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1.1 ЦЕЛИ И ЗАДАЧИ ДИСЦИПЛИНЫ

Современный электроподвижной состав является сложным энергетическим объектом, где использованы достижения электромашиностроения, полупроводниковой техники и т.д. Практически, без применения различных автоматических устройств машинист уже не в состоянии поддерживать рациональные режимы работы различных агрегатов и систем электроподвижного состава. Поэтому автоматизация работы агрегатов и систем современного подвижного состава является важнейшим фактором их эффективного использования и повышения надежности.

Цель изучения дисциплины – изучение основ теории линейных автоматических систем, методов и средств, используемых при создании автоматических систем, принципами построения, настройки и эксплуатации локомотивных автоматических систем управления, регулирования и защиты, в том числе микропроцессорных.

Задачами  изучения  дисциплины  являются: 1) получение студентами общих сведений о принципах построения автоматических систем регулирования, управления и защиты; 2) получение студентами знаний о классификации локомотивных автоматических систем, об их схемах – принципиальных функциональных, структурных,  о статических и динамических характеристиках и параметрах автоматических систем и их элементов; 3) получение студентами знаний о типовых динамических звеньях и их соединениях, об устойчивости и качестве работы автоматических систем и критериях устойчивости.
1.2 ТРЕБОВАНИЯ К УРОВНЮ ОСВОЕНИЯ СОДЕРЖАНИЯДИСЦИПЛИНЫ

Изучив дисциплину «Автоматические системы управления», согласно Государственному образовательному стандар​ту высшего профессионального образования и государствен​ным требованиям к минимуму содержания и уровню подго​товки выпускника, студент должен:

- иметь представление: 

· о предмете, цели, задачах дисциплины и об ее значении для будущей профессиональной деятельности;
 - знать: 

·  принципы построения локомотивных автоматических систем управления, регулирования и защиты, в том числе микропроцессорных;
·  основы теории линейных автоматических систем;

·  основы методов определения устойчивости и качества работы, методы и средства, используемые при создании локомотивных автоматических систем;

·  принципы действия, настройки и эксплуатации локомотивных автоматических систем управления, регулирования и защиты, в том числе микропроцессорных.

- уметь:

·  применять полученные знания при расчете, конструировании и испытаниях автоматических устройств, регуляторов и систем управления, регулирования и защиты;
·  применять полученные знания при настройке и эксплуатации автоматических систем управления, регулирования и защиты, в том числе микропроцессорных.
- приобрести навыки:

· практического применения математического пакета Mathcad при решении задач теории линейных автоматических систем;
· Осмысления и анализа полученных результатов.

1.3 ОБЪЕМ ДИСЦИПЛИНЫ И ВИДЫ УЧЕБНОЙ РАБОТЫ
                         Форма обучения – ЗАОЧНАЯ

	Вид учебной работы
	Количество часов

	
	Всего по учебному плану
	В том числе по семестрам

	
	
	V курс

	
	
	9 семестр

	Аудиторные занятия:
	16
	16

	Лекции
	8
	8

	Лабораторные работы
	8
	8

	Контрольная работа
	1
	1

	Самостоятельная работа
	84
	84

	ВСЕГО ЧАСОВ
НА ДИСЦИПЛИНУ
	100
	100

	Текущий контроль (количество и вид  текущего контроля)
	Зачет лаб. раб.,

тестирование

	Виды итогового контроля
	Дифференцированный зачет


       1.4 СОДЕРЖАНИЕ КУРСА
      1.4.1 Распределение часов по темам и видам учебной работы

Форма обучения – ЗАОЧНАЯ
	Название разделов и тем
	Всего

часов

по уч.

плану
	          Виды учебных занятий

	
	
	Аудиторные занятия, час
	индивидуальные
	самостоятельная

	
	
	лекции
	лаб.

раб.
	раб.

час
	раб.

час

	Девятый семестр (пятый курс)
                   Раздел 1     
Исходные понятия об автоматическом управлении производственными  и  транспортными  процессами
 Уровни автоматизации производственных и транспортных процессов.

Автоматическое связывание операций управления и автомати​ческое ограничение процессов, области их применения на ЭПС.
Автоматическое регулирование. Системы автоматического ре​гулирования (САР) тяговых двигателей, вспомогательных машин и преобразователей энергии ЭПС.

Автоматическое управление. Иерархические принципы пост​роения систем управления. 

Системы автоведения и телемеханического управления ЭПС.
Условия работы систем автоматики на ЭПС. Технико-эконо​мическая эффективность автоматизации ЭПС.[1; 2; 3, с. 5-15].
	 100
20

	  8
2
	  8
	    -
	 84
10

	Раздел 2

Функциональные схемы систем автоматического управления ЭПС
Понятие функциональных схем и функциональных элементов автоматических систем. Классификация функциональных элемен​тов по назначению.

Функциональные схемы систем автоматического регулирова​ния, реализующих принципы регулирования по возмущению, по отклонению и комбинированный.

САР стабилизации, программного регулирования и следящие. Одноконтурные и многоконтурные, одноканальные и многока​нальные САР.

Системы автоматической стабилизации и программного ре​гулирования тока тяговых двигателей. Многоканальные САР ЭПС.

Многоконтурные системы автоматического управления ЭПС. Двухконтурная система с регулированием скорости движения по​езда и тока тяговых двигателей.

Примеры функциональных схем САУ, применяемых на отече​ственном ЭПС.[1; 8; 3, с. 15-48 ].

	20
	2
	4
	
	15

	Раздел 3
Функциональные элементы САУ ЭПС
Задающие элементы дискретного и непрерывного типов.

Промежуточные элементы. Усилители и их классификация. Применение операционных усилителей для реализации суммато​ров, элементов сравнения и элементов, выполняющих нелиней​ные преобразования сигналов. Преобразователи информацион​ных сигналов, применяемые в САУ ЭПС. Логические элементы.
Чувствительные элементы и датчики. Датчики тока и напряже​ния в цепях переменного тока ЭПС. Датчики тока на основе транс​форматоров постоянного тока и преобразователя Холла. Датчик угла коммутации ЭПС переменного тока с рекуперацией. Датчики скорости на базе тахометрических генераторов и индукционные.

Управляющие элементы САУ ЭПС. Управляющие элементы для управляемых выпрямителей и импульсных преобразователей. Реализация управляющих элементов на основе аналоговых и циф​ровых интегральных микросхем.

Исполнительные элементы САУ ЭПС. Групповой переключа​тель как исполнительный элемент на ЭПС со ступенчатым регу​лированием. Управляемый выпрямитель как исполнительный элемент на ЭПС однофазно-постоянного тока. Применение им​пульсных преобразователей для питания тяговых двигателей на ЭПС постоянного тока. [1; 2; 3, с.15-48].

	20
	2
	4
	
	15

	Раздел 4
Системы автоматического и телемеханического управления ЭПС
Автономные системы автоведения пассажирских поездов. Централизованные системы автоведения поездов метрополи​тена.

Системы автоведения электропоездов и грузовых поездов. Телемеханические системы управления ЭПС. [1; 3, с.223-275; 4; 5; 6]. 
	20
	2
	
	
	15

	                          Раздел 5
Надежность и техническое обслуживание систем автоматики ЭПС
Надежность функциональных элементов САУ. Расчет показа​телей надежности элементов и систем автоматики ЭПС. Струк​турная надежность САУ и способы ее повышения.

Особенности технического обслуживания систем автоматики ЭПС. Способы обеспечения контролепригодности и ремонтопри​годности систем автоматики. Техническая диагностика САУ ЭПС.[1;11, 3, с. 276-295].
	20
	  4
	
	 15 
	19

	ИТОГО
	100
	  8
	8
	-
	  84


1.5 Лабораторные работы (лабораторный практикум)

Лабораторные занятия по дисциплине «Автоматические системы управления» проводятся в специально оборудованных лабораториях с применением необходимых средств обучения: лабораторного оборудования, программ для расчетов на ПЭВМ, методических пособий.

 Студенты должны строго соблюдать правила внутреннего распорядка и техники безопасности. Группа студентов должна быть перед лабораторными занятиями проинструктирована преподавателем, каждый студент заполняет журнал по лабораторной  безопасности и расписывается.
Перед каждым лабораторным занятием студент должен изучить соответствующий раздел учебника, конспект лекций и описание лабораторной работы.

При выполнении лабораторной работы студент ведет рабочие записи результатов измерений, проводит расчеты. Окончательные результаты оформляются в форме выводов к работе.

Полный парк лабораторных работ содержит 3 работы, ко всем работам имеются методические указания, изданные в РОАТ. Ниже в виде примера дана краткая характеристика типичных работ, выполняемых студентами в одиннадцатом семестре.

	№№ и названия разделов и тем
	Цель и содержание лабораторной работы
	Результаты лабораторной работы

	Лабораторная работа № 1  Функциональные элементы САУ на основе операционных усилителей

	Раздел 2 Функциональные элементы САУ ЭПС     
Тема:      Применение операционных усилителей для реализации суммато​ров, элементов сравнения и элементов, выполняющих нелиней​ные преобразования сигналов.
	 Изучение и освоение методики разбиения систем на функциональные элементы.

	Получение навыков экспериментального моделирования работы функциональных элементов на базе ОУ

	 Лабораторная работа № 2 Датчики систем автоматики ЭПС

	Раздел 2 Функциональные элементы САУ ЭПС     
Тема:      Датчики тока и напряже​ния в цепях переменного тока ЭПС.
	 Изучение и освоение принципов работы датчиков систем автоматики

	Получение навыков определения и построения характеристик чувствительных элементов

	Лабораторная работа № 3 Система автоматического пуска электропоезда

	 Раздел 4 Системы автоматического и телемеханического управления ЭПС
Тема:  Системы автоведения электропоездов и грузовых поездов
	Изучение и освоение принципа работы системы автоматического пуска электропоезда

	Получение навыков построения пусковой диаграммы с учетом времени срабатывания аппаратов управления.


1.6  Тематика кУРСОВых работ и методические рекомендации по их выполнению

В процессе изучения дисциплины «Автоматические системы управления»,  студент-заочник должен выполнить самостоятельно контрольную работу. В контрольной работе анализируется принцип действия системы автоматического пуска электропоезда постоянного тока и процессы при его разгоне. 

Примерный объем контрольной работы – 10 страниц.

Работа должна быть выполнена в тетради, сброшюрованной из листов формата 210х297 мм, с обязательным оставлением полей для замечаний рецензента, аккуратно, разборчивым почерком. При выборе требуемых расчетных величин, использовании таблиц, формул, справочных материалов необходимо ссылаться на источники. Графическая часть работы выполняется на миллиметровой бумаге. Таблицы и графики необходимо вставлять в тетрадь так же, как и страницы с текстом в корешок. Страницы работы, таблицы и графики должны быть пронумерованы, работу следует подписать и указать дату ее выполнения.

После получения прорецензированной работы необходимо, независимо от того зачтена она или нет, исправить все замечания и сделать требуемые дополнения. Если работа не зачтена, следует в кратчайший срок выполнить требования рецензента и передать исправленную работу вместе с рецензией  для повторной проверки. При этом нет необходимости переписывать целиком работу или отдельные ее разделы, а также производить исправления по написанному тексту; все исправления и дополнения должны быть сделаны на отдельных листах и вклеены или вшиты в соответствующие места работы. Стирать или зачеркивать замечания рецензента запрещается.

Имеется рабочая программа и задание на контрольную работу с методическими указаниями, изданные в РОАТ.

1.7 Самостоятельная работа
	 Разделы и темы для самостоятельного изучения
	Виды и содержание самостоятельной работы

	 Раздел 1  Исходные понятия об автоматическом управлении производственными  и  транспортными  процессами
Иерархические принципы пост​роения систем управления.

Системы автоведения и телемеханического управления ЭПС.
Технико-эконо​мическая эффективность автоматизации ЭПС.[1; 2; 3, с. 5-15].
Раздел 2 Функциональные схемы систем автоматического управления ЭПС
Системы автоматической стабилизации и программного ре​гулирования тока тяговых двигателей. Многоканальные САР ЭПС.

Многоконтурные системы автоматического управления ЭПС. Двухконтурная система с регулированием скорости движения по​езда и тока тяговых двигателей.

Примеры функциональных схем САУ, применяемых на отече​ственном ЭПС.[1; 8; 3, с. 15-48 ].
Раздел 3 Функциональные элементы САУ ЭПС
Датчики тока на основе транс​форматоров постоянного тока и преобразователя Холла. Датчик угла коммутации ЭПС переменного тока с рекуперацией. Датчики скорости на базе тахометрических генераторов и индукционные.

Реализация управляющих элементов на основе аналоговых и циф​ровых интегральных микросхем.

Управляемый выпрямитель как исполнительный элемент на ЭПС однофазно-постоянного тока. Применение им​пульсных преобразователей для питания тяговых двигателей на ЭПС постоянного тока. [1; 2; 3, с.15-48].
Раздел 4  Системы автоматического и телемеханического управления ЭПС
Централизованные системы автоведения поездов метрополи​тена.

Системы автоведения электропоездов и грузовых поездов. Телемеханические системы управления ЭПС. [1; 3, с.223-275; 4; 5; 6].

           Раздел 5  Надежность и техническое обслуживание систем автоматики ЭПС
Надежность функциональных элементов САУ. Расчет показа​телей надежности элементов и систем автоматики ЭПС. Струк​турная надежность САУ и способы ее повышения.

Особенности технического обслуживания систем автоматики ЭПС. Способы обеспечения контролепригодности и ремонтопри​годности систем автоматики. Техническая диагностика САУ ЭПС.[1;11, 3, с. 276-295].


	Проработка учебного материала по учебной и научной литературе, работа с вопросами для самопроверки.

Обсуждение проблемных вопросов с преподавателями в рамках индивидуальных консультаций.

Выполнение тестов и заданий из лабораторного практикума с применением математического пакета Mathcad и Excel.


Результаты самостоятельной работы контролируются при аттестации студента  при защите контрольной работы.

1.8  Учебно-методическое обеспечение дисциплины
Основная

1. 1. Грищенко  А.В.,  Базилевский   Ф.Ю.,  Бабков  Ю.В.   Автоматизация локомотивов. Уч.пос. - М.: Маршрут, 2007 - 331 с.
2. Луков Н.М., Космодамианский А.С. Автоматические системы управления локомотивов: Учебник для вузов ж.-д. транспорта – М.: ГОУ «Учебно-методический центр  по образованию  на ж.-д. транспорте», 2007. – 429 с.

3. Бабков Ю.В., Базилевский Ф.Ю., Грищенко А.В. Автоматизация локомотивов. – М.: ГОУ «Учебно-методический центр  по образованию  на ж.-д. транспорте», 2007. – 323 с.

Дополнительная

4. Автоматизация электрического подвижного состава / Под ред. А.Н.Савоськина. — М.: Транспорт, 1990
5. Системы автоматического и телемеханического управления электроподвижным составом. /Баранов Л.А., Ерофеев Е.В. и др.; Под ред. Л.А.Баранова. — М.: Транспорт, 1984.
6. К у н А.П. Системы автоматического регулирования элект​роподвижного состава метрополитена. — М.: ВЗИИТ, 1995.
7. К у н А.П. Системы автоматического управления электро​подвижным составом на базе микро-ЭВМ. — М.: ВЗИИТ, 1991.
8. Клюев А.С. Автоматическое регулирование. — М.: Высшая школа. 1986.
9. Головинский О.И. Основы автоматики. — М.: Высшая школа, 1987.
10. Андрющенко В.А. Теория систем автоматического уп​равления. — Л.: Изд.Ленинградского ун-та, 1990.
1. 9 Материально-техническое и информационное обеспечение дисциплины

В учебном процессе для освоения дисциплины используются следующие технические средства:

· учебная лаборатория;

· компьютерное и мультимедийное оборудование (на лекциях, для самоконтроля знаний студентов, для обеспечения студентов методическими рекомендациями в электронной форме);

· приборы и оборудование учебного назначения (при выполнении лабораторных работ);

· пакет прикладных обучающих программ (для самоподготовки и самотестирования);

· видео - аудиовизуальные средства обучения (интерактивные доски, видеопроекторы);

· электронная библиотека курса (в системе КОСМОС - электронные лекции, тесты для самопроверки, тесты для сдачи зачёта).

2. МЕТОДИЧЕСКИЕ УКАЗАНИЯ ДЛЯ СТУДЕНТОВ

В помощь студентам для выполнения лабораторных работ и контрольной работы предложены учебно-методические материалы. Ниже представлены материалы по разделу «Системы автоматической стабилизации и программного ре​гулирования тока тяговых двигателей.», тема «Исследование динамических характеристик электрических аппаратов электропоезда ЭР9»

Цель работы: Освоение методики расчета динамических характеристик электрических аппаратов электропоезда.

В лабораторной работе необходимо рассчитать времена замыкания и размыкания контакторов КСП электропоезда ЭР9 и построить развертку.

Исходные данные для расчета выбираются из таблицы: 

	Пара-

метры
	Последняя цифра шифра

	
	9
	8
	7
	6
	5
	4
	3
	2
	1
	0

	tКСП, с
	21
	22
	23
	24
	25
	26
	27
	28
	29
	30


Каждый электрический аппарат - устройство, имеющее один или несколько входов, на которые подается управляющее воздействие, в результате которого изменяется состояние одного или нескольких выходов.

Элементы аппарата, воспринимающие воздействия, будем называть входными, а выходы в зависимости от их назначения - элементами исполнения или связи.

В рассматриваемой системе управления входными элементами являются обмотки электропневматических вентилей, управляющих приводом тяговых аппаратов. Исключением является реле ускорения РУ, имеющее два входных элемента - обмотку в силовой цепи РУ-С и обмотку подъемной катушки РУ-П в цепи управления.

Элементами исполнения тяговых аппаратов являются их силовые контакты, обеспечивающие работу силовых цепей. Исполнительные элементы контроллера машиниста КМ и реле ускорения РУ включены в цепи управления.

К элементам связи относятся блокировки данного аппарата, обеспечивающие требуемый порядок работы аппаратов. Контроллер машиниста имеет механические связи между рукоятками (механические блокировки).

В структурных схемах систем автоматического регулирования [1, c. 62] электрические коммутационные аппараты изображаются в виде динамического звена с запаздыванием.  Это связано с тем, что переключение выходных элементов аппарата происходит с некоторым запаздыванием относительно момента изменения управляющего воздействия на его входе. Поэтому динамическая характеристика аппарата представляет собой ступенчатую функцию, смещенную относительно начала координат на величину запаздывания. Величина запаздывания определяется длительностью электрических и механических переходных процессов в аппарате и зависит от ряда эксплуатационных факторов - напряжения питания цепей управления, давления сжатого воздуха, температуры и т.д.

Для расчетов в контрольной работе принимаются следующие значения времен запаздывания:

tру = 40 мс - время отпадания якоря РУ (время от момента достижения тока уставки до момента замыкания контактов РУ);

tру = 20 мс - время срабатывания РУ (время от момента замыкания контакта ПВ1 до момента размыкания контактов РУ);

tк = 
[image: image1.wmf]t

к = 80 мс -  время  включения и отключения контакторов с индивидуальным приводом (переходного, мостового, регулирования возбуждения).

Знак инверсии в обозначениях 
[image: image2.wmf]t

ру , 
[image: image3.wmf]t

к обозначает размыкание контакта аппарата.

Время переключения главного контроллера с позиции на позицию складывается из длительности ряда процессов, происходящих в аппарате и подчиняющихся определенному порядку - алгоритму.

Время переключения ГК отсчитывают с момента подачи воздействия (питания) на катушку очередного вентиля ВI или ВII через контакты ПВ1 или ПВ2 соответственно (рис. 3). Однако включение цепи питания катушки вентиля еще не означает его срабатывания.

Время срабатывания вентиля РК, как и любого электромагнитного устройства (например, реле), складывается из двух времен, а именно: времени трогания tтр = 130 мс, в течение которого ток в обмотке вентиля нарастает до значения тока срабатывания и начинается движение якоря, и времени движения tд = 20 мс якоря, который нажимает на клапан, открывающий доступ воздуха в цилиндр привода. Далее происходит заполнение воздухом цилиндра привода, которое завершается в течение tзв = 100 мс. После этого начинает вращаться выходной вал привода Решетова, на котором находятся кулачковые шайбы контакторных элементов ПВ1, ПВ2, ПВ3. Одновременно через зубчатую передачу начинает вращаться главный вал контроллера, который управляет работой силовых и блокировочных контактов.

Диаграмма, отражающая последовательность замыкания и размыкания силовых и блокировочных контактов при переключениях ГК с позиции на позицию (развертка ГК), приведена на рис. 1.
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Р и с. 1. Развертка реостатного контроллера
Цифрами на диаграмме отмечены углы поворота в градусах выходного вала привода, отсчитанные от фиксированных позиций. Полный угол поворота вала при каждом переключении ГК составляет 18о. Для того, чтобы по заданным углам определить время от начала вращения вала до переключения контакта, нужно знать скорость вращения   вала. Эту скорость будем считать  постоянной. А численное ее значение определяется на на основе технических данных контроллера, а именно времени хронометрического вращения контроллера с 1-ой на 20-ю позицию при давлении 5 атм. Этот параметр нормируется в зависимости от модификации КСП, а в работе выбирается в зависимости от варианта по табл. Скорость вращения вала КСП можно определить по формуле
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Время переключения главного контроллера, которое записывают в таблицу последовательности работы системы (табл. 5), складывается  из  времени  подготовки  tп = tтр + tд +tзв = 250 мс и времени вращения tвр до момента замыкания или размыкания силовых или блокировочных контактов, на различных тактах работы системы это время может быть разным.

Для определения времени вращения и последующего анализа необходимо построить график замыкания и размыкания силовых и блокировочных контактов ГК, а также контактов переключения вентилей (ПВ1, ПВ2 и ПВ3) в зависимости от времени. График следует построить для любых нескольких поворотов вала с позиции на позицию, где происходит замыкание силовых и блокировочных контактов. Форма данного графика должна соответствовать рис. 2 , только вместо углов нужно нанести времена вращения до замыкания и размыкания каждого контакта от фиксированной позиции. 
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Рис. 2.

Время переключения электрических аппаратов записываются в колонку 4 табл. 5. При этом нужно следить за работой системы пуска по таблице алгоритма управления электропоездом табл. 2 и схемам рис. 2, 3 и 6. Необходимо помнить, что время переключения ГК в зависимости от исполнения может быть различным.

3. МЕТОДИЧЕСКИЕ УКАЗАНИЯ ДЛЯ ПРЕПОДАВАТЕЛЕЙ

1. Изучив глубоко содержание учебной дисциплины, целесообразно разработать матрицу наиболее предпочтительных методов обучения и форм самостоятельной работы студентов, адекватных видам лекционных.

2. Необходимо предусмотреть развитие форм самостоятельной работы, выводя студентов к завершению изучения учебной дисциплины на её высший уровень.

3. Организуя самостоятельную работу, необходимо постоянно обучать студентов методам такой работы.

4. Вузовская лекция – главное звено дидактического цикла обучения. Её цель – формирование у студентов ориентировочной основы для последующего усвоения материала методом самостоятельной работы. Содержание лекции должно отвечать следующим дидактическим требованиям:

· изложение материала от простого к сложному, от известного к неизвестному;

· логичность, четкость и ясность в изложении материала;

· возможность проблемного изложения, дискуссии, диалога с целью активизации деятельности студентов;

· опора смысловой части лекции на подлинные факты, события, явления, статистические данные;

· тесная связь теоретических положений и выводов с практикой и будущей профессиональной деятельностью студентов.

Преподаватель, читающий лекционные курсы в вузе, должен знать существующие в педагогической науке и используемые на практике варианты лекций, их дидактические и воспитывающие возможности, а также их методическое место в структуре процесса обучения.

5. При изложении материала важно помнить, что почти половина информации на лекции передается через интонацию. В профессиональном общении исходить из того, что восприятие лекций студентами заочной формы обучения существенно отличается по готовности и умению от восприятия студентами очной формы.

6. При проведении аттестации студентов важно всегда помнить, что систематичность, объективность, аргументированность – главные принципы, на которых основаны контроль и оценка знаний студентов. Проверка, контроль и оценка знаний студента, требуют учета его индивидуального стиля в осуществлении учебной деятельности. Знание критериев оценки знаний обязательно для преподавателя и студента.

4. МАТЕРИАЛЫ ТЕКУЩЕГО И ПРОМЕЖУТОЧНОГО КОНТРОЛЯ.

                              МЕТОДИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ

По дисциплине «Автоматические системы управления» предусмотрен промежуточный контроль в виде зачёта по лабораторным работам и текущий контроль в виде защиты контрольной работы. Порядок проведения текущего контроля и промежуточной аттестации строго соответствует Положению о проведении текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации студентов в университете. Ниже приводятся тесты, используемые для промежуточного контроля знаний.
4.1 Материалы текущего контроля

                                                     ТЕСТЫ

Вопрос №=1:

К какому виду операций относится следующая операция управления- получение начальной информации о цели управления?

Варианты ответов:

1. кибернетическая, распорядительная.

2. кибернетическая.

3. распорядительная.

4. энергетическая, исполнительная.

5. энергетическая.

6. исполнительная.

7. кибернетическая, энергетическая.

8. кибернетическая, исполнительная.

9. распорядительная, энергетическая.

10. распорядительная, исполнительная.

Вопрос №=2:

К какому виду операций относится следующая операция управления- сбор рабочей информации о состоянии объекта управления и о внешних воздействиях?

Варианты ответов:

1. кибернетическая, распорядительная.

2. кибернетическая.

3. распорядительная.

4. энергетическая, исполнительная.

5. энергетическая.

6. исполнительная.

7. кибернетическая, энергетическая.

8. кибернетическая, исполнительная.

9. распорядительная, энергетическая.

10. распорядительная исполнительная.

Вопрос №=3:

К какому виду операций относится следующая операция управления- обработка начальной и рабочей информации, принятие решения о необходимости воздействия на управляемый объект?

Варианты ответов:

1. кибернетическая, распорядительная.

2. кибернетическая.

3. распорядительная.

4. энергетическая, исполнительная.

5. энергетическая.

6. исполнительная.

7. кибернетическая, энергетическая.

8. кибернетическая, исполнительная.

9. распорядительная, энергетическая.

10. распорядительная, исполнительная.

Вопрос №=4: 
К какому виду операций относится следующая операция управления- исполнение принятого решения?

Варианты ответов:

11. энергетическая, исполнительная.

12. энергетическая.

13. исполнительная.

14. кибернетическая, распорядительная.

15. кибернетическая.

16. распорядительная.

17. кибернетическая, энергетическая.

18. кибернетическая, исполнительная.

19. распорядительная, энергетическая.

20. распорядительная, исполнительная.

Вопрос №=5: 
Какие из перечисленных операций относятся к кибернетическим:

1. Получение начальной информации о цели управления.

2. Сбор рабочей информации о состоянии объекта управления и о внешних воздействиях.

3. Обработка начальной и рабочей информации, принятие решения о необходимости воздействия на управляемый объект.

4. Исполнение принятого решения.

Варианты ответов:

1. п.п. 1,2,3.

2. п.1.

3. п.п. 1,2.

4. п.2.

5. п.п. 2,3.

6. п. 3.

7. п.п. 3,4.

8. п. 4.

9. п.п. 2,3,4.

10. п.п. 2,4.

11. п.п.1,3,4.

12. п.п. 1,2,4.

Вопрос №=6: 
Какие из перечисленных операций относятся к энергетическим:

5. Получение начальной информации о цели управления.

6. Сбор рабочей информации о состоянии объекта управления и о внешних воздействиях.

7. Обработка начальной и рабочей информации, принятие решения о необходимости воздействия на управляемый объект.

8. Исполнение принятого решения.

Варианты ответов:

1. п.4.

2. п.п. 3,4.

3. п.п. 2,3,4.

4. п.п. 2,4.

5. п.п. 1,3,4.

6. п.п. 1,2,4.

7. п.п. 1,2,3.

8. п. 1.

9. п.п. 1,2.

10. п. 2.

11. п.п. 2,3.

12. п.3.

Вопрос №=7: 
Какие из перечисленных операций относятся к распорядительным:

1. Получение начальной информации о цели управления.

2. Сбор рабочей информации о состоянии объекта управления и о внешних воздействиях.

3. Обработка начальной и рабочей информации, принятие решения о необходимости воздействия на управляемый объект.

4. Исполнение принятого решения.

Варианты ответов:

1. п.п. 1,2,3.

2. п.1.

3. п.п. 1,2.

4. п.2.

5. п.п. 2,3.

6. п. 3.

7. п.п. 3,4.

8. п. 4.

9. п.п. 2,3,4.

10. п.п. 2,4.

11. п.п.1,3,4.

12. п.п. 1,2,4.

Вопрос №=8: 
Какие из перечисленных операций относятся к распорядительным: Варианты ответов:

1. п.4.

2. п.п. 3,4.

3. п.п. 2,3,4.

4. п.п. 2,4.

5. п.п. 1,3,4.

6. п.п. 1,2,4.

7. п.п. 1,2,3.

8. п. 1.

9. п.п. 1,2.

10. п. 2.

11. п.п. 2,3.

12. п.3.

Вопрос №=9:
Этот уровень управления электровозом сводится к тому, что машинист оценивает пройденный путь, затраченное время и достигнутую скорость. сопоставляет это с длиной перегона, ограничениями скоростями и заданным временем прибытия на станцию. Учитывает уровень напряжения в контактной сети и принимает решение об изменении режима работы ТЭД?

Варианты ответов:

1. неавтоматическое управление.

2. порядково-временное связывания.

3. функциональное связывание.

4. автоматическое регулирование.

5. автоматическое управление.

Вопрос №=10: 
Этот уровень управления обеспечивает последовательность выполнения процессов во времени?

Варианты ответов:

1. порядково-временное связывания.

2. неавтоматическое управление.

3. функциональное связывание.

4. автоматическое регулирование.

5. автоматическое управление.

Вопрос №=11:
Этот уровень управления состоит в том. Что начало (или) конец какого-либо процесса определяется значением некоторого показателя. Характеризующего другой процесс?

Варианты ответов:

1. функциональное связывание.

2. автоматическое регулирование.

3. автоматическое управление.

4. неавтоматическое управление.

5. порядково-временное связывания

Вопрос №=12: 
Этот уровень управления обеспечивает изменение регулируемой величины по заданному закону при помощи автоматического регулятора, последовательность действий которого определяется человеком?

Варианты ответов:

1. автоматическое регулирование.

2. автоматическое управление.

3. неавтоматическое управление.

4. порядково-временное связывания.

5. функциональное связывание.

Вопрос №=13: 
Этот уровень управления предназначен для автоматизации ведения поезда. Включая пуск и разгон, выбор режима ведения на перегонах, торможение, с целью повышения точности выполнения графика движения?

Варианты ответов:

1. автоматическое управление.

2. автоматическое регулирование.

3. функциональное связывание.

4. порядково-временное связывания 

5. неавтоматическое управление.

Вопрос №=14: 
Схема управления групповым переключателем для изменения группировок ТЭД ЭПС или переключения секций трансформатора служит примером?

Варианты ответов:

1. порядково-временное связывания 

2. функциональное связывание.

3. неавтоматическое управление.

4. автоматическое регулирование.

5. автоматическое управление.

Вопрос №=15: 
Система защиты от перегрузок и коротких замыканий служит примером?

Варианты ответов:

6. функциональное связывание.

7. порядково-временное связывания 

8. неавтоматическое управление.

9. автоматическое управление.

10. автоматическое регулирование.

Вопрос №=16: 
Система регулирования угла запаса выпрямительно-инверторного преобразователя служит примером?

Варианты ответов:

1. автоматическое регулирование

2. автоматическое управление.

3. неавтоматическое управление.

4. порядково-временное связывания 

5. функциональное связывание.

4.2 Материалы итогового контроля

Далее приводится материалы итогового контроля: перечень тестов к дифференцированному зачету по изучаемому курсу «Автоматические системы управления».

Вопрос №=17: 
Для чего при управлении ЭПС применяют методы телемеханики?

Варианты ответов:

1. для обмена информацией между движущимися локомотивом и стационарными напольными устройствами.

2. для передачи информации на движущийся  локомотив через стационарные напольные устройства.

3. для сбора начальной информации о цели управления.

4. для сбора рабочей информации о состоянии объекта управления и о внешних возмущениях.

5. для обработки начальной информации и выработке решения о воздействии на объект управления.

6. для воздействия на объект управления.

7. нет правильных ответов.

Вопрос №=18:
Графическое изображение, подразделяющее рассматриваемую систему на элементы, выполняющие типовые функции, называются?

Варианты ответов:

1. функциональной схемой.

2. принципиальной схемой.

3. структурной схемой.

4. типовой схемой.

5. упрощенной схемой.

6. вспомогательной схемой.

7. основной схемой.

Вопрос №=19: 
Элемент, с помощью которого а САР вводят сигнал, пропорциональный заданному значению регулируемой величины называют?

1. задающим элементом.

2. программным элементом.

3. чувствительным элементом.

4. элементом сравнения.

5. управляющим элементом.

6. исполнительным элементом.

7. промежуточным элементом.

Вопрос №=20:
Элемент, обеспечивающий изменение задаваемого значения регулируемой величины по установленной программе, называется?

Варианты ответов:

8. программным элементом.

9. задающим элементом.

10. чувствительным элементом.

11. элементом сравнения.

12. управляющим элементом.

13. исполнительным элементом.

14. промежуточным элементом.

Вопрос №=21: 
Элемент, предназначенный для ввода в САР сигнала, пропорционального текущему значению регулируемой величины, а также сигналов, характеризующих уровень возмущений, называется?

Варианты ответов:

1. чувствительным элементом.

2. программным элементом.

3. задающим элементом.

4. элементом сравнения.

5. управляющим элементом.

6. исполнительным элементом.

7. промежуточным элементом.

Вопрос №=22: 
Элемент, предназначенный для выявления ошибки или рассогласования между заданным и текущем значением регулируемой величины, называется?

Варианты ответов:

1. элементом сравнения.

2. чувствительным элементом.

3. программным элементом.

4. задающим элементом.

5. управляющим элементом.

6. исполнительным элементом.

7. промежуточным элементом.

Вопрос №=23: 
Элемент, предназначенный для формирования управляющего воздействия в зависимости от значения рассогласования или от сигнала q, пропорционального возмущению, называется?

Варианты ответов:

1. управляющим элементом.

2. исполнительным элементом.

3. промежуточным элементом.

4. элементом сравнения.

5. чувствительным элементом. 

6. программным элементом.

7. задающим элементом.

Вопрос №=24: 
Элемент, осуществляющий регулирующее воздействие на объект регулирование, называется?

Варианты ответов:

1. исполнительным элементом.

2. промежуточным элементом.

3. задающим элементом.

4. программным элементом.

5. чувствительным элементом.

6. элементом сравнения.

7. управляющим элементом.

Вопрос №=25: 
Элемент, выполняющий необходимые промежуточные преобразования сигнала, называется?

Варианты ответов:

1. промежуточным элементом.

2. исполнительным элементом.

3. управляющим элементом.

4. элементом сравнения.

5. чувствительным элементом программным элементом.

6. задающим элементом.

7. нет правильных ответов.

Вопрос №=26: 
В основу принципа регулирования положено регулирование по разомкнутому циклу, при котором отсутствует контроль исполнения задающего сигнала, так как не предусмотрена обратная связь по регулируемому показателю?

Варианты ответов:

1. принцип регулирования по возмущению.

2. принцип регулирования по отклонению.

3. принцип регулирования по ошибке.

4. комбинированный принцип по отклонению и задающему воздействию.

5. комбинированный принцип по отклонению и возмущению.

6. комбинированный принцип по отклонению, возмущению и задающему воздействию.

7. прямые адаптивные системы.

8. непрямые адаптивные системы.

9. квазипрямые адаптивные системы.

10. нет правильных ответов.

Вопрос №=27: 
Этот принцип регулирования состоит в том, что регулятор АР по цепи обратной связи воспринимает действительное значение регулируемой величины, сопоставляет его с сигналом g. И в зависимости от ошибки вырабатывает такое управляющее воздействие, которое сводит эту ошибку к минимуму?

Варианты ответов:

11. принцип регулирования по отклонению.

12. принцип регулирования по возмущению.

13. комбинированный принцип по отклонению и задающему воздействию.

14. комбинированный принцип по отклонению и возмущению.

15. комбинированный принцип по возмущению и задающему воздействию.

16. комбинированный принцип по отклонению, возмущению и задающему воздействию.

17. прямые адаптивные системы.

18. непрямые адаптивные системы.

19. квазипрямые адаптивные системы.

20. нет правильных ответов.

Вопрос №=28: 
Этот принцип регулирования обеспечивает инвариантность системы по отношению к задающему воздействию, при этом регулируемая величина полностью воспроизводит изменения задающей величины?

Варианты ответов:

1. комбинированный принцип по отклонению и задающему воздействию.

2. комбинированный принцип по отклонению и возмущению.

3. комбинированный принцип по возмущению и задающему воздействию.

4. принцип регулирования по возмущению.

5. принцип регулирования по отклонению.

6. принцип регулирования по ошибке.

7. прямые адаптивные системы.

8. непрямые адаптивные системы.

9. квазипрямые адаптивные системы.

10. нет правильных ответов.

Вопрос №=29: 
Этот принцип регулирования обеспечивает инвариантность регулируемой величины по отношению к одному из основных возмущений. Наиболее сильно влияющему на регулируемую величину?

Варианты ответов:

1. комбинированный принцип по отклонению и возмущению.

2. комбинированный принцип по отклонению и задающему воздействию.

3. прямые адаптивные системы.

4. непрямые адаптивные системы.

5. квазипрямые адаптивные системы.

6. принцип регулирования по возмущению.

7. принцип регулирования по отклонению.

8. принцип регулирования по ошибке.

9. нет правильных ответов.

Вопрос №=30: 
Этот принцип регулирования обеспечивает инвариантность регулируемой величины по отклонению, задающему воздействию и одному (или более) из основных возмущений, наиболее сильно влияющему на регулируемую величину?

Варианты ответов:

1. комбинированный принцип по отклонению, возмущению и задающему воздействию.

2. комбинированный принцип по отклонению и задающему воздействию.

3. комбинированный принцип по отклонению и возмущению.

4. комбинированный принцип по возмущению и задающему воздействию.

5. принцип регулирования по возмущению.

6. принцип регулирования по отклонению.

7. принцип регулирования по ошибке.

8. прямые адаптивные системы.

9. непрямые адаптивные системы.

10. квазипрямые адаптивные системы.

11. нет правильных ответов.

Вопрос №=31: 
Этот принцип регулирования применяется в условиях неопределённости. Связанные с незнанием параметров объекта. При этом наблюдения используются для непосредственного изменения параметров регуляторов?

Варианты ответов:

1. прямые адаптивные системы.

2. непрямые адаптивные системы.

3. квазипрямые адаптивные системы.

4. принцип регулирования по возмущению.

5. принцип регулирования по отклонению.

6. принцип регулирования по ошибке.

7. комбинированный принцип по отклонению и задающему воздействию.

8. комбинированный принцип по отклонению и возмущению.

9. комбинированный принцип по возмущению и задающему воздействию.

10. комбинированный принцип по отклонению, возмущению и задающему воздействию.

11. нет правильных ответов.

Вопрос №=32 

Этот принцип регулирования применяется в условиях неопределённости , связанные с незнанием параметров объекта регулирования. При этом производится идентификация параметров объекта регулирования на основании непосредственного изменения параметров регулятора?

Варианты ответов:

1. непрямые адаптивные системы.

2. прямые адаптивные системы.

3. квазипрямые адаптивные системы.

4. принцип регулирования по возмущению.

5. принцип регулирования по отклонению.

6. принцип регулирования по ошибке.

7. комбинированный принцип по отклонению и задающему воздействию.

8. комбинированный принцип по отклонению и возмущению.

9. комбинированный принцип по возмущению и задающему воздействию.

10. комбинированный принцип по отклонению, возмущению и задающему воздействию.

11. нет правильных ответов.

Вопрос № 33:

Это принцип регулирования применяется в условиях неопределенности, связанной с незнанием параметров объекта регулирования. При этом используются иные возможности, отличные от непосредственного измерения параметров АР и идентификации параметров объекта ?

Варианты ответов:

1. Квазипрямые адаптивные системы.

2. Непрямые адаптивные системы.

3. Прямые адаптивные системы.

4. Принцип регулирования по возмущению.

5. Принцип регулирования по отклонению.

6. Принцип регулирования по ошибке.

7. Комбинированный принцип регулирования по отклонению и задающему воздействию.

8. Комбинированный принцип регулирования по отклонению и возмущению.

9. Комбинированный принцип регулирования по возмущению и задающему воздействию.

10. Комбинированный принцип регулирования по отклонению, возмущению и задающему воздействию.

11. Нет правильных ответов.

Вопрос № 34:

Если в САУ можно включить объект лишь одного вида, то такую систему называют ?

Варианты ответов:

1. Индивидуальной.

2. Бортовой.

3. Системой сопряженного управления.

4. Системой автоматической стабилизацией.

5. Системой программного управления.

6. Самонастраивающейся системой.

7. Системой плавного регулирования.

8. Системой ступенчатого регулирования.

9. Нет правильных ответов.

Вопрос № 35:

Под каналом регулирования в САР понимают ?

Варианты ответов:

1. Цепь воздействия на один объект регулирования.

2. Цепь воздействия на объекты регулирования.

3. Цепь задающего воздействия, поступающего в САР с ЗЭ.

4. Сигнал, получаемый на выходе ЭС.

5. Один из независимых контуров регулирования.

6. Один из подчиненных контуров регулирования.

7. Нет правильных ответов.

Вопрос № 36:

Характер вводимой рабочей информации в значительной степени определяет 

Варианты ответов:

1. Помехоустойчивость системы. 

2. Количество контуров регулирования системы.

3. Уровень автоматизации САР.

4. Принцип регулирования САР.

5. Скорость обработки информации и принятия решения.

6. Нет правильных ответов.

Вопрос № 37:

Преобразование аналогового (непрерывного)сигнала, имеющего бесконечное множество значений, в сигнал с конечным множеством значений называют ?

1. Варианты ответов:

1. Квантованием по уровню.

2. Временной дискретизацией.

3. Восстановлением.

4. Разбиением.

5. Модуляцией.

6. Нет правильных ответов.

Вопрос № 38:

Преобразование сигнала, описываемого функцией непрерывного аргумента, в сигнал, представляемый функцией дискретного аргумента, называется ?

Варианты ответов:

1. Временной дискретизацией.

2. Квантованием по уровню.

3. Восстановлением.

4. Разбиением.

5. Модуляцией.

6. Нет правильных ответов.

Вопрос № 39:

Преобразование функции дискретного аргумента в функцию непрерывного аргумента, называют ?

Варианты ответов:

1. Восстановлением.

2. Разбиением.

3. Модуляцией.

4. Квантованием по уровню.

5. Временной дискретизацией.

6. Нет правильных ответов.

Вопрос № 40:

Как происходит преобразование аналогового сигнала в цифровую форму ? Условные обозначения: К – квантование по уровню, Д - временная ретизация, В – восстановление.

Варианты ответов:

1. К и Д (одновременно), В.

2. К, Д, В.

3. В, К и Д (одновременно).

4. В, К, Д.

5. В, Д, К.

6. Д, К, В.

7. Д, В, К.

8. К, В, Д.

9. Нет правильных ответов.

Вопрос № 41:

При переходе от двухразрядного к восьмиразрядному коду в ЦСУ максимальная ошибка квантования ?

Варианты ответов:

1. Уменьшится в 73 раза.

2. Уменьшится в 17 раз.

3. Уменьшится в 102 раза.

4. Уменьшится в 81 раз.

5. Уменьшится в 54 раза.

6. Не уменьшится.

7. Увеличится в 73 раза.

8. Увеличится в 17 раз.

9. Увеличится в 102 раз.

10. Увеличится в 81 раз.

11. Увеличится в 54 раз.

12. Нет правильных ответов.

Вопрос № 42:

В чем состоит задача создания системы автоматического регулирования ?

Варианты ответов:

1. В определении закона регулирования для заданных ОР, И Э, и чэ.

2. В определении рациональной структуры САР.

3. В уменьшении ошибки регулирования на выходе ОР.

4. В подавлении внешних возмущений, действующих на систему.

5. В реализации принципа оптимального управления.

6. Нет правильных ответов.

Сроки и форма проведения контроля должны соответствовать нормам, установленным требованиями Государственного образовательного стандарта, распоряжениями Министерства образования России, а также – соответствующими приказами по Московскому государственному университету путей сообщения (МИИТ). 
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