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	ТЕСТОВІ ЗАВДАННЯ

НАЗВА НАВЧАЛЬНОЇ ДИСЦИПЛІНИ

«АВТОМАТИЗОВАНИЙ ПРИВОД ТА ТЕОРІЯ АВТОМАТИЧНОГО УПРАВЛІННЯ»


	№ з/п
	Текст завдання

	
	

	1.
	Самодіючий привод, який виконує роботу з частковою участю людини називається



	2.
	Самодіючий привод, який виконує роботу без участі людини називається

	3.
	Пристрій, який перетворює який-небудь вид енергії в механічну роботу називається



	4.
	Механізм, який передає рух від однієї частини машини до іншої, називається



	5.
	Кінцевий елемент передачі, який приводить в рух робочі органи обладнання з метою реалізації технологічного процесу або виконання якої-небудь дії, називається

	6.
	Комплекс пристроїв і форма організації керування приводом називається

	7.
	Привод, в якому джерелом механічного руху в обладнанні є електричний двигун, називається 

	8.
	Привод, в якому енергія стиснутого повітря або газу пневмодвигуном перетворюється в механічну, називається 

	9.
	Привод, в якому для отримання механічної енергії використовується енергія рухомої рідини, називається 

	10.
	Привод, в якому рух виконавчого механізму обладнання реалізується елементами різних типів приводів, називається

	11.
	Якщо кожна машина оснащується індивідуальним приводом, то такий привод називається

	12.
	Привод, в якому від одного двигуна через механічні передачі приводяться в рух декілька окремих механізмів або машин, називається

	13.
	Привод, в якому окремі механізми однієї машини приводяться в рух від окремих двигунів, називається 

	14.
	По типу двигунів розрізняють приводи:

(Вкажіть невірну відповідь).

	15.
	По типу двигунів розрізняють приводи:

(Вкажіть невірну відповідь).

	16.
	По типу двигунів розрізняють приводи:

(Вкажіть невірну відповідь).

	17.
	По типу двигунів розрізняють приводи:

(Вкажіть невірну відповідь).

	18.
	Приводи можуть мати типи передач:

(Вкажіть невірну відповідь).

	19.
	Приводи можуть мати типи передач:

(Вкажіть невірну відповідь).

	20.
	Приводи можуть мати типи передач:

(Вкажіть невірну відповідь).

	21.
	Приводи можуть мати типи передач:

(Вкажіть невірну відповідь).

	22.
	Приводи можуть мати типи передач:

(Вкажіть невірну відповідь).

	23.
	Приводи можуть мати типи передач:

(Вкажіть невірну відповідь).

	24.
	В якості класифікаційних ознак електроприводів використовують:

(Вкажіть невірну відповідь).

	25.
	В якості класифікаційних ознак електроприводів використовують:

(Вкажіть невірну відповідь).

	26.
	В якості класифікаційних ознак електроприводів використовують:

(Вкажіть невірну відповідь).

	27.
	В якості класифікаційних ознак електроприводів використовують:

(Вкажіть невірну відповідь).

	28.
	В якості класифікаційних ознак електроприводів використовують:

(Вкажіть невірну відповідь).

	29.
	В якості класифікаційних ознак електроприводів використовують:

(Вкажіть невірну відповідь).

	30.
	В якості класифікаційних ознак електроприводів використовують:

(Вкажіть невірну відповідь).

	31.
	В якості класифікаційних ознак електроприводів використовують:

(Вкажіть невірну відповідь).

	32.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	33.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	34.
	На рисунку показано умовне позначення:

[image: image3.jpg]




	35.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	36.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	37.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	38.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	39.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	40.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	41.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	42.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	43.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	44.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	45.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	46.
	Рух електропривода визначається дією моментів:

(Вкажіть невірну відповідь).

	47.
	Рух електропривода визначається дією моментів:

(Вкажіть невірну відповідь).

	48.
	Реактивний момент опору:

	49.
	Активний момент опору:

	50.
	Визначити режим роботи електропривода, якщо динамічний момент 
Мдин > 0,  
[image: image16.wmf]0
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де ω – кутова швидкість вала двигуна

	51.
	Визначити режим роботи електропривода, якщо динамічний момент 
Мдин < 0,  
[image: image17.wmf]0
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де ω – кутова швидкість вала двигуна

	52.
	Визначити режим роботи електропривода, якщо динамічний момент 
Мдин = 0,  
[image: image18.wmf]0
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де ω – кутова швидкість вала двигуна

	53.
	Дано вираз:
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де GD2 – маховий момент електропривода. 

Як називається алгебраїчна величина I?

	54.
	Дано вираз:
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де І – момент інерції електропривода; 

ω – кутова швидкість вала двигуна. 

Як називається алгебраїчна величина Мдин?

	55.
	Дано вираз:
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де Км – постійний конструктивний коефіцієнт електродвигуна; 

Ія – струм в якорній (роторній) обмотці двигуна;
Ф – магнітний потік в обмотці збудження. 

Як називається алгебраїчна величина Мд?

	56.
	Дано вираз:
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де Мр.о. – момент навантаження на робочому органі; 

ір – передатне відношення редуктора від вала двигуна до робочого органа;

η – коефіцієнт корисної дії механічної частини електропривода. 

Як називається алгебраїчна величина Мс?

	57.
	Дано вираз:
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де Fр.о. – зусилля навантаження на робочому органі; 

ρ=v/ω – радіус приведення зусилля навантаження до вала двигуна;

v – лінійна швидкість робочого органу;

ω – кутова швидкість вала двигуна. 

η – коефіцієнт корисної дії механічної частини електропривода. 

Як називається алгебраїчна величина Мс?

	58.
	В електроприводі механізмів, які вимагають по технологічним умовам регулювання швидкості, використовують двигуни:

(Вкажіть невірну відповідь).

	59.
	В масових нерегулюємих електроприводах промислових установок знаходять застосування двигуни:



	60.
	На рисунку показано умовне позначення:

[image: image24.jpg]




	61.
	На рисунку показано умовне позначення:

[image: image25.jpg]




	62.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	63.
	На рисунку показано умовне позначення електричної машини:

[image: image27.jpg]




	64.
	На рисунку показано умовне позначення електричної машини:

[image: image28.jpg]




	65.
	На рисунку показано умовне позначення електричної машини:

[image: image29.jpg]




	66.
	На рисунку показано умовне позначення електричної машини:
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	67.
	На рисунку показано умовне позначення електричної машини:
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	68.
	На рисунку показано умовне позначення електричної машини:
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	69.
	Основними показниками, які характеризують різні способи регулювання швидкості електропривода є:

(Вкажіть невірну відповідь)

	70.
	Основними показниками, які характеризують різні способи регулювання швидкості електропривода є:

(Вкажіть невірну відповідь)

	71.
	Основними показниками, які характеризують різні способи регулювання швидкості електропривода є:

(Вкажіть невірну відповідь)

	72.
	Основними показниками, які характеризують різні способи регулювання швидкості електропривода є:

(Вкажіть невірну відповідь)

	73.
	Основними показниками, які характеризують різні способи регулювання швидкості електропривода є:

(Вкажіть невірну відповідь)

	74.
	Основними показниками, які характеризують різні способи регулювання швидкості електропривода є:

(Вкажіть невірну відповідь)

	75.
	До параметричних способів регулювання швидкості електропривода відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	76.
	До параметричних способів регулювання швидкості електропривода відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	77.
	До параметричних способів регулювання швидкості електропривода відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	78.
	До параметричних способів регулювання швидкості електропривода відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	79.
	До параметричних способів регулювання швидкості електропривода відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	80.
	До параметричних способів регулювання швидкості електропривода відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	81.
	До параметричних способів регулювання швидкості електропривода відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	82.
	Які способи регулювання швидкості електропривода є способами регулювання шляхом зміни напруги живлення?

(Вкажіть невірну відповідь)

	83.
	Які способи регулювання швидкості електропривода є способами регулювання шляхом зміни напруги живлення?

(Вкажіть невірну відповідь)

	84.
	Які способи регулювання швидкості електропривода є способами регулювання шляхом зміни напруги живлення?

(Вкажіть невірну відповідь)

	85.
	Допоміжні ланцюги в схемах поділяють на:  

(Вкажіть невірну відповідь)

	86.
	Допоміжні ланцюги в схемах поділяють на:  

(Вкажіть невірну відповідь)

	87.
	Керування пуском двигуна може бути реалізовано: 

(Вкажіть невірну відповідь)

	88.
	Керування гальмування двигуна може бути реалізовано:  

(Вкажіть невірну відповідь)

	89.
	Основні види електричного захисту електрообладнання:

(Вкажіть невірну відповідь)  

	90.
	Основні види електричного захисту електрообладнання:  

(Вкажіть невірну відповідь)

	91.
	Основні види електричного захисту електрообладнання:  

(Вкажіть невірну відповідь)

	92.
	Основні види електричного захисту електрообладнання:  

(Вкажіть невірну відповідь)

	93.
	Основні види електричного захисту електрообладнання:

(Вкажіть невірну відповідь)  

	94.
	В простих випадках пуск, регулювання швидкості і гальмування виконують за допомогою апаратів ручного керування:

(Вкажіть невірну відповідь)  

	95.
	В простих випадках пуск, регулювання швидкості і гальмування виконують за допомогою апаратів ручного керування:

(Вкажіть невірну відповідь)  

	96.
	В простих випадках пуск, регулювання швидкості і гальмування виконують за допомогою апаратів ручного керування: 

(Вкажіть невірну відповідь)  

	97.
	В простих випадках пуск, регулювання швидкості і гальмування виконують за допомогою апаратів ручного керування: 

(Вкажіть невірну відповідь)   

	98.
	Для автоматичного керування електроприводами застосовують апарати: 

(Вкажіть невірну відповідь)    

	99.
	Для автоматичного керування електроприводами застосовують апарати:  

(Вкажіть невірну відповідь)   

	100.
	Для автоматичного керування електроприводами застосовують апарати:  

(Вкажіть невірну відповідь)   

	101.
	Для автоматичного керування електроприводами застосовують апарати: 

(Вкажіть невірну відповідь)    

	102.
	Для автоматичного керування електроприводами застосовують апарати:  

(Вкажіть невірну відповідь)   

	103.
	Як називається пристрій показаний на рисунку?

[image: image33.jpg]Chd e






	104.
	Як називається пристрій показаний на рисунку?

[image: image34.jpg]f =const

Cef=var





	105.
	Як називається пристрій показаний на рисунку?

[image: image35.jpg]




	106.
	Як називається пристрій показаний на рисунку?


[image: image36]

	107.
	На рисунку показано умовне позначення:
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	108.
	Як називається пристрій показаний на рисунку?

[image: image38.jpg]




	109.
	Як називається пристрій показаний на рисунку?


[image: image39]

	110.
	До перетворювачів з виходом постійного струму відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	111.
	До перетворювачів з виходом постійного струму відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	112.
	До перетворювачів з виходом постійного струму відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	113.
	До перетворювачів з виходом змінного струму відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	114.
	До перетворювачів з виходом змінного струму відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	115.
	До перетворювачів з виходом змінного струму відносяться

(Вкажіть невірну відповідь)

	116.
	До складу системи автоматичного керування (САК) входить частина: 



	117.
	До складу системи автоматичного керування (САК) входить частина: 



	118.
	Керованою частиною системи є: 



	119.
	Будь-яка величина об’єкту керування, яка може бути виміряна за допомогою вимірювальних пристроїв, може бути: 

	120.
	В процесі функціонування об’єкта керування на діють зовнішні чинники, які здатні змінювати режим роботи об’єкта керування в кращу або гіршу сторону, називаються: 

	121.
	Впливи, за допомогою яких можна змінити режим роботи об’єкта керування в необхідному напрямку, називають:



	122.
	Залежно від способів формування керуючої дії на об’єкт існує спосіб побудови системи автоматичного керування: 

	123.
	Залежно від способів формування керуючої дії на об’єкт існує спосіб побудови системи автоматичного керування: 



	124.
	Залежно від способів формування керуючої дії на об’єкт існує спосіб побудови системи автоматичного керування:

	125.
	Система автоматичного керування в якій керуюча дія в регуляторі виробляється залежно від результатів вимірювання збурення, яке діє на об’єкт, називається:

	126.
	Замкнута система автоматичного керування, яка працює за відхиленням регульованої величини від заданого значення, називається:

	127.
	На рисунку показана структурна схема системи автоматичного керування, яка побудована по принципу дії:


[image: image40.emf] 
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	128.
	На рисунку показана структурна схема системи автоматичного керування, яка побудована по принципу дії: 
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	129.
	На рисунку показана структурна схема системи автоматичного керування, яка побудована по принципу дії: 
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	130.
	За призначенням системи автоматики поділяють на системи: 

(Вкажіть невірну відповідь)   

	131.
	Автоматичні системи, які в процесі функціонування підтримують керовану величину у(t) на усталеному рівні, називаються автоматичними системами:

	132.
	Автоматичні системи, які забезпечують зміну керованої величини у відповідності до завчасно розробленої програми, яка задана вхідною величиною х(t)=f(t), де f(t)– програмна (конкретна функція часу), називаються автоматичними системами: 

	133.
	Автоматичні системи, які забезпечують зміну керованої величини у(t) у відповідності з завчасно невідомою функцією часу, яка визначається задавальним (вхідним) сигналом х(t)), називаються автоматичними системами:

	134.
	Залежно від використанні зовнішньої енергії для керування процесами системи автоматичного керування поділяють на системи:

	135.
	Залежно від використанні зовнішньої енергії для керування процесами системи автоматичного керування поділяють на системи:

	136.
	На рисунку показана схема з’єднань ланок системи автоматичного керування (САК)


[image: image43.emf] 
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Визначити передаточну функцію САК.

	137.
	На рисунку показана схема з’єднань ланок системи автоматичного керування (САК).
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Визначити передаточну функцію САК.

	138.
	На рисунку показана схема з’єднань ланок системи автоматичного керування (САК).
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Визначити передаточну функцію САК

	139.
	На рисунку наведено:

[image: image46.jpg]AS

Puc. 1.25. CTpykTypHasi cxema

Uz

AW
Ly

Ue

En

w|->/7V—>I40

BV

3JIEKTPONpUBOAA






	140.
	На рисунку наведено:
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	141.
	На рисунку наведено:
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	142.
	Приводи стеження поділяють по способу дії системи керування на групи:



	143.
	В системах стеження копіювально-фрезерувальних верстатах в якості програми застосовують: 



	144.
	В системах стеження вихідна цифрова програма фрезерних верстатів задана в вигляді:

(Вкажіть невірну відповідь)   

	145.
	В слідкуючому приводі релейного керування напруга на виконавчий двигун подається, коли:



	146.
	В слідкуючих приводах безперервної дії безперервне керування виконавчим двигуном

	147.
	Характеристичне рівняння САК – це:



	148.
	Необхідна та достатня умова стійкості лінійної САК



	149.
	Перехідна характеристика – це:



	150.
	Перерегулювання – це:

	151.
	Система автоматичного керування задана функцією:
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де р – оператор Лапласа.

Як називається функція W(р)? 

	152.
	Система автоматичного керування задана функцією:
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де ω – частота вхідного сигналу;   

j2 = -1.

Як називається функція W(jω)?

	153.
	Система автоматичного керування задана функцією:
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де ω – частота вхідного сигналу;   P(ω), Q(ω) – дійсна та уявна частини частотної функції  W(jω).

Як називається функція W(ω)?

	154.
	Система автоматичного керування задана функцією:
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де ω – частота вхідного сигналу;   P(ω), Q(ω) – дійсна та уявна частини частотної функції  W(jω). Як називається функція φ(ω)?

	155.
	Система автоматичного керування задана функцією:
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ω – частота вхідного сигналу;   P(ω), Q(ω) –дійсна та уявна частини частотної функції W(jω).

Як називається функція L(ω)?

	156.
	Корені рівняння В(р) = 0 називаються 



	157.
	Корені рівняння А(р) = 0  називаються 



	158.
	Якщо всі корені (і характеристичного рівняння А(р) на площині комплексної змінної розміщені зліва від уявної осі, то система:

	159.
	Якщо дійсні частини коренів (і характеристичного рівняння А(р) від’ємні, то система:



	160.
	Якщо корені (і характеристичного рівняння А(р) на площині комплексної змінної розміщені справа від уявної осі, то система:



	161.
	Якщо дійсні частини коренів (і характеристичного рівняння А(р) додатні, то система:

	162.
	Якщо корені (і характеристичного рівняння А(р) на площині комплексної змінної розміщені зліва від уявної осі, а один корінь розміщений справа від уявної осі, то система:

	163.
	Якщо дійсні частини коренів (і характеристичного рівняння А(р) від’ємні, а один корінь додатній, то система:

	164.
	Якщо корені (і характеристичного рівняння А(р) на площині комплексної змінної розміщені зліва від уявної осі, а один корінь розміщений на початку координат, то система:

	165.
	Якщо дійсні частини коренів (і характеристичного рівняння А(р) від’ємні, а один корінь дорівнює нулю, то система:

	166.
	Якщо всі коефіцієнти характеристичного рівняння аі ( 0, то система:

	167.
	Якщо всі коефіцієнти характеристичного рівняння додатні, то система:

	168.
	Якщо один коефіцієнт характеристичного рівняння дорівнює нулю, а інші ( аі ( 0, то система:

	169.
	Якщо один коефіцієнт характеристичного рівняння дорівнює нулю, а інші додатні, то система:

	170.
	Якщо коефіцієнти характеристичного рівняння аі ( 0, то система:

	171.
	Якщо коефіцієнти характеристичного рівняння від’ємні, то система:

	172.
	Якщо характеристичне рівняння системи автоматичного керування має вид 
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то система:

	173.
	Якщо характеристичне рівняння системи автоматичного регулювання має вид 
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то система:

	174.
	Якщо характеристичне рівняння системи автоматичного регулювання має вид 
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то система:

	175.
	Якщо характеристичне рівняння системи автоматичного регулювання має вид 
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то система:

	176.
	Визначено діагональна (мінорні) визначники головного визначника Гурвіца. Якщо Δ1 > 0;  Δ2 > 0;  Δn > 0, то система автоматичного керування (САК):

	177.
	Визначено діагональна (мінорні) визначники головного визначника Гурвіца. Якщо Δn =0, то САК:

	178.
	Визначено діагональна (мінорні) визначники головного визначника Гурвіца. Якщо Δ1 > 0;  Δ2 > 0;  Δ3 > 0, то система автоматичного керування:

	179.
	Якщо крива (годограф) Михайлова при зміні частоти ( від 0 до (, беручи початок при ( = 0 на дійсній додатній півосі, обходить проти годинникової стрілки (n-1) квадрантів координатної площини, де n ( порядок характеристичного рівняння, то система автоматичного керування буде: 

	180.
	Якщо крива (годограф) Михайлова при зміні частоти ( від 0 до (, беручи початок при ( = 0 на дійсній додатній півосі, обходить проти годинникової стрілки n квадрантів координатної площини, де n ( порядок характеристичного рівняння, то система автоматичного керування буде:

	181.
	Якщо крива характеристичного вектора Михайлова при зміні частоти  (  від 0 до (, беручи початок при ( = 0 на дійсній додатній півосі, проходить через початок координат, то система автоматичного керування буде:

	182.
	Якщо крива характеристичного вектора (годограф) Михайлова при зміні частоти  (  від 0 до (, беручи початок при ( = 0 на дійсній додатній півосі, перетинає дійсну піввісь справа від початку координат, то система автоматичного керування буде:

	183.
	Годограф частотної характеристики розімкнутої системи (стійкої в розімкнутому стані) не охоплює точку з координатами (-1, j0). За допомогою частотного критерію Найквіста визначити стійкість системи в замкнутому стані:

	184.
	Годограф частотної характеристики розімкнутої системи (стійкої в розімкнутому стані) охоплює точку з координатами (-1, j0). За допомогою частотного критерію Найквіста визначити стійкість системи в замкнутому стані:

	185.
	Годограф частотної характеристики розімкнутої системи (стійкої в розімкнутому стані) проходить через точку з координатами (-1, j0). За допомогою частотного критерію Найквіста визначити стійкість системи в замкнутому стані:

	186.
	Годограф частотної характеристики розімкнутої системи (нестійкої в розімкнутому стані) охоплює (m – 1) разів точку з координатами (-1, j0), де m ( число полюсів розімкнутої системи, розміщених на комплексній площині справа від уявної осі. За допомогою частотного критерію Найквіста визначити стійкість системи в замкнутому стані:

	187.
	Годограф частотної характеристики розімкнутої системи (нестійкої в розімкнутому стані) охоплює m разів точку з координатами (-1, j0), де m ( число полюсів розімкнутої системи, розміщених на комплексній площині справа від уявної осі. За допомогою частотного критерію Найквіста визначити стійкість системи в замкнутому стані:

	188.
	Оцінка стійкості по логарифмічній частотній характеристиці (ЛЧХ). Частота (зр < (кр. Замкнута система автоматичного керування:

	189.
	Оцінка стійкості по логарифмічній частотній характеристиці (ЛЧХ). Частота (зр = (кр. Замкнута система автоматичного керування

	190.
	Оцінка стійкості по логарифмічній частотній характеристиці (ЛЧХ). Частота (зр > (кр. Замкнута система автоматичного керування

	191.
	Енергетика електропривода включає питання:
(Вкажіть невірну відповідь)   

	192.
	Потужність на валу електродвигуна при передачі енергії від двигуна до робочого органу визначають за виразом:
(Вкажіть невірну відповідь)   

	193.
	Потужність на валу електродвигуна при передачі енергії від двигуна до робочого органу визначають за виразом:

(Вкажіть невірну відповідь)   

	194.
	Потужність на валу електродвигуна при передачі енергії від робочого органу до двигуна визначають за виразом:



	195.
	Потужність на валу електродвигуна при передачі енергії від робочого органу до двигуна визначають за виразом:


	196.
	Втрати потужності в електричних двигунах в сталі, механічні втрати від тертя в підшипниках, вентиляційні втрати називаються:

	197.
	Втрати потужності в електричних двигунах, які залежать від струму навантаження, називаються:

	198.
	Коефіцієнт корисної дії нерегулюваного електропривода це:

	199.
	Коефіцієнт корисної дії нерегулюваного електропривода це:

	200.
	Вираз 


[image: image59.wmf]2

2

cos

р

а

а

Р

Р

Р

+

=

j

,

де Ра – активна потужність, яка споживається електродвигуном; 

Рр – реактивна потужність, яка споживається електродвигуном, 

визначає:
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