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1.Объем самостоятельной работы

Учебным планом по данной дисциплине на самостоятельную внеаудиторную работу выделено 70,5 ч для очной формы обучения и 134,5 для заочной формы обучения
Целью самостоятельной работы студентов по дисциплине является закрепление теоретических знаний, полученных студентами в процессе лекционных занятий и выполнения практических работ.
Самостоятельная работа включает:

	№ п/п
	Наименование видов самостоятельной работы

	1
	Выполнение контрольной работы

	2
	Подготовка к практическим занятиям

	3
	Самостоятельное освоение разделов теоретического курса 

	


2. Наименование тем, вынесенных на самостоятельное изучение
1. Основные понятия и определения теории автоматического управления

1.1. Основные понятия об управлении. 

1.2. Обобщенная схема системы управления
1.3. Классификация систем управления 

1.4. Общие положения моделирования объектов управления 

1.5. Динамические характеристики объекта управления
1.6.Частотные характеристики объекта управления
1.7. Типовые звенья систем управления
2. Элементы систем автоматики
2.1. Общие представления об элементах автоматики. 

2.2. Классификация элементов системы управления
2.3. Датчики
2.4. Средства передачи информации в системах управления
2.5. Усилители
2.6. Исполнительные устройства в системах управления
3. Элементы анализа и синтеза систем управления объектами
3.1.Функциональный анализ систем управления
3.2 Правила преобразования структурных схем
3.3. Устойчивость систем автоматического управления
3.4. Качество процессов регулирования
4. Нелинейные системы автоматического управления
4.1. Основные понятия и определения
4.2. Анализ релейных систем автоматического управления
5.Объекты управления с распределенными параметрами
5.1. Основные понятия и определения
5.2. Анализ процессов управления в объектах с распределенными параметрами
6. Системы программного управления объектами
6.1. Классификация систем программного управления
6.2. Классификация систем ЧПУ
6.3. Обобщенная структурная схема микропроцессорной системы ЧПУ для МРС
6.4. Интерфейсы связи системы ЧПУ с объектом управления
6.5. Программное обеспечение СЧПУ
7. Автоматизированные системы управления технологическими процессами
7.1. Основные положения
       7.2. Классификация автоматизированных систем автоматического управления
3. Отчетность и контроль результатов самостоятельной работы студентов

Отчетность по самостоятельной работе студентов осуществляется путем включения тестов по указанным разделам в комплект тестов промежуточной аттестаций, а также при тестировании и опросе студентов при зачете лабораторных работ. 
Вопросы для самоконтроля
	
	Вопрос
	Ответ 1
	Ответ 2
	Ответ 3
	Ответ 4

	1
	Какими параметрами определяется колебательное звено
	Коэффициенты преобразования и демпфирования, постоянная времени, 
	Коэффициент преобразования, добротность, постоянная времени
	Коэффициенты преобразования, зона нечувствительности, постоянная времени
	Коэффициенты преобразования демпфирования, зона нечувствительности

	2
	Какой вид имеет ЛФЧХ колебательного звена
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	3
	Какой параметр позиционного контура управления хранится в области параметров системы ЧПУ?
	Добротность контура 
	Постоянная времени контура 
	Число элементарных звеньев регулирования 
	Коэффициент усиления привода подач.

	4
	Какой порядок характеристического уравнения имеет система
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	5
	Консервативное звено имеет передаточную функцию вида
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	6
	Передаточная функция П-регулятора
	К
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	7
	По ЛАФЧХ запас устойчивости по амплитуде определяется на частоте
	Где ФЧХ пересекает последний раз ось 180 град с (+) в (-)
	Где ФЧХ пересекает первый раз ось 180 град с (+) в (-)
	Где ФЧХ пересекает последний раз ось 180 град с (-) в (+)
	Где ФЧХ пересекает первый раз ось 180 градс(-) в (+)

	8
	При решении каких задач используется принцип оценочных функций?
	При выполнении интерполяции 
	При управлении приводом 
	При решении технологических задач 
	При первичной обработке управляющей программы.

	9
	Что из себя представляет геометрическая задача?
	Реализацию алгоритма интерполяции 
	Расчёт координат опорных точек 
	Расчёт направлений и скоростей перемещения 
	Аппроксимация траектории кривыми третьего порядка.

	10
	Что происходит с частотой среза системы при уменьшении ее добротности
	Уменьшается
	Увеличивается
	Не изменяется
	Стремится к нулю

	11
	Где на комплексной плоскости находятся корни характеристического уравнения устойчивой СУ
	В левой полуплоскости
	В правой полуплоскости
	В верхней полуплоскости
	В нижней полуплоскости

	12
	Как задаются размеры рабочей зоны в станках с ЧПУ?
	Координатами особых точек в области параметров системы ЧПУ 
	Конечными выключателями на координатных осях
	Размерами по координатным осям 
	Радиусом сферы рабочего пространства.

	13
	Какая задача занимает основное процессорное время при отработки управляющей программы?
	Геометрическая задача 
	Технологическая задача 
	Задача управления приводом 
	Дисплейные задачи.

	14
	Какая часть комплексно сопряженного корняхарактеристического уравнения оказывает влияние на устойчивость
	Модуль комплексного числа
	Мнимая часть
	Вещественная часть
	Вещественная и мнимая часть

	15
	Какиединамические характеристикиприводовхранятся в области параметров станка?
	Максимальное значение скорости и ускорения привода подачи
	Время переходного процесса привода подачи 
	Постоянная времени привода подачи 
	Величина перерегулирования привода подачи..

	16
	Какие характеристики канала измерения координат хранятся в области параметров системы ЧПУ?
	Чувствительность датчика, коэффициент умножения схемы преобразования и коэффициент передачи приборного редуктора.
	Коэффициент передачи канала 
	Чувствительность датчика 
	Коэффициент умножения схемы преобразования.

	17
	Какие характеристики цикла позиционирования хранятся в области параметров системы ЧПУ?
	Координаты точек переключения и углы наклона зависимостей скорости от координаты 
	Координаты точек переключения скорости 
	Функциональная зависимость скорости от координаты 
	Зона нечувствительности в точке позиционирования.

	18
	Какое звено имеет наибольшую полосу пропускания
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	19
	Наличие каких корней характеристического уравнения говорит о неустойчивостиСУ
	Положительных вещественных корней
	Комплексно сопряженных корней
	Положительных мнимых корней
	Положительных вещественных и чисто мнимых корней

	20
	От каких параметров дифференциального уравнения СУзависит ее устойчивость
	От порядка дифференциального уравнения
	От соотношения коэффициентов
	От количества положительных и отрицательных коэффициентов
	От вида правой части уравнения

	21
	При разбиении ВЧХ на трапеции, какая считается основной
	Трапеция, имеющая максимальную высоту
	Трапеция, имеющая максимальное основание
	Трапеция, имеющая максимальную крутизну боковой стороны
	Трапеция, имеющая минимальное основание

	22
	Систему управления позиционным контуром управления координатными перемещениями станка следует рассматривать как
	Линейную систему
	Импульсную систему
	Релейную систему
	Нелинейную систему

	23
	Чем определяется колебательность переходного процесса
	Запасами устойчивости
	Добротностью контура
	Частотой среза системы
	Порядком астатизма

	24
	В чем суть алгебраического критерия устойчивости Гурвица
	Все коэффициенты характеристического уравнения больше нуля
	Предпоследний определитель Гурвица больше нуля
	Все определители Гурвица больше нуля
	Первый и предпоследний определители Гурвица больше нуля

	25
	Где в системе ЧПУ используется принцип цифрового дифференциального анализатора?
	При решении задач интерполяции 
	В контроллере привода 
	В контроллере датчиков обратной связи 
	В модуле умножения.

	26
	Для каких систем применим алгебраический критерий устойчивости
	Для систем, описываемых обыкновенными дифференциальными уравнениями
	Для систем, описываемых уравнениями в операторной форме
	Для систем, описываемых линейными дифференциальными уравнениями
	Для систем, описываемых функциями комплексных переменных 

	27
	Из каких элементов составляется матрицу алгебраического критерия
	Из коэффициентов дифференциального уравнения разомкнутой системы
	Из коэффициентов дифференциального уравнения замкнутой системы
	Из коэффициентов характеристического уравнения разамкнутой системы
	Из коэффициентов алгебраического уравнения замкнутой системы

	28
	Как определяется частота среза системы
	Частота, на которой коэффициент усиления равен 1
	Частота, соответствующая наименьшей постоянной времени системы
	Частота, соответствующая наибольшей постоянной времени системы
	Частота, на которой коэффициент усиления равен 0

	29
	Какое звено имеет наибольшую колебательность
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	30
	Какой аппарат используется для анализа и синтеза систем управления?
	Преобразование Лапласа 
	Булева алгебра 
	Теория подобия 
	Аналитическая геометрия.

	31
	Какой блок системы автоматизированнойподготовки управляющих программ производит расчёт траектории движения инструмента?
	Программа “Процессор”
	Программа“Постпроцессор”
	Программа “Транслятор”
	Программно-математическое обеспечение базовой ЭВМ.

	32
	Какой границе устойчивости соответствует равенство нулю свободного члена характеристического уравнения
	Границе первого рода (чисто мнимые корни) граница нейтральной устойчивости
	Границе второго рода (нулевой корень)граница колебательной устойчивости
	Границе первого рода (нулевой корень) граница нейтральной устойчивости
	Границе второго рода (чисто мнимые корни) граница колебательной устойчивости

	33
	Контур измерения перемещения в станках с ЧПУ следует рассматривать как
	Импульсную систему
	Линейную систему
	Релейную систему
	Нелинейную систему

	34
	Кто принимает решениеоб измененииуправляющих воздействий в АСУТП с ЭВМ в супервизорном режиме?
	ЭВМ верхнего уровня 
	Контур локального управления 
	Устройство связи с объектом 
	Оператор.

	35
	ЛАЧХ какого звена имеет разрыв
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	36
	При разбиении ВЧХ на трапеции, какая определяет длительность переходного процесса
	Трапеция, имеющая минимальное основание
	Трапеция, имеющая максимальную высоту
	Трапеция, имеющая максимальное основание
	Трапеция, имеющая максимальную крутизну боковой стороны

	37
	Чем отличаются строки в определителях Гурвица
	Наличием индексированных коэффициентов
	Наличием либотолько четных либо только нечетных коэффициентов
	Наличием индексированных переменных
	Количеством четных и нечетных коэффициентов

	38
	В каких координатах строятся границы устойчивости
	В координатах выходной сигнал время
	В координатах параметров системы
	В координатах выходной сигнал частота
	В координатах выходной сигнал параметр

	39
	В каком месте на комплексной плоскости начинается годограф Михайлова для устойчивых систем
	На отрицательной действительной полуоси
	На положительной действительной полуоси
	На положительной мнимой полуоси
	На отрицательной мнимой полуоси

	40
	В чем отличие критериев устойчивости Найквиста и Михайлова
	Первый для передаточной функции разомкнутой системы, второй –для замкнутой
	Первый для передаточной функции замкнутой системы, второй –для разомкнутой
	Первый для передаточной функции по ошибке разомкнутой системы, второй –для замкнутой
	Первый для передаточной функции по возмущению разомкнутой системы, второй –для замкнутой


	41
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	Чему равна ошибка по скорости выходной величины в астатической замкнутой системе 1-го порядка
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	Чему равна ошибка по скорости выходной величины в астатической замкнутой системе 2-го порядка
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