Что изображено на рисунке, если 
[image: image133.wmf]J
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а) схема экранирования измерительного преобразователя от помех;

б) схема реализации метода модуляции;

в) схема реализации принципа инвариантности;

г) схема реализации метода комплексирования.

3. Как следует изменить цепь статического уравновешивания для уменьшения погрешности ИП статического уравновешивания?

а) следует увеличить чувствительность прямой цепи;

б) следует уменьшить чувствительность цепи обратной связи;

в) следует уменьшить произведение чувствительностей прямой цепи и цепи обратной связи;

г) следует уменьшить чувствительность прямой цепи.

4. Уравнение измерительного преобразователя имеет вид 
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, где 
[image: image136.wmf]x

- измеряемая величина, 
[image: image137.wmf]y

 - выходная величина ИП. Укажите, как следует выбирать параметры преобразователя, чтобы выходная величина была пропорциональна интегралу от входной величины?

а) 
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5. Укажите принцип согласования сопротивлений параметрических измерительных преобразователей (ИП).

а) выходное сопротивление первого ИП должно быть значительно меньше входного сопротивления второго ИП;

б) выходное сопротивление первого ИП должно быть в три раза больше входного сопротивления второго ИП;

в) выходное сопротивление первого ИП должно быть равно входному сопротивлению второго ИП;

г) выходное сопротивление первого ИП должно быть в три раза меньше входного сопротивления второго ИП.

6. Что представлено на рисунке, если 
[image: image145.wmf]х

 - измеряемая физическая величина; 
[image: image146.wmf]ПИП
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а) датчик;

б) измерительный прибор;

в) информационно-измерительная система;

г) измерительный преобразователь.

7. Как определить чувствительность схемы, в которой два одинаковых измерительных преобразователя (ИП) включены по дифференциальной схеме?

а) чувствительность равна чувствительности одного ИП;

б) чувствительность составляет половину чувствительности отдельного ИП;

в) чувствительность в два раза больше чувствительности отдельного ИП;

г) чувствительность в четыре раза больше чувствительности отдельного ИП;

8. Укажите принцип согласования сопротивлений измерительных преобразователей (ИП), когда первый ИП – генераторный.

а) выходное сопротивление первого ИП должно быть значительно меньше входного сопротивления второго ИП;

б) выходное сопротивление первого ИП должно быть значительно больше входного сопротивления второго ИП;

в) выходное сопротивление первого ИП должно быть равно входному сопротивлению второго ИП;

г) выходное сопротивление первого ИП должно в три раза отличатся от входного сопротивления второго ИП.

9. Дана измерительная цепь прямого преобразования
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Погрешность i-ого измерительного преобразователя с чувствительностью 
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 от воздействия помехи на i-ый измерительный преобразователь.
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10. На рисунке показана мостовая измерительная цепь. Укажите условие равновесия моста.
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11. Какую полосу частот занимает амплитудно-модулированный сигнал, если 
[image: image163.wmf]W

 - максимальная частота изменения модулирующего сигнала, 
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 - частота модулируемого несущего сигнала?
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12. В состав какого измерителя температуры должен входить вычислитель?

а) радиационного пирометра;

б) термоэлектрического пирометра;

в) цветового пирометра;

г) яркостного пирометра.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.2)
1. Когда маховик, изображенный на рисунке, является гироскопом?
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2. В каком типе инфракрасного излучателя используется преобразование энергии видимого света в инфракрасное излучение?

а) в излучателе на ячейках Блая;

б) в излучателе на полупроводниковых излучающих диодах;

в) в газоразрядном излучателе;

г) в резистивном излучателе.

3. Какой из методов измерения расхода не требует использования в приборе подвижных механических элементов?

а) скоростной;

б) объемный;

в) постоянного перепада давления;

г) переменного перепада давления.

4. Какой параметр необходимо увеличить для повышения чувствительности инерционного кольцевого тахометра к измеряемой угловой скорости?

а) жесткость упругого элемента;

б) экваториальный момент инерции кольца;

в) осевой момент инерции кольца;

г) измеряемую угловую скорость.

5. Что называется прецессионным движением?

а) колебания главной оси гироскопа с высокой частотой и аплитудой;

б) Движение маховика вокруг оси симметрии;

в) Движение симметричного маховика имеющего одну неподвижную точку, при котором главная ось вращения маховика стремится совместиться с вектором момента внешних сил;

г) движение твердого тела с постоянной линейной скоростью.

6. Что позволяет определить дальномерный метод измерения координат объекта с использованием спутниковой навигационной системы?

а) истинную высоту полета;

б) относительную высоту полета;

в) барометрическую высоту полета;

г) абсолютную высоту полета.

7. Как соотносятся абсолютные температурные погрешности емкостного топливомера при его градуировке в единицах массы и в единицах объема?

а) при градуировке в единицах массы погрешность меньше, чем при градуировке в единицах объема;

б) при градуировке в единицах массы погрешность больше, чем при градуировке в единицах объема;

в) погрешности равны;

г) при градуировке в единицах массы погрешность может быть как больше, так и меньше чем при градуировке в единицах объема в зависимости от температуры.

8. Использование модулирующего пьезоэлемента (пьезовибратора) в пьезоэлектрическом манометре позволяет.

а) измерить постоянное во времени давление;

б) упростить конструкцию;

в) устранить температурные погрешности;

г) снизить стоимость манометра.

9. Чем ограничена величина момента коррекции гировертикали снизу?

а) моментом сил сухого трения в опорах карданова подвеса;

б) угловой скоростью вертикали места по отношению к неподвижной системе координат;

в) одновременно и моментом сил сухого трения в опорах карданова подвеса и угловой скоростью вертикали места по отношению к неподвижной системе координат;

г) размерами ротора гироскопа гировертикали.

10. На вход апериодического звена подана единичная ступенчатая функция. Какой вид будет иметь переходная характеристика звена?

а)
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11.  Как формулируется критерий устойчивости Гурвица?

а) при 
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 должны быть больше нуля (n – 1) определителей Гурвица;

б) при 
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 должны быть больше нуля все n определителей Гурвица;

в) при 
[image: image184.wmf]0

0

<

a

 (
[image: image185.wmf]0

a

 - коэффициент характеристического уравнения) должны быть больше нуля все n определителей Гурвица;

г) при 
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 должны быть больше или равны нулю все (n-1) определителей Гурвица.
12.  Укажите  характеристическое  уравнение, соответствующее замкнутой  системе,  представленной  на  рисунке.
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13.  Какая эквивалентная передаточная функция соответствует последовательному соединению звеньев, представленному на рисунке?
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.3)
      1. Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия маятникового гиркомпаса.

      2. Поясните причину погрешности гирокомпаса при движении судна с постоянным курсом и постоянной скоростью V по земной поверхности. Укажите причину, ограничивающую применение гирокомпаса.

      3.Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия гироорбитанта.

      4.Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия двухстепенного гиротахометра с механическим упругим элементом. Поясните чем определяются (ограничиваются) минимальная и максимальная угловые скорости, измеряемые гиротахометром.

     5.Зарисуйте схему двухстепенного гиротахометра с электрической пружиной. Поясните его назначение и принцип действия. Перечислите достоинства этого прибора.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.1)

1. Определите порядок характеристического уравнения устойчивой системы, если ее годограф Михайлова имеет вид, представленный на рисунке.
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а) первый порядок;

б) третий порядок;

в) пятый порядок;

г) четвёртый порядок.

2.  Какое положение лежит в основе линеаризации нелинейных уравнений?

а)  в исследуемом динамическом процессе переменные изменяются так, что их отклонения от установившихся значений достаточно малы;

б) в исследуемом динамическом процессе переменные изменяются так, что их отклонения от установившихся значений не увеличиваются с течением времени.

в) в исследуемом динамическом процессе переменные не изменяются;

г) в исследуемом динамическом процессе переменные изменяются так, что их отклонения от установившихся значений достаточно велики;

3.  Структурная схема одноконтурной системы автоматического управления имеет вид, представленный на рисунке. Укажите передаточную функцию по выходному сигналу 
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4.  Как будет вести себя линейная система, если корни ее характеристического уравнения расположены как показано на рисунке?
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а) нейтрально устойчива;

б) находиться на границе устойчивости;

в) устойчива;

г) неустойчива.

5.  По  виду  ЛАЧХ  разомкнутой  цепи  системы определите, сколько в ней форсирующих  звеньев.                                                        
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а)  одно  форсирующее звено;        
б) четыре  форсирующих звена;

в)  два  форсирующих звена;  

г)  нет  форсирующих звеньев.

6.  Как определить величину перерегулирования по виду переходного процесса?
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7.  По виду передаточной функции определите тип динамического звена.
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а) интегрирующее звено с замедлением;

б) апериодическое звено;

в)  консервативное звено;

г) дифференцирующее звено с замедлением.

8.  По виду логарифмической амплитудно-фазовой частотной характеристики определите передаточную функцию динамического звена.
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9.  По виду логарифмической амплитудно-фазовой частотной характеристики определите тип последовательного корректирующего устройства.
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а) интегро - дифференцирующее звено;

б) апериодическое звено;

в) дифференцирующее звено;

г) интегрирующее звено.

10.  Укажите звено, логарифмические  амплитудно-частотные  характеристики которого будут  иметь в низкочастотной  области наклон  (0 дб/дек).
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11.  У какого из приведенных звеньев переходный процесс будет более  длительный?
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12. Магнитное поле какого типа позволяет реализовать максималь​ный вращающий момент электрического двигателя?

а) пульсирующее; б) круговое;

в) эллиптическое; г) не имеет значения;

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.2)

1. Какой из способов является наиболее приемлемым для повышения пускового момента синхронного двигателя?

а) повышение тока в обмотке возбуждения;

б) повышение тока в обмотке ротора;

в) использование дополнительной короткозамкнутой обмотки рото​ра;

г) уменьшение напряжения на обмотке ротора.

2. Какое ограничение необходимо учитывать при применении двигателя постоянного тока с последовательным возбуждением?

а) сложность управления оборотами двигателя;

б) низкий КПД;

в) неустойчивость работы двигателя без нагруз​ки;

г) повышенный ток в обмотках.

3. За счет чего осуществляется управление двигателем постоянного тока в системе "генератор-двигатель"?

а) за счет изменения потока возбуждения двигателя;

б) за счет изменения тока в якоре двигателя;

в) за счет изменения потока возбуждения генератора;

г) За счет изменения частоты питающего напряжения генератора.

4. Какой из типов асинхронных двигателей позволяет наиболее просто регулировать пусковой момент?

а) двигатель с короткозамкнутым ротором;

б) двигатель с фазным ротором;

в) двигатели как с фазным, так и короткозамкнутым ротором;

г) двигатель с обмоткой типа “беличья клетка”.

5. Что называют главным размером электрической машины?

а) диаметр статора машины;

б) общую длину электрической машины;

в) произведение активной длины ротора на квадрат его диаметра;

г) величину немагнитного зазора между ротором и статором.

6. Как удельная мощность электродвигателя (т.е. отношение мощности к массе или габаритам) зависит от частоты вращения ротора?

а) удельная мощность не зависит от частоты вращения ротора;

б) удельная мощность уменьшается с увеличением частоты вращения ротора;

в) удельная мощность возрастает с увеличением частоты вращения ротора;

г) удельная мощность может как возрастать, так и убывать в зависимости от типа электродвигателя.

7. Какое уравнение описывает статическую характеристику идеализированного двигателя постоянного тока с возбуждением от постоянных магнитов, если 
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8. Какой параметр не влияет на синхронную угловую скорость асинхронного электродвигателя?

а) от частоты питающей напряжение;

б) от числа пар полюсов двигателя;

в) от скольжения;

г) синхронная скорость зависит от всех вышеперечисленных параметров.

9. Что понимают под механической характеристикой электродвигателя:

а) зависимость частоты вращения ротора от тока якоря;

б) *зависимость частоты вращения ротора от величины вращающего электромагнитного момента;

в) зависимость частоты вращения двигателя от момента нагрузки;

г) Зависимость вращающего момента на валу двигателя от напряжения питания.

10. Какой из методов предназначен для измерения только малых высот?

а) изотопный

б) тахометрический 

в) термодинамический 

г) инерциальный

11. Для чего предназначен торсиометр?

а) для измерения сил

б) для измерения моментов

в) для измерения диаметра деталей

г) для измерения уровня топлива

12. Какие тахометры обладают наибольшей точностью

а) стробоскопический

б) кольцевой

в) конический

г) магнитоиндукционный

13. Какова природа гироскопического момента?

а) трение в осях карданова подвеса;

б) момент, обусловленный Вилой тяжести;

в) момент, возникающий вследствие ускоренного вращения симметричного маховика;

г) момент кориолисовых сил инерции.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.3)
     1.Зарисуйте схему двухстепенного гиротахометра с электрической пружиной. Поясните его назначение и принцип действия. Перечислите достоинства этого прибора.

     2. Зарисуйте схему интегрирующего гироскопа. Поясните назначение и принцип действия прибора. Перечислите основные погрешности прибора.
     3.Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия двухстепенного роторного вибрационного гироскопа с упругим подвесом. Перечислите достоинства прибора.

     4.Зарисуйте схему синхронного детектора используемого в двухстепенных роторных вибрационных гироскопах для получения из сигнала, снимаемого с датчика на оси подвеса ротора, информации об угловых скоростях измеряемых гироскопом относительно двух взаимноперпендикулярных осей.

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

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-4 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК - 4.1)

1. Какая формообразующая операция используется для построения модели детали Пружина?

1) Выдаваливание;

2) Вырезание;

3) Операция по траектории;

4) Операция по сечениям.

2.Построение горизонтальных и вертикальных отрезков обеспечивает режим

1) Сетка;

2) вспомогательных построений;

3) копирования;

4) "орто".

3. Получение ответной резьбы в отверстии гайки по заранее нарезанной резьбе на болте выполняется с помощью:

1) Булевой операции;

2) Операции вращения;

3) Операции выдавливания;

4) Операции по сечениям.

4. Центрирование болта относительно отверстия гайки при выполнении модели сборки выполняется с помощью операции:

1) совпадение;

2) соосность;

3) касание;

4) симметрия;

5) перпендикулярность.

5. Модель детали типа Вал выполняется с помощью операции

1) выдавливания;

2) вращения;

3) булева операция;

4) кинематическая операция.

6.Какие виды привязок использует САПР КОМПАС?

1) Глобальные, локальные, клавиатурные.

2) Первичные, вторичные, третичные.

3) Системные и внесистемные.

4) Модельные и физические.

7.Назовите операцию, в которой для получения объемной фигуры, необходимо добавить ось, лежащую в одной плоскости с эскизом:

1) Выдавливание;

2) кинематическая операция;

3) операция по сечениям;

4) вращения.

8.Местный разрез на чертеже выполняется с помощью: 

1) Ломаной линии;

2) Кривой Безье;

3) вспомогательной линией;

4) не имеет значения.

9. Контуры эскиза должны быть выполнены:

1) Штриховой линией ( черная)

2) Основной линией (синяя)

3) Вспомогательной линией (лиловая)

4) Штрих-пунктирной линией (оранжевая)

10. Для упрощения построения эскиза симметричной детали используется операция:

1) Массив по концентрической сетке

2) Копия по окружности

3) Зеркало

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

7 семестр

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

13. В состав какого измерителя температуры должен входить вычислитель?

а) радиационного пирометра;

б) термоэлектрического пирометра;

в) цветового пирометра;

г) яркостного пирометра.

14. Какой из методов измерения расхода не требует использования в приборе подвижных механических элементов?

а) скоростной;

б) объемный;

в) постоянного перепада давления;

г) переменного перепада давления.

15. Какой метод определения координат  с использованием спутниковой навигационной системы позволяет оценить погрешности часов приемной аппаратуры?

а) псевдорадиально-скоростной метод;

б) дальномерный;

в) разностно-дальномерный

г) разностно-радиально-скоростной

16. Использование модулирующего пьезоэлемента (пьезовибратора) в пьезоэлектрическом манометре позволяет.

а) измерить постоянное во времени давление;

б) упростить конструкцию;

в) устранить температурные погрешности;

г) снизить стоимость манометра.

17. Каково должно быть соотношение длины L приемника статического давления к его диаметру d в барометрическом высотомере для дозвуковых приемников.

а) L = (3 – 4)d
б) L = (8 – 10)d
в) L = (1 – 3)d
г) L = (9 – 12)d
18. Какой из методов предназначен для измерения только малых высот?

а) изотопный

б) тахометрический 

в) термодинамический 

г) инерциальный

19. Для чего предназначен торсиометр?

а) для измерения сил

б) для измерения моментов

в) для измерения диаметра деталей

г) для измерения уровня топлива

20. Какие тахометры обладают наибольшей точностью

а) стробоскопический

б) кольцевой

в) конический

г) магнитоиндукционный

21. Какова природа гироскопического момента?

а) трение в осях карданова подвеса;

б) момент, обусловленный Вилой тяжести;

в) момент, возникающий вследствие ускоренного вращения симметричного маховика;

г) момент кориолисовых сил инерции.

22. Укажите формулу, описывающую теорему об изменении момента количества движения:

а) 
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23. Какие углы движения летательного аппарата (ЛА) может измерять показанный на рисунке гироскоп, если 
[image: image239.wmf]c
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 - система координат, связанная с летательным аппаратом, причем ось 
[image: image240.wmf]c
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 направлена по продольной оси ЛА, а ось 
[image: image241.wmf]c
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 направлена вертикально.

[image: image242.png]



а) рысканья и курса;

б) рысканья и крена;

в) тангажа и курса;

г) тангажа и крена.

24. Датчиком какой физической величины является акселерометр? 

а) датчиком угловой скорости подвижного объекта;

б) датчика линейного ускорения подвижного объекта;

в) датчиком линейного перемещения подвижного объекта;

г) датчиком внешнего момента, действующего на подвижный объект.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.2)

14. Принципиальная схема какого прибора показана на рисунке?

а) углового акселерометра;

б) двухстепенного гиротахометра без обратной связи;

в) двухстепенного гиротахометра с обратной связью;

г) интегрирующего гироскопа.

15. Что называется прецессионным движением?

а) колебания главной оси гироскопа с высокой частотой и амплитудой;

б) движение симметричного маховика вокруг его оси симметрии;

в) движение симметричного маховика с одной неподвижной точкой, при котором главная ось вращения маховика стремиться совместиться с вектором момента внешних сил;

г) движение симметричного маховика с одной неподвижной точкой, при котором главная ось вращения маховика стремиться занять вертикальное, по отношению к плоскости горизонта, положение.

16. При каких условиях маховик, изображенный на рисунке, является гироскопом?
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[image: image244.wmf]q

p

=

, 
[image: image245.wmf]w

>

r

;

б) 
[image: image246.wmf]p

r

>>

, 
[image: image247.wmf]q

r

>>

;

в) 
[image: image248.wmf]r

p

>>

, 
[image: image249.wmf]q

p

>>

;

г) 
[image: image250.wmf]r

q

>>

, 
[image: image251.wmf]p

q

>>

.

17. Методом кинетостатики вывести (методом Даламбера) получить уравнения движения гироузла вдоль оси ОУ (см. рис). При записи уравнений принять, что система координат 
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 связана с корпусом, 
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 - с гироузлом; 
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 - кинетический момент гироузла; 
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 – момент инерции гироузла вокруг оси 
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;  
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 – угол поворота гироузла по отношению к корпусу; 
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 - угловая скорость корпуса.
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18. Чему равна круговая частота затухающих колебаний 
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, если 
[image: image261.wmf]0

w

- круговая частота незатухающих колебаний, 
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-относительный коэффициент демпфирования?
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19.  Затухающие колебания происходят с условным периодом 
[image: image267.wmf]1
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. Чему равен логарифмический декремент затухания 
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, если 
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- количество колебаний, происходящих за время 
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20. При каком соотношении частот 
[image: image276.wmf]n

 внешнего силового воздействия и 
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 круговой частоты собственных незатухающих колебаний достигает максимального значения амплитуда вынужденных колебаний осциллятора с вязким трением (
[image: image278.wmf]x

- относительный коэффициент демпфирования)?
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21. Какому значению равен сдвиг фазы при резонансе при вынужденных колебаниях осциллятора с вязким трением?

а) 
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22.  К какому значению стремится коэффициент динамичности 
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 для осциллятора, реагирующего на перемещение корпуса, где 
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- частота перемещения корпуса, 
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- собственная частота незатухающих колебаний осциллятора
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23. Чему равно максимальное перемещение осциллятора в результате действия внезапно приложенной постоянной силы при относительном коэффициенте демпфирования 
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=

x

, если 
[image: image295.wmf]c

a
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24. При каком отношении частот 
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 амортизация может быть эффективной, где 
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 - частота возмущающей силы, 
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- собственная частота колебательной системы

а) 
[image: image303.wmf]2

/

0

>

w

n

;

б) 
[image: image304.wmf]1

/

0

=

w

n

;

в) 
[image: image305.wmf]2

/

0

<

w

n

;

г) 
[image: image306.wmf]2

/

0

=

w

n

.

25. Как называются искажения в показаниях прибора, обусловленные изменением во времени измеряемой величины?

а) Квазистатические погрешности;

б) Методические погрешности;

в) Статические погрешности;

г) Динамические погрешности. 

26.  Когда динамические погрешности квазистатического прибора будут стремиться к нулю (
[image: image307.wmf]l

- коэффициент динамичности, 
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- сдвиг фазы)?
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б) При 
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в) При 
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г) При 
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.3)

       1. Зарисуйте траекторную горизонтальную систему координат 
[image: image317.wmf]g
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 и систему координат 
[image: image318.wmf]c
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 связанную с объектом. Покажите углы рыскания, тангажа и крена объекта, вектора угловых скоростей изменения этих углов. Запишите выражение проекции указанных угловых скоростей на продольную ось объекта.

      2. Зарисуйте схемы расположения двух трехстепенных гироскопов по отношению к связанной с объектом системе координат для измерения углов рыскания, тангажа и крена, учитывая, что объект вращается вокруг продольной оси на неограниченный по величине угол.

      3. Поясните причину дрейфа (ухода) трехстепенного гироскопа с упругим кардановым подвесом при движении основания с линейным ускорением (уход от неровножесткости).

      4. Поясните возможности определения положения истинной вертикали путем использования физического маятника. Укажите основные погрешности и способы их уменьшения.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.1)

26. Чему равна относительная динамическая погрешность 
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 квазистатического прибора в измерении амплитуды 
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27.  Каким выражением определяется круговая частота собственных незатухающих колебаний 
[image: image327.wmf]0
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  для представленного осциллятора (см. рис.), если 
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 - деформация пружины при равновесии?
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28.  Если 
[image: image334.wmf]n

 - частота внешнего воздействия, то чему может быть равна частота субгармонических колебаний осциллятора?
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29.  Какие из нижеприведенных выражений описывают синхронные колебания?
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30.  Если уравнение движения маятника 
[image: image347.wmf]0
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, то чему равен относительный коэффициент демпфирования

а) нулю; 

б) единице;

в)
[image: image348.wmf]I
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г)
[image: image349.wmf]mgl
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31.  При каком значении относительного коэффициента демпфирования осциллятор совершает колебательное движение

а) 
[image: image350.wmf]1
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б) 
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в) 
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г) 
[image: image353.wmf]1
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32. Кинематическая вязкость газов с увеличением температуры:

А) остается постоянной;

Б) увеличивается;

В) уменьшается.

33. При повышении температуры поверхностное натяжение жидкости:

А) уменьшается; 

Б) увеличивается;

В) остается неизменным.

34. Найти высоту капиллярного поднятия ртути в трубке диаметром   d = 4 мм  при  t = 200 С.   ((рт. = 0,48 Н/м,  (рт. = 13600 кг/м3 )

А) 0,008 м

Б) 0,0036 м 

В) 0,01 м

35. Кинематическая вязкость газов с увеличением  давления:

А) остается постоянной;

Б) уменьшается;


В) увеличивается.

36. Равнодействующая силы давления жидкости на плоскую горизонтальную поверхность определяется уравнением:

А) 
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37. При изотермическом изменении состояния газа:

А) плотность газа постоянна, а давление в покоящемся газе изменяется по линейному закону;

Б) плотность газа изменяется, а давление в покоящемся газе изменяется по экспоненциальному закону;

В) плотность газа изменяется, а давление в покоящемся газе изменяется по линейному закону.

38. Уравнение Клапейрона для идеального газа :

     А)  
[image: image357.wmf]p
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     Б)  
[image: image358.wmf]pRT

=

r

;

     В)  
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     Г) 
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39. Жидкость считают несмачивающей, если краевой угол

А)  меньше 900 ;

Б)  больше 900 ; 

В)  равен 0 0 .

40. При вращении цилиндрического сосуда с жидкостью с постоянной угловой скоростью распределение давления подчиняется:

А) экспоненциальному закону;

Б) параболическому закону;

В) линейному закону.

41. Высота капиллярного поднятия (опускания) жидкости может быть определена по формуле:

А) 
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42. Магнитное поле какого типа позволяет реализовать максималь​ный вращающий момент электрического двигателя?

а) пульсирующее;

б) круговое;

в) эллиптическое;

г) не имеет значение;

43. Укажите тип магнитного поля возбуждения тахогенератора переменного тока? 

а) пульсирующее;

б) эллиптическое вращающееся;

в) круговое вращающееся;

г) постоянное неподвижное.

44. Какой из способов является наиболее приемлемым для повышения пускового момента синхронного двигателя?

а) повышение тока в обмотке возбуждения;

б) повышение тока в обмотке ротора;

в) использование дополнительной короткозамкнутой обмотки рото​ра;

г) уменьшение напряжения на обмотке ротора.

45. Что представляет собой обмотка ротора сельсина? 

а) сосредоточенная, явнополюсного исполнения;

б) распределенная;

в) распределенная, выполненная по схеме трехлучевая звезда;

г) короткозамкнутая, типа “беличья клетка”.

46. Какое число сельсинов-датчиков работают совместно с диффе​ренциальным сельсином? 

а) один;

б) два;

в) три;

г) четыре.

47. Что является ограничением при последовательном возбуждении?

а) сложность управления оборотами двигателя;

б) низкий КПД;

в) невозможность использования двигателя при работе без нагруз​ки;

г) повышенный ток в обмотках.

48. За счет чего осуществляется управление ДПТ в системе "генератор-двигатель"?

а) за счет изменения потока возбуждения двигателя;

б) за счет изменения тока в якоре двигателя;

в) за счет изменения потока возбуждения генератора;

г) За счет изменения частоты питающего напряжения генератора.

49. Какой из типов асинхронных двигателей позволяет наиболее просто за счет внешних элементов изменить пусковой момент?

а) двигатель с короткозамкнутым ротором;

б) двигатель с фазным ротором;

в) двигатели как с фазным, так и короткозамкнутым ротором;

г) только двигатель с обмоткой “беличья клетка”.

50. Что понимают под главными размерами электрической машины?

а) диаметр статора машины;

б) общую длину электрической машины;

в) произведение активной длины ротора на квадрат его диаметра;

г) величину немагнитного зазора между ротором и статором.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.2)

13. Жидкость считают несмачивающей, если краевой угол

А)  меньше 900 ;

Б)  больше 900 ; 

В)  равен 0 0 .

14. При вращении цилиндрического сосуда с жидкостью с постоянной угловой скоростью распределение давления подчиняется:

А) экспоненциальному закону;

Б) параболическому закону;

В) линейному закону.

15. Высота капиллярного поднятия (опускания) жидкости может быть определена по формуле:

А) 
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16. Магнитное поле какого типа позволяет реализовать максималь​ный вращающий момент электрического двигателя?

а) пульсирующее;

б) круговое;

в) эллиптическое;

г) не имеет значение;

17. Укажите тип магнитного поля возбуждения тахогенератора переменного тока? 

а) пульсирующее;

б) эллиптическое вращающееся;

в) круговое вращающееся;

г) постоянное неподвижное.

18. Какой из способов является наиболее приемлемым для повышения пускового момента синхронного двигателя?

а) повышение тока в обмотке возбуждения;

б) повышение тока в обмотке ротора;

в) использование дополнительной короткозамкнутой обмотки рото​ра;

г) уменьшение напряжения на обмотке ротора.

19. Что представляет собой обмотка ротора сельсина? 

а) сосредоточенная, явнополюсного исполнения;

б) распределенная;

в) распределенная, выполненная по схеме трехлучевая звезда;

г) короткозамкнутая, типа “беличья клетка”.

20. Какое число сельсинов-датчиков работают совместно с диффе​ренциальным сельсином? 

а) один;

б) два;

в) три;

г) четыре.

21. Что является ограничением при последовательном возбуждении?

а) сложность управления оборотами двигателя;

б) низкий КПД;

в) невозможность использования двигателя при работе без нагруз​ки;

г) повышенный ток в обмотках.

22. За счет чего осуществляется управление ДПТ в системе "генератор-двигатель"?

а) за счет изменения потока возбуждения двигателя;

б) за счет изменения тока в якоре двигателя;

в) за счет изменения потока возбуждения генератора;

г) За счет изменения частоты питающего напряжения генератора.

23. Какой из типов асинхронных двигателей позволяет наиболее просто за счет внешних элементов изменить пусковой момент?

а) двигатель с короткозамкнутым ротором;

б) двигатель с фазным ротором;

в) двигатели как с фазным, так и короткозамкнутым ротором;

г) только двигатель с обмоткой “беличья клетка”.

24. Что понимают под главными размерами электрической машины?

а) диаметр статора машины;

б) общую длину электрической машины;

в) произведение активной длины ротора на квадрат его диаметра;

г) величину немагнитного зазора между ротором и статором.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.3)

      1. Поясните возможности определения положения истинной вертикали путем использования физического маятника. Укажите основные погрешности и способы их уменьшения.

      2.Поясните назначение и принцип  работы гировертикали с радиальной коррекцией. Зарисуйте принципиальную схему гировертикали.

      3.Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия гироскопа направления при использовании его в качестве курсового гироскопа и указателя направления ортодромии.

      4.Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип работы двухстепенного гирокомпаса.

      5. Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия маятникового гиркомпаса.

8 семестр

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

13. Зависят ли масса и габаритные размеры электрической машины от оборотов ротора?

а) не зависят;

б) уменьшаются с увеличением оборотов;

в) возрастают с увеличением оборотов;

г) Могут как возрастать, так и убывать в зависимости от типа машины.

14. Что изображено на рисунке, если 
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а) схема экранирования измерительного преобразователя от помех;

б) схема реализации метода модуляции;

в) схема реализации принципа инвариантности;

г) схема реализации метода комплексирования.

15. Как следует изменить цепь статического уравновешивания для уменьшения погрешности ИП статического уравновешивания?

а) следует увеличить чувствительность прямой цепи;

б) следует уменьшить чувствительность цепи обратной связи;

в) следует уменьшить произведение чувствительностей прямой цепи и цепи обратной связи;

г) следует уменьшить чувствительность прямой цепи.

16. Уравнение измерительного преобразователя имеет вид 
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, где 
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- измеряемая величина, 
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 - выходная величина ИП. Укажите, как следует выбирать параметры преобразователя, чтобы выходная величина была пропорциональна интегралу от входной величины?

а) 
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17. Укажите принцип согласования сопротивлений параметрических измерительных преобразователей (ИП).

а) выходное сопротивление первого ИП должно быть значительно меньше входного сопротивления второго ИП;

б) выходное сопротивление первого ИП должно быть в три раза больше входного сопротивления второго ИП;

в) выходное сопротивление первого ИП должно быть равно входному сопротивлению второго ИП;

г) выходное сопротивление первого ИП должно быть в три раза меньше входного сопротивления второго ИП.

18. Что представлено на рисунке, если 
[image: image379.wmf]х

 - измеряемая физическая величина; 
[image: image380.wmf]ПИП
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а) датчик;

б) измерительный прибор;

в) информационно-измерительная система;

г) измерительный преобразователь.

19. Как определить чувствительность схемы, в которой два одинаковых измерительных преобразователя (ИП) включены по дифференциальной схеме?

а) чувствительность равна чувствительности одного ИП;

б) чувствительность составляет половину чувствительности отдельного ИП;

в) чувствительность в два раза больше чувствительности отдельного ИП;

г) чувствительность в четыре раза больше чувствительности отдельного ИП;

20. Укажите принцип согласования сопротивлений измерительных преобразователей (ИП), когда первый ИП – генераторный.

а) выходное сопротивление первого ИП должно быть значительно меньше входного сопротивления второго ИП;

б) выходное сопротивление первого ИП должно быть значительно больше входного сопротивления второго ИП;

в) выходное сопротивление первого ИП должно быть равно входному сопротивлению второго ИП;

г) выходное сопротивление первого ИП должно в три раза отличатся от входного сопротивления второго ИП.

21. Дана измерительная цепь прямого преобразования
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Погрешность i-ого измерительного преобразователя с чувствительностью 
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22. На рисунке показана мостовая измерительная цепь. Укажите условие равновесия моста.
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23. Какую полосу частот занимает амплитудно-модулированный сигнал, если 
[image: image397.wmf]W

 - максимальная частота изменения модулирующего сигнала, 
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 - частота модулируемого несущего сигнала?
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24. В состав какого измерителя температуры должен входить вычислитель?

а) радиационного пирометра;

б) термоэлектрического пирометра;

в) цветового пирометра;

г) яркостного пирометра.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.2)

14. Когда маховик, изображенный на рисунке, является гироскопом?
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15. В каком типе инфракрасного излучателя используется преобразование энергии видимого света в инфракрасное излучение?

а) в излучателе на ячейках Блая;

б) в излучателе на полупроводниковых излучающих диодах;

в) в газоразрядном излучателе;

г) в резистивном излучателе.

16. Какой из методов измерения расхода не требует использования в приборе подвижных механических элементов?

а) скоростной;

б) объемный;

в) постоянного перепада давления;

г) переменного перепада давления.

17. Какой параметр необходимо увеличить для повышения чувствительности инерционного кольцевого тахометра к измеряемой угловой скорости?

а) жесткость упругого элемента;

б) экваториальный момент инерции кольца;

в) осевой момент инерции кольца;

г) измеряемую угловую скорость.

18. Что называется прецессионным движением?

а) колебания главной оси гироскопа с высокой частотой и аплитудой;

б) Движение маховика вокруг оси симметрии;

в) Движение симметричного маховика имеющего одну неподвижную точку, при котором главная ось вращения маховика стремится совместиться с вектором момента внешних сил;

г) движение твердого тела с постоянной линейной скоростью.

19. Что позволяет определить дальномерный метод измерения координат объекта с использованием спутниковой навигационной системы?

а) истинную высоту полета;

б) относительную высоту полета;

в) барометрическую высоту полета;

г) абсолютную высоту полета.

20. Как соотносятся абсолютные температурные погрешности емкостного топливомера при его градуировке в единицах массы и в единицах объема?

а) при градуировке в единицах массы погрешность меньше, чем при градуировке в единицах объема;

б) при градуировке в единицах массы погрешность больше, чем при градуировке в единицах объема;

в) погрешности равны;

г) при градуировке в единицах массы погрешность может быть как больше, так и меньше чем при градуировке в единицах объема в зависимости от температуры.

21. Использование модулирующего пьезоэлемента (пьезовибратора) в пьезоэлектрическом манометре позволяет.

а) измерить постоянное во времени давление;

б) упростить конструкцию;

в) устранить температурные погрешности;

г) снизить стоимость манометра.

22. Чем ограничена величина момента коррекции гировертикали снизу?

а) моментом сил сухого трения в опорах карданова подвеса;

б) угловой скоростью вертикали места по отношению к неподвижной системе координат;

в) одновременно и моментом сил сухого трения в опорах карданова подвеса и угловой скоростью вертикали места по отношению к неподвижной системе координат;

г) размерами ротора гироскопа гировертикали.

23. На вход апериодического звена подана единичная ступенчатая функция. Какой вид будет иметь переходная характеристика звена?

а)
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[image: image414.png]


г)
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24.  Как формулируется критерий устойчивости Гурвица?

а) при 
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 должны быть больше нуля (n – 1) определителей Гурвица;

б) при 
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в) при 
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 - коэффициент характеристического уравнения) должны быть больше нуля все n определителей Гурвица;

г) при 
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 должны быть больше или равны нулю все (n-1) определителей Гурвица.
25.  Укажите  характеристическое  уравнение, соответствующее замкнутой  системе,  представленной  на  рисунке.
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26.  Какая эквивалентная передаточная функция соответствует последовательному соединению звеньев, представленному на рисунке?


[image: image426.png]) e

Wi(p) > Wa(p) > W3(p)





а) 
[image: image427.wmf]);

p

(

W

)

p

(

W

)

p

(

W

W

экв

3

2

1

=


б) 
[image: image428.wmf])

(

))

(

)

(

(

3

2

1

p

W

p

W

p

W

W

экв

+

=

;

в) 
[image: image429.wmf]);

p

(

W

)

p

(

W

)

p

(

W

W

экв

3

2

1

+

+

=


г) 
[image: image430.wmf])).

p

(

W

)

p

(

W

)

p

(

/(

)

p

(

W

)

p

(

W

)

p

(

W

W

экв

3

2

1

3

2

1

1

+

=

 
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.3)

      1. Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия маятникового гиркомпаса.

      2. Поясните причину погрешности гирокомпаса при движении судна с постоянным курсом и постоянной скоростью V по земной поверхности. Укажите причину, ограничивающую применение гирокомпаса.

      3.Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия гироорбитанта.

      4.Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия двухстепенного гиротахометра с механическим упругим элементом. Поясните чем определяются (ограничиваются) минимальная и максимальная угловые скорости, измеряемые гиротахометром.

     5.Зарисуйте схему двухстепенного гиротахометра с электрической пружиной. Поясните его назначение и принцип действия. Перечислите достоинства этого прибора.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.1)

13. Определите порядок характеристического уравнения устойчивой системы, если ее годограф Михайлова имеет вид, представленный на рисунке.
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а) первый порядок;

б) третий порядок;

в) пятый порядок;

г) четвёртый порядок.

14.  Какое положение лежит в основе линеаризации нелинейных уравнений?

а)  в исследуемом динамическом процессе переменные изменяются так, что их отклонения от установившихся значений достаточно малы;

б) в исследуемом динамическом процессе переменные изменяются так, что их отклонения от установившихся значений не увеличиваются с течением времени.

в) в исследуемом динамическом процессе переменные не изменяются;

г) в исследуемом динамическом процессе переменные изменяются так, что их отклонения от установившихся значений достаточно велики;

15.  Структурная схема одноконтурной системы автоматического управления имеет вид, представленный на рисунке. Укажите передаточную функцию по выходному сигналу 
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16.  Как будет вести себя линейная система, если корни ее характеристического уравнения расположены как показано на рисунке?


[image: image439.png]



а) нейтрально устойчива;

б) находиться на границе устойчивости;

в) устойчива;

г) неустойчива.

17.  По  виду  ЛАЧХ  разомкнутой  цепи  системы определите, сколько в ней форсирующих  звеньев.                                                        
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а)  одно  форсирующее звено;        
б) четыре  форсирующих звена;

в)  два  форсирующих звена;  

г)  нет  форсирующих звеньев.

18.  Как определить величину перерегулирования по виду переходного процесса?
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19.  По виду передаточной функции определите тип динамического звена.
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а) интегрирующее звено с замедлением;

б) апериодическое звено;

в)  консервативное звено;

г) дифференцирующее звено с замедлением.

20.  По виду логарифмической амплитудно-фазовой частотной характеристики определите передаточную функцию динамического звена.
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21.  По виду логарифмической амплитудно-фазовой частотной характеристики определите тип последовательного корректирующего устройства.
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а) интегро - дифференцирующее звено;

б) апериодическое звено;

в) дифференцирующее звено;

г) интегрирующее звено.

22.  Укажите звено, логарифмические  амплитудно-частотные  характеристики которого будут  иметь в низкочастотной  области наклон  (0 дб/дек).
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23.  У какого из приведенных звеньев переходный процесс будет более  длительный?
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24. Магнитное поле какого типа позволяет реализовать максималь​ный вращающий момент электрического двигателя?

а) пульсирующее; б) круговое;

в) эллиптическое; г) не имеет значения;

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.2)

14. Какой из способов является наиболее приемлемым для повышения пускового момента синхронного двигателя?

а) повышение тока в обмотке возбуждения;

б) повышение тока в обмотке ротора;

в) использование дополнительной короткозамкнутой обмотки рото​ра;

г) уменьшение напряжения на обмотке ротора.

15. Какое ограничение необходимо учитывать при применении двигателя постоянного тока с последовательным возбуждением?

а) сложность управления оборотами двигателя;

б) низкий КПД;

в) неустойчивость работы двигателя без нагруз​ки;

г) повышенный ток в обмотках.

16. За счет чего осуществляется управление двигателем постоянного тока в системе "генератор-двигатель"?

а) за счет изменения потока возбуждения двигателя;

б) за счет изменения тока в якоре двигателя;

в) за счет изменения потока возбуждения генератора;

г) За счет изменения частоты питающего напряжения генератора.

17. Какой из типов асинхронных двигателей позволяет наиболее просто регулировать пусковой момент?

а) двигатель с короткозамкнутым ротором;

б) двигатель с фазным ротором;

в) двигатели как с фазным, так и короткозамкнутым ротором;

г) двигатель с обмоткой типа “беличья клетка”.

18. Что называют главным размером электрической машины?

а) диаметр статора машины;

б) общую длину электрической машины;

в) произведение активной длины ротора на квадрат его диаметра;

г) величину немагнитного зазора между ротором и статором.

19. Как удельная мощность электродвигателя (т.е. отношение мощности к массе или габаритам) зависит от частоты вращения ротора?

а) удельная мощность не зависит от частоты вращения ротора;

б) удельная мощность уменьшается с увеличением частоты вращения ротора;

в) удельная мощность возрастает с увеличением частоты вращения ротора;

г) удельная мощность может как возрастать, так и убывать в зависимости от типа электродвигателя.

20. Какое уравнение описывает статическую характеристику идеализированного двигателя постоянного тока с возбуждением от постоянных магнитов, если 
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21. Какой параметр не влияет на синхронную угловую скорость асинхронного электродвигателя?

а) от частоты питающей напряжение;

б) от числа пар полюсов двигателя;

в) от скольжения;

г) синхронная скорость зависит от всех вышеперечисленных параметров.

22. Что понимают под механической характеристикой электродвигателя:

а) зависимость частоты вращения ротора от тока якоря;

б) *зависимость частоты вращения ротора от величины вращающего электромагнитного момента;

в) зависимость частоты вращения двигателя от момента нагрузки;

г) Зависимость вращающего момента на валу двигателя от напряжения питания.

23. Какой из методов предназначен для измерения только малых высот?

а) изотопный

б) тахометрический 

в) термодинамический 

г) инерциальный

24. Для чего предназначен торсиометр?

а) для измерения сил

б) для измерения моментов

в) для измерения диаметра деталей

г) для измерения уровня топлива

25. Какие тахометры обладают наибольшей точностью

а) стробоскопический

б) кольцевой

в) конический

г) магнитоиндукционный

26. Какова природа гироскопического момента?

а) трение в осях карданова подвеса;

б) момент, обусловленный Вилой тяжести;

в) момент, возникающий вследствие ускоренного вращения симметричного маховика;

г) момент кориолисовых сил инерции.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.3)

     1.Зарисуйте схему двухстепенного гиротахометра с электрической пружиной. Поясните его назначение и принцип действия. Перечислите достоинства этого прибора.

     2. Зарисуйте схему интегрирующего гироскопа. Поясните назначение и принцип действия прибора. Перечислите основные погрешности прибора.

     3.Зарисуйте схему, поясните назначение и принцип действия двухстепенного роторного вибрационного гироскопа с упругим подвесом. Перечислите достоинства прибора.

     4.Зарисуйте схему синхронного детектора используемого в двухстепенных роторных вибрационных гироскопах для получения из сигнала, снимаемого с датчика на оси подвеса ротора, информации об угловых скоростях измеряемых гироскопом относительно двух взаимноперпендикулярных осей.

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

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-4 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК - 4.1)

1. Какая формообразующая операция используется для построения модели детали Пружина?

1) Выдаваливание;

2) Вырезание;

3) Операция по траектории;

4) Операция по сечениям.

2.Построение горизонтальных и вертикальных отрезков обеспечивает режим

1) Сетка;

2) вспомогательных построений;

3) копирования;

4) "орто".

3. Получение ответной резьбы в отверстии гайки по заранее нарезанной резьбе на болте выполняется с помощью:

1) Булевой операции;

2) Операции вращения;

3) Операции выдавливания;

4) Операции по сечениям.

4. Центрирование болта относительно отверстия гайки при выполнении модели сборки выполняется с помощью операции:

1) совпадение;

2) соосность;

3) касание;

4) симметрия;

5) перпендикулярность.

5. Модель детали типа Вал выполняется с помощью операции

1) выдавливания;

2) вращения;

3) булева операция;

4) кинематическая операция.

6.Какие виды привязок использует САПР КОМПАС?

1) Глобальные, локальные, клавиатурные.

2) Первичные, вторичные, третичные.

3) Системные и внесистемные.

4) Модельные и физические.

7.Назовите операцию, в которой для получения объемной фигуры, необходимо добавить ось, лежащую в одной плоскости с эскизом:

1) Выдавливание;

2) кинематическая операция;

3) операция по сечениям;

4) вращения.

8.Местный разрез на чертеже выполняется с помощью: 

1) Ломаной линии;

2) Кривой Безье;

3) вспомогательной линией;

4) не имеет значения.

9. Контуры эскиза должны быть выполнены:

1) Штриховой линией ( черная)

2) Основной линией (синяя)

3) Вспомогательной линией (лиловая)

4) Штрих-пунктирной линией (оранжевая)

10. Для упрощения построения эскиза симметричной детали используется операция:

1) Массив по концентрической сетке

2) Копия по окружности

3) Зеркало

4) Масштабирование

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

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

1. Назначение гироскопических приборов и систем. Определение понятия «гироскоп».

2. Элементарная теория классического гироскопа.

3. Способы обеспечения свободы вращения гироскопа вокруг неподвижной точки.

4. Кинематика гироскопа с кардановым подвесом.

5. Преимущества двухстепенных РВГ по сравнению с обычными  гиротахометрами.

6. Прецессионные уравнения движения гироскопа с кардановым подвесом. 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.2)

1. Определение вертикали места. Математический и физический маятник. Период невозмущаемости – период Шуллера.

2. Схема и принцип действия гировертикали с радиальной коррекцией.

3. Поведение гировертикали с линейной характеристикой коррекции   на ЛА, совершающем полет с постоянной скоростью в плоскости горизонта. Скоростные погрешности гировертикали.

4. Погрешности гировертикали с линейной характеристикой коррекции, вызванной постоянным линейным ускорением ЛА и линейными колебаниями основания.

5. Погрешности гировертикали с линейной характеристикой коррекции и способы их уменьшения. Минимальные значения моментов коррекции.

6. Назначение, схемы и принцип действия гироскопов направления: курсового гироскопа и указателя направления ортодромии.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.3)

1. Маятниковый акселерометр компенсационного типа, схема, принцип действия.

2. Одноосные силовые гиростабилизаторы: назначение, схемы, принцип действия.

3. Уравнения движения и устойчивость одноосного силового гиростабилизатора.

4. Индикаторный гиростабилизатор: назначение, схема, принцип действия.

5. Назначение, применение, классификация акселерометров.

6. Принципы построения систем ориентации (СО) на базе трехосных гиростабилизаторов и бесплатформенных СО.

7. Интегрированные системы ориентации и навигации, построенные  по слабосвязанной схеме.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.1)

1. Полные и прецессионные уравнения движения трехстепенного гироскопа. Условия перехода от полных к прецессионным уравнениям движения гироскопа с кардановым подвесом. Прецессионное движение гироскопа под действием постоянных моментов внешних сил.

2. Гироскоп с двумя степенями свободы; его свойства.

3. Системы координат (горизонтальная географическая, нормальная земная, связанная), применяемые для определения положения объекта в пространстве; углы рыскания, тангажа, крена.

4.  Схемы расположения свободного гироскопа на подвижном объекте.

5. Погрешности свободных гироскопов.

6.  Гироскопический раскладчик команды.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.2)

1. Назначение, схема и принцип действия интегрирующего гироскопа.

2.  Двухстепенной гиротахометр с обратной связью: принцип действия, уравнения движения, погрешности, преимущества.

3. Осцилляторные вибрационные гироскопы; назначение, схемы, принцип действия.

4. Двухстепенной роторный вибрационный гироскоп. Принцип действия, схема выделения сигналов об угловых скоростях вращения вокруг двух взаимноперпендикулярных осей. 

5. Лазерные гироскопы: схема, принцип действия, достоинства.

6. Волоконно-оптический гироскоп: схемы, принцип действия, достоинства.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 6.3)

1. Бесплатформенная система ориентации, в которой в качестве параметров ориентации используются углы рыскания, тангажа и крена.

2. Назначение систем ориентации,  их общая характеристика. Системы ориентации на основе двух трехстепенных гироскопов.

3. Принцип построения курсовертикали с двумя трехстепенными гироскопами, установленными в следящих рамках. Достоинства таких схем.

4. Платформенная инерциальная навигационная система. Принцип работы, достоинства, недостатки.

5. Бесплатформенная инерциальная навигационная система. Принцип работы, достоинства, недостатки.

6. Спутниковая радио-навигационная система: ее возможности, недостатки.

7. Интегрированные системы ориентации и навигации, построенные на разомкнутой схеме.
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