PAGE  

Перелік питань

з вибіркової навчальної дисципліни «Комп'ютерне конструювання і моделювання»
(назва навчальної дисципліни)

освітнього рівня «бакалавр»

спеціальностей 133 «Галузеве машинобудування»
освітньо-професійна програма «Галузеве машинобудування» та  131 «Прикладна механіка» освітньо-професійна програма «Прикладна механіка»,
факультет комп’ютерно-інтегрованих технологій, мехатроніки та робототехніки
кафедра галузевого машинобудування
	№ з/п
	Зміст питання

	1.
	При проектуванні збірки "зверху-вниз"

	2.
	При проектуванні збірки "знизу-вверх"

	3.
	Перша деталь збірки автоматично є

	4.
	У чому головний недолік низької якості сітки у дослідженнях SolidWorks Simulation?

	5.
	Метод скінченних елементів

	6.
	Модуль Simulation дозволяє оцінювати міцність виробів з використанням таких критеріїв міцності

	7.
	Критерій Мізеса (von Mises, критерій енергії формозміни) визначає

	8.
	Критерій Мізеса можна застосовувати для

	9.
	Критерій максимального напруження зсуву

	10.
	Критерій Мора-Кулона (критерій внутрішнього тертя) призначений для

	11.
	Максимального нормального напруження призначений для

	12.
	Вибір конкретного критерію міцності в SolidWorks здійснюється

	13.
	Після виконання розрахунку користувачу стають доступними наступні діаграми результатів

	14.
	Орієнтація однієї системи координат відносно іншої системи координат визначається послідовністю

	15.
	Одна послідовність зафіксованого в просторі обертання включає

	16.
	Кути крену, тангажу і розвороту в результатах аналізу руху представляють собою послідовність значень кутів повороту навколо осей

	17.
	Тангаж - це кут повороту системи координат навколо осі

	18.
	Розворот - це кут повороту системи координат навколо осі

	19.
	Властивості втулок можуть зробити спряження до деякої міри

	20.
	Спряження, що володіють властивостями втулки, можуть дати більш реалістичний розподіл сил в аналізі

	21.
	На даному рисунку показано
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	22.
	Амплітуда коливань такого двигуна становить
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	25.
	Кінематичні граничні умови можуть задаватися на

	26.
	При лінійному статичному аналізі в SolidWorks Simulation вважається, що

	29.
	При аналізі в SolidWorks Simulation дискретизація відбувається за рахунок

	30.
	Для кожного кінцевого елемента в процесі розрахунку вираховується матриця

	31.
	Граничні умови поділяють на

	32.
	При взаємодії Simulation з SolidWorks

	34.
	Якщо в збірці присутні декілька незалежних тіл, то

	35.
	Елементи типу балок/стержнів

	36.
	Лінійний статичний аналіз дійсний якщо:

	39.
	Генерація сітки

	40.
	Будь-яка зміна в геометрії, умовах контакту або опціях сітки вимагає:

	41.
	Модуль пружності використовується в таких дослідженнях

	42.
	Модуль зсуву використовується в таких дослідженнях

	43.
	Коефіцієнт Пуассона використовується в таких дослідженнях

	44.
	Існують наступні типи навантаження:

	47.
	Дискретизація об’ємної твердотілої деталі проводиться:

	48.
	Дискретизація це:

	49.
	Обробка (аналіз) збірок деталей та окремих деталей здійснюється

	50.
	В рамках лінійного аналізу доступні такі моделі механіки матеріалів

	51.
	При створенні елементу (поверхневої деталі) по перерізах з 3-х і більше ескізів

	52.
	Зафіксована геометрія в модулі Simulation може бути застосована для 

	53.
	Обмеження симетрія в модулі Simulation може бути застосоване для

	54.
	Обмеження Ролик/повзун в модулі Simulation може бути застосоване для 

	55.
	Обмеження Зафіксований шарнір в модулі Simulation може бути застосоване для 

	56.
	Обмеження Використовувати довідкову геометрію в модулі Simulation може бути застосоване для 

	57.
	Обмеження На плоских гранях в модулі Simulation може бути застосоване для 

	58.
	Обмеження На циліндричних гранях в модулі Simulation може бути застосоване для 

	59.
	Можна прикладати такі види тиску

	60.
	Сила тяжіння в дослідженні

	61.
	Можна використовувати дистанційне навантаження, якщо вилучений компонент в достатній мірі

	62.
	Створювана сітка залежить від наступних факторів:

	65.
	Параметром управління сіткою є:

	67.
	На даному рисунку показано закріплення
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	68.
	На даному рисунку показані
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	69.
	На даному рисунку показано епюру
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	70.
	На даному рисунку показано
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	71.
	На даному рисунку показано
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	72.
	На даному рисунку показано
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	73.
	На даному рисунку показано
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	74.
	За наступною формулою розраховується
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	75.
	Чим менше радіус скруглення деталі тим

	76.
	Опція "Податлива пружина" призводить до

	77.
	Принцип Сан-Венана полягає в тому, що

	78.
	Лінійний коефіцієнт теплового розширення має розмірність (по СІ)

	79.
	При кручені валу максимальні напруження зсуву виникають

	80.
	На даному рисунку показано
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	81.
	На даному рисунку показано
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	82.
	На даному рисунку показано
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	83.
	Автоматичний генератор сітки створює сітку на основі

	84.
	Які (який) з типів скінченних елементів, що доступні в SolidWorks Simulation , є тривимірними

	85.
	Спряження показаних сферичних деталей доцільно здійснювати

[image: image14.jpg]




	86.
	Яка сила діє на деталь?
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	87.
	Яким методом можна прикласти показану силу?
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	88.
	Отримані результати дослідження показали, що на ділянці 1 діє напруження – (+107,9 МПа), а на ділянці 2 – (-48,5 МПа). Які ці напруження?
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	89.
	Отримані результати дослідження показали, що на ділянці 1 діє напруження – (-102,6 МПа), а на ділянці 2 – (+41,7 МПа). Які ці напруження?
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	90.
	Існують наступні типи датчиків

	93.
	Датчик Данні моделювання

	94.
	Датчик Масові властивості

	95.
	Датчик Перевірка інтерференції

	96.
	Датчик Близькість

	97.
	Зовнішній вигляд визначає

	98.
	Зовнішній вигляд моделі

	99.
	Ескіз на даному рисунку
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	100.
	Чи можна використовувати параметри формування сітки для балок?

	101.
	Сітка на основі кривизни створює

	102.
	Керувати сіткою можна через використання

	103.
	У SolidWorks Simulation існує два основних методи для підвищення точності результатів статичних досліджень

	104.
	Концепція h-методу використається для

	105.
	Концепція p-методу полягає в

	106.
	Сингулярність напруг відбуваються в місцях

	107.
	Існують наступні типи контактів в SolidWorks Simulation

	108.
	При зв’язаному типу контакту в SolidWorks Simulation

	109.
	Які твердження вірні для контакту «Зв'язані» SolidWorks Simulation

	110.
	Тип контакту «Віртуальна стінка» доступний для таких досліджень SolidWorks Simulation

	111.
	Тип контакту «Гаряча (щільна) посадка» доступний для таких досліджень SolidWorks Simulation

	113.
	Якого типу зєднання в SolidWorks Simulation не існує?

	114.
	Графічне моделювання руху за рахунок точного позиціонування реалізується за рахунок

	115.
	Чи можна створювати ключові точки для спряжень збірки та змінювати стан спряжень?

	116.
	Чи можна задавати обертання збірки під час дослідження руху?

	117.
	Чи можна створювати ключові точки для двигуна шляху?

	118.
	Який вплив буде мати кількість кадрів в секунду на графічне моделювання руху?

	119.
	Вказати вірну послідовність наростання можливостей аналізу

	120.
	Які категорії спряжень доступні в Motion

	121.
	Виділена піктограмка на рисунку (компонента «HYDRAULIC CYLINDER») означає, що
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	122.
	Виділена піктограмка на рисунку (компонента «GRAB SIDE») означає, що
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	123.
	«0 повторений» на рисунку нижче означає, що
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	124.
	Спряження шляху відноситься до

	125.
	Анімація — це дослідження руху, яке моделює

	126.
	Дослідження руху є графічним моделюванням

	127.
	У дослідження руху можна включити

	128.
	Ключові точки можна використовувати для

	129.
	Аналіз руху

	130.
	Чи можна змінювати колір компонента збірки під час дослідження руху?

	131.
	Чи можна змінювати відображення компонента збірки під час дослідження руху?

	132.
	Виходячи з даного рисунку число надлишкових обмежень становить
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	133.
	На даному рисунку показано
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	134.
	Для імпортування навантажень руху та визначити сценарії проектування потрібно вибрати

	135.
	На даному рисунку зображено
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	136.
	В SolidWorks Motion визначення гравітації має наступні складові

	137.
	Сили в SolidWorks Motion можна прикласти до

	140.
	Функцію Анімація можна використовувати для

	142.
	Функцію Базовий рух можна використовувати для

	143.
	Функцію Дослідження руху можна використовувати для

	144.
	Часова шкала є

	145.
	Часова шкала розташовується

	146.
	Часова шкала відображає

	147.
	В дослідження руху для моделювання руху компонента або збірки доступні наступні елементи

	148.
	Чи можна створити відеокліп моделювання руху?

	149.
	В дослідження руху для моделювання руху компонента або збірки доступні наступні елементи

	150.
	Можна використовувати такі властивості спряжень в дослідженні руху (обрати правильну відповідь):

	152.
	Дослідження руху включають такі типи елементів сили

	154.
	Існують наступні види двигунів 

	157.
	Двигун може здійснювати наступні види руху

	159.
	Постійна демпфування даної пружини становить
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	160.
	Число витків даної пружини становить
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	161.
	Коефіцієнт пружності даної пружини становить
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	162.
	Діаметр дроту даної пружини становить
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	163.
	Активація опції «Изотропний» на рисунку нижче означає, що
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	164.
	Деактивація опції «Изотропний» на рисунку нижче означає, що
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	165.
	Cтепені свободи - це

	166.
	Тверде тіло може мати

	167.
	При додаванні механічного спряження «Шарнир» загальна кількість «видалених» степенів свободи становить

	168.
	При додаванні механічного спряження «Универсальный шарнир» загальна кількість «видалених» степенів свободи становить

	169.
	При додаванні механічного спряження «Винт» загальна кількість «видалених» степенів свободи становить

	170.
	При додаванні стандартного спряження «Концентричность» для 2-х циліндрів загальна кількість «видалених» степенів свободи становить

	171.
	При додаванні стандартного спряження «Концентричность» для 2-х сфер загальна кількість «видалених» степенів свободи становить

	172.
	При додаванні стандартного спряження «Заблокировать» кількість «видалених» степенів свободи становить

	173.
	При додаванні стандартного спряження «Совпадение» для 2-х точок загальна кількість «видалених» степенів свободи становить

	174.
	Для досліджень Motion Analysis наявність повторюваних спряжень призводить до того, що

	175.
	Один з варіантів уникнення утворення повторювальних обмежень

	176.
	Виходячи з даного рисунку система має наступне число степенів свободи

[image: image32.jpg]iz I N

-3 Crenes ceoBonsr
-2 Crenes ceoGonsr





	177.
	Виходячи з даного рисунку система має наступне число обмежень, котрі повторюються
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	178.
	В цілому черговість видалення повторювальних обмежень в  SolidWorks наступна

	179.
	Виходячи з даного рисунку система має наступне число степенів свободи
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	180.
	У випадку коли SolidWorks не зможе видалити надлишкові обмеження

	181.
	Даний рисунок означає, що

[image: image35.jpg]Aaws sonseimn )| )| B H

ERER 0o (Dcfoult<Display State-1>)}
@® OpuesraLinn u snzet kamep.
{34] Lights, Cameras and Scene.

@ Mpursxenne
2§ (¢) frame<1>-> x (Defauit<<Defauit>_|
= ® () doorcd>-> x (Default<Defaylt> Dil

‘Mates (0 nosopenui)
&) & Waprwp! (door<1> frame<1>)
~& & Wapnnp2 (door<1> frame<1>)

nropal <Citna npotnsoaeicranals)
'l 3n10pa2<Cuna npommsoaeiicroma2:|






	182.
	Виходячи з даного рисунку число надлишкових обмежень становить
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	183.
	Використання втулок має такі особливості

	187.
	Наступні типи датчиків можуть бути використані при моделюванні на основі подій

	189.
	На даному рисунку показані налаштування наступного типу двигуна
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	190.
	Дана піктограма означає наступний профіль двигуна з постійною швидкістю, постійною силою або обертаючим моментом
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	191.
	Дана піктограма означає наступний профіль двигуна з постійною швидкістю, постійною силою або обертаючим моментом
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	192.
	Дана піктограма означає наступний профіль двигуна з постійною швидкістю, постійною силою або обертаючим моментом
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	193.
	Дана піктограма означає наступний профіль двигуна з постійною швидкістю, постійною силою або обертаючим моментом
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	194.
	Дана піктограма означає наступний профіль двигуна з постійною швидкістю, постійною силою або обертаючим моментом
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	195.
	В якості траєкторії можуть бути використані

	198.
	При побудові шляху для складних кривих доречно використовувати

	199.
	Що означає опція «Свободно» в налаштуваннях спряження шляху
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	200.
	Що означає опція «Відстань уздовж шляху» в налаштуваннях спряження шляху
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