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1. Цели и задачи самостоятельной работы студента

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

2. Методические указания по выполнению самостоятельной внеаудиторной работы

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

Таблица. Самостоятельная работа студентов
	№

п/п
	Наименование видов самостоятельной работы
	Трудоемкость

(час.)
	Методические материалы



	1
	Самостоятельное изучение разделов 1.1, 1.2., 1.3, 2.1, 2.2, 2.3, 2.4, 2.5, 3.7, 3.8, 3.9
	53
	[1-13]


	
	Итого:
	53
	


3. Вопросы для самоконтроля

1. Чем отличается автоматизация от механизации?

2. Что такое управление?

3. Нарисуйте функциональную схему системы автоматического регулирования и расскажите ее принцип действия.

4. Что такое статический коэффициент преобразования, как он определяется?

5. Что такое переходная характеристика?

6. Как осуществляется отрицательная обратная связь в системах автоматического регулирования?

7. Какими преимуществами обладает электрический сигнал по сравнению с другими сигналами?

8. Сформулируйте условие равновесия моста постоянного тока.

9. Сформулируйте условие равновесия моста переменного тока.

10.  Сравните дифференциальную измерительную схему с мостовой по чувствительности.

11. Как работает компенсационная измерительная схема с ручным уравновешиванием?

12. Приведите несколько примеров преобразования физических величин (давление, температура, расход, уровень и т. п.) в перемещение.

13. Как устроен потенциометрический датчик?

14. Схема включения и принцип действия потенциометрического датчика.

15. Как зависит точность потенциометрического датчика от сопротивления нагрузки?

16. Что такое функциональный потенциометрический датчик?

17. Почему в электромагнитных датчиках изменяется индуктивность обмотки?

18. Объясните вид статической характеристики / = f(x) индуктивного датчика при малых и больших перемещениях.

19. Почему индуктивные датчики работают только на переменном токе?

20. Чем отличается характеристика реверсивного датчика от нереверсивного?

21. Какие бывают трансформаторные электромагнитные датчики?

22. В чем заключается магнитоупругий эффект?

23. Какие датчики применяют для измерения скорости?

24. Почему сопротивление проволоки изменяется при деформации?

25. Какими преимуществами обладают фольговые и пленочные тензодатчики по сравнению с проволочными?

26. Из каких материалов чаще всего делают проволочные и полупроводниковые тензодатчики?

27. В чем заключается пьезоэлектрический эффект?

28. В каких материалах наиболее сильно проявляется пьезоэлектрический эффект?

29. Под влиянием каких величин изменяется емкость конденсатора?

30. Какие схемы используют для включения емкостного датчика?

31. В чем достоинство резонансной схемы включения?

32. Объясните принцип действия терморезистора.

33. Какие материалы применяют для металлических терморезисторов?

34. Как изменяется сопротивление полупроводникового терморезистора при нагреве?

35. Назовите три причины погрешности термометров сопротивления.

36. Расскажите о различных проявлениях фотоэффекта: о внешнем, внутреннем и вентильном фотоэффектах.

37. Что такое спектральная характеристика?

38. Приведите примеры применения фотоэлектричесих датчиков в средствах навигации и управления движением.

39. Поясните принцип действия эхолота.

40. Как работает излучатель ультразвуковых колебаний?

41. Как проявляются эффект Холла и Гаусса?

42. Почему в магнитном поле изменяется сопротивление проводника?
43. В чем достоинства и недостатки тонкопленочных магниторезисторов?

44. Перечислите основные области использования датчиков момента;

45. Какие общие требования предъявляют к датчикам момента?

46. Перечислите существующие виды конструктивных схем электромагнитных датчиков момента.

47. Опишите принцип работы и отличительные особенности магнитоэлектрических датчиков момента.

48. Перечислите существующие виды конструктивных схем магнитоэлектрических датчиков момента.

49. Расскажите принцип действия и существующие типы сельсинов.

50. Что такое трансформаторный режим работы сельсина и когда он применяется?

51. В чем отличие дифференциального сельсина от сельсин-датчика?

52. Перечислите основные типы и классификационные гиромоторов.

53. Какие конструкции электрических гиромоторов Вы можете назвать?
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