Вопросы ТЭП ч.1 (3-й курс)
1. Структурная схема автоматизированного ЭП состоит из:

а) 2-х основных частей;

г) 5-ти основных частей;

б) 3-х основных частей;

д) 6-ти основных частей;

в) 4-х основных частей;

е) 10-ти основных частей;

2. Назначение автоматизированного электропривода заключается:
а) в сообщении машине вращательного и поступательного движения; 

б) в обеспечении автоматизированной работы ЭП;

в) в обеспечении оптимального режима работ машин;

г) в обеспечении работы машины без участия оператора.

3. Основным элементом, непосредственно преобразующим электрическую энергию в механическую, является:

а) ротор двигателя; 

б) статор двигателя;

в) электродвигатель;

г) дополнительные сопротивления в якорной цепи двигателя.

4. С точки зрения распределение механической энергии ЭП можно разделить на: 
а) 2 группы;


г) 5 групп;

б) 3 группы;


д) 6 групп;

в) 4 группы;


е) 10 групп.
5. Групповой электропривод – это такой ЭП, который:
а) обеспечивает движение исполнительных органов нескольких рабочих машин;
б) обеспечивает передачу механической энергии от нескольких электродвигателей к одному исполнительному механизму;

в) обеспечивает передачу механической энергии нескольким рабочим машинам при помощи одной или нескольких трансмиссий;

г) обеспечивает передачу механической энергии от отдельного электродвигателя к одному исполнительному органу;
д) содержит два или несколько электрически или механически связанных электродвигательных устройства или ЭП, при работе которых поддерживается заданное соотношение или равенство скоростей или нагрузок или положение исполняемых органов рабочих машин.
6. Трансмиссионный электропривод – это такой ЭП, который:
а) обеспечивает движение исполнительных органов нескольких рабочих машин;

б) обеспечивает передачу механической энергии от нескольких электродвигателей к одному исполнительному механизму;

в) обеспечивает передачу механической энергии нескольким рабочим машинам при помощи одной или нескольких трансмиссий;

г) обеспечивает передачу механической энергии от отдельного электродвигателя к одному исполнительному органу;
д) содержит два или несколько электрически или механически связанных электродвигательных устройства или ЭП, при работе которых поддерживается заданное соотношение или равенство скоростей или нагрузок или положение исполняемых органов рабочих машин.

7. Индивидуальный электропривод – это такой ЭП, который:
а) обеспечивает движение исполнительных органов нескольких рабочих машин;

б) обеспечивает передачу механической энергии от нескольких электродвигателей к одному исполнительному механизму;

в) обеспечивает передачу механической энергии нескольким рабочим машинам при помощи одной или нескольких трансмиссий;

г) обеспечивает передачу механической энергии от отдельного электродвигателя к одному исполнительному органу;
д) содержит два или несколько электрически или механически связанных электродвигательных устройства или ЭП, при работе которых поддерживается заданное соотношение или равенство скоростей или нагрузок или положение исполняемых органов рабочих машин.

8. Взаимосвязанный электропривод – это такой ЭП, который:
а) обеспечивает движение исполнительных органов нескольких рабочих машин;

б) обеспечивает передачу механической энергии от нескольких электродвигателей к одному исполнительному механизму;

в) обеспечивает передачу механической энергии нескольким рабочим машинам при помощи одной или нескольких трансмиссий;

г) обеспечивает передачу механической энергии от отдельного электродвигателя к одному исполнительному органу;
д) содержит два или несколько электрически или механически связанных электродвигательных устройства или ЭП, при работе которых поддерживается заданное соотношение или равенство скоростей или нагрузок или положение исполняемых органов рабочих машин.

9. Нерегулируемый электропривод предназначен:

а) для приведения в действие ИО РМ с одной рабочей скоростью, параметры привода изменяются только в следствии возмущающих воздействий;
б) для сообщения изменяемой или неизменяемой скорости ИО машины, параметры могут изменяться под воздействием управляющего устройства;
в) управлять в соответствии с заданной программой;
г) автоматически отрабатывать перемещение ИО РМ с определенной точностью в соответствии с произвольно меняющимся задающим сигналом;
д) автоматически избирать структуру или параметры системы управления при изменении угловой работы машины с цель выработки оптимального режима. 

10. Регулируемый электропривод предназначен:
а) для приведения в действие ИО РМ с одной рабочей скоростью, параметры привода изменяются только в следствии возмущающих воздействий;

б) для сообщения изменяемой или неизменяемой скорости ИО машины, параметры могут изменяться под воздействием управляющего устройства;

в) управлять в соответствии с заданной программой;

г) автоматически отрабатывать перемещение ИО РМ с определенной точностью в соответствии с произвольно меняющимся задающим сигналом;

д) автоматически избирать структуру или параметры системы управления при изменении угловой работы машины с цель выработки оптимального режима. 

11. Следящий электропривод предназначен:
а) для приведения в действие ИО РМ с одной рабочей скоростью, параметры привода изменяются только в следствии возмущающих воздействий;

б) для сообщения изменяемой или неизменяемой скорости ИО машины, параметры могут изменяться под воздействием управляющего устройства;

в) управлять в соответствии с заданной программой;

г) автоматически отрабатывать перемещение ИО РМ с определенной точностью в соответствии с произвольно меняющимся задающим сигналом;

д) автоматически избирать структуру или параметры системы управления при изменении угловой работы машины с цель выработки оптимального режима. 

12. Адаптивный электропривод предназначен:
а) для приведения в действие ИО РМ с одной рабочей скоростью, параметры привода изменяются только в следствии возмущающих воздействий;

б) для сообщения изменяемой или неизменяемой скорости ИО машины, параметры могут изменяться под воздействием управляющего устройства;

в) управлять в соответствии с заданной программой;

г) автоматически отрабатывать перемещение ИО РМ с определенной точностью в соответствии с произвольно меняющимся задающим сигналом;

д) автоматически избирать структуру или параметры системы управления при изменении угловой работы машины с цель выработки оптимального режима. 

13. По роду передаточного устройства ЭП классифицируется на:
а) регулируемый и нерегулируемый;

б) следящий и адаптивный;

в) редукторный и безредукторный;

г) неавтоматизированный, автоматизированный и автоматический;

д) вращательные однонаправленные, вращательные реверсивные и поступательно реверсные.

14.   По уровню автоматизации ЭП классифицируется на:
а) регулируемый и нерегулируемый;

б) следящий и адаптивный;

в) редукторный и безредукторный;

г) неавтоматизированный, автоматизированный и автоматический;

д) вращательные однонаправленные, вращательные реверсивные и поступательно реверсные.

15.   По уровню автоматизации ЭП классифицируется на:
а) регулируемый и нерегулируемый;

б) следящий и адаптивный;

в) редукторный и безредукторный;

г) неавтоматизированный, автоматизированный и автоматический;

д) вращательные однонаправленные, вращательные реверсивные и поступательно реверсные.

16. ЭП  у которого управление осуществляется в ручную называется:
а) регулируемый; 


д) неавтоматизированный;

б) нерегулируемый; 


е) автоматизированный;

в) следящий;



ж) автоматический.

г) адаптивный.

17. ЭП  управляемый автоматическим регулированием параметров называется:
а) регулируемый; 


д) неавтоматизированный;

б) нерегулируемый; 


е) автоматизированный;

в) следящий;



ж) автоматический.

г) адаптивный.

18. ЭП  в котором управляющее воздействие вырабатывается автоматическим устройством без участия оператора называется:

а) регулируемый; 


д) неавтоматизированный;

б) нерегулируемый; 


е) автоматизированный;

в) следящий;



ж) автоматический.

г) адаптивный.

19.   Каждый из элементов реальной кинематической цепи ЭП обладает упругостью, т. е.:

а) не деформируется под нагрузкой;

б) деформируется под нагрузкой;

в) разрушается под нагрузкой;

г) не разрушается под нагрузкой.
20.   В большинстве практических случаев в инженерных расчетах при решении задач принимают механические связи в ЭП: 

а) абсолютно жесткими; 


г) абсолютно мягкими;

б) жесткими; 




д) упругими.

в) мягкими;

21.   Момент сопротивления механизма Мс,м, возникающий на валу рабочей машины в себя включает: 

а) полезную работу; 



г) работу сил трения;

б) момент инерции; 



д) маховый момент.

в) электромагнитный момент;
22. Моменты сопротивления можно разделить на две категории, а именно: 

а) моменты, совершаемые полезную работу и работу сил трения;
б) электромагнитные моменты и моменты инерции;

в) активные и реактивные моменты;
г) маховые моменты и моменты инерции.

23. Моменты, изменяющие свой знак при изменении направления вращения, называются: 

а) моменты сил трения;

б) моменты инерции;

в) реактивные моменты;

г) активные моменты.

24. Моменты, сохраняющие свой знак при изменении направления вращения, называются: 

а) моменты сил трения;

б) моменты инерции;

в) реактивные моменты;

г) активные моменты.

25. Приведение моментов сопротивления от одной оси вращения к другой может быть произведено на основании: 

а) уравнения движения электропривода;

б) энергетического баланса системы;

в) анализа механических характеристик ЭП;

г) жесткости механических характеристик ЭП.

26. Момент инерции в ЭП определяется: 

а) уравнением движения ЭП;

б) энергетическим балансом системы;

в) массой вращающихся элементов ЭП;

г) скоростью вращения вращающихся элементов ЭП.

27. Механической характеристикой производственного механизма - это: 

а) ( = f(Mc); 



д) n = f(Mc);

б) ( = f(M);



е) n = f(M);
в) ( = f(J); 



ж) n = f(J);
г) ( = f(Mc.ном); 


з) n = f(Mc.ном).
28. Механические характеристики классифицируют на: 

а) 2 категории;


г) 5 категорий;

б) 3 категории;


д) 6 категорий;

в) 4 категории;


е) 10 категорий.
29. Передаточное число между звеньями ЭП определяется: 

а).  
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30. Момент сопротивления исполнительного механизма обозначается: 

а).  М .        б).  J.        в)  Mc.         г)  Mc.ном.          д)  GD2 
е) М0

ж) Мс,м

31. Электромагнитный момент обозначается: 

а).  М .        б).  J.        в)  Mc.         г)  Mc.ном.          д)  GD2 
е) М0

ж) Мс,м

32. Момент инерции обозначается: 

а).  М .        б).  J.        в)  Mc.         г)  Mc.ном.          д)  GD2 
е) М0

ж) Мс,м

33. Статический момент сопротивления обозначается: 

а).  М .        б).  J.        в)  Mc.         г)  Mc.ном.          д)  GD2 
е) М0

ж) Мс,м

34. Маховый момент обозначается: 

а).  М .        б).  J.        в)  Mc.         г)  Mc.ном.          д)  GD2 
е) М0

ж) Мс,м

35.  Основное уравнение движения ЭП записывается:

а) 
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36. Классификация механических характеристик производится по уравнению:
а) 
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37. Жесткость механической характеристики определяется:

а)  
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38. Абсолютно жесткая механическая характеристика 
на рис.1 обозначена:

а)  1 



в)  3 

б)  2                    

г)  4


39. [image: image42.wmf] 
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Жесткая механическая характеристика 

на рис.1 обозначена:

а)  1 



в)  3 
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40. Мягкая механическая характеристика 

на рис.1 обозначена:

а)  1 



в)  3 
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41. Абсолютно мягкая механическая 
характеристика на рис.1 обозначена:

а)  1 



в)  3 

б)  2                    

г)  4


42. Отношение разности электромагнитных моментов, развиваемых электродвигательным устройством, к соответствующей разности угловых скоростей электропривода, называется:
а)  нноминальным электромагнитным моментом;



 

б) моментом инерции;

в) номинальным моментом сопротивления;

г) жесткостью механической характеристики;

д) статической устойчивостью ЭП.                   

43. Отношение разности электромагнитных моментов, развиваемых электродвигательным устройством, к соответствующей разности угловых скоростей электропривода, называется:
а)  нноминальным электромагнитным моментом;



 

б) моментом инерции;

в) номинальным моментом сопротивления;

г) жесткостью механической характеристики;

д) статической устойчивостью ЭП.                   
44. Привод статически устойчив, если:

а)  ( - (с ( 0;

б) ( - (с = 0; 

в) ( - (с > 0;  

г)( - (с = 1; 

д) ( - (с = ∞
45. Динамическая устойчивость имеет место:
а) в переходом режиме работы ЭП;



 

б) в номинальном режиме работы ЭП;

в) во время пуска ЭП;

г) во время торможения ЭП.

46. Электромеханическая характеристика двигателя – это зависимость:
а) ( = f(U); 



д) n = f(U);

б) ( = f(R);



е) n = f(R);

в) ( = f(J); 



ж) n = f(J);

г) ( = f(I); 



з) n = f(I).

47. Уравнение для электромеханической характеристики ДПТ имеет вид:
а)  
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48. Уравнение для механической характеристики ДПТ имеет вид:
а)  
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49. Точка механической характеристики  ДПТ НВ при М = 0 соответствует:
а) ωном;   
в) Δω*;

д) Iном;


ж) ω = 0;

б) ω0; 

г) Δω;


e) I = 0;

з) Imax.
50. Разность значений установившихся скоростей ЭП до и после приложения заданной статической нагрузки называется:

а) статическим перепадом скорости ЭП;



 

б) скоростью идеального холостого хода ЭП;

в) жесткостью механической характеристики ЭП;

г) статическим падением скорости ЭП.

51. Наибольшей жесткостью обладает характеристика ДПТ НВ:

а) полученная при номинальных значения момента и тока;



 

б) реостатная;

в) естественная;

г) реостатная с наибольшим сопротивлением реостата.

52. Режимом короткого замыкания двигателя называется такой режим его работы, при котором:

а) ω = ωном;   

д) I =Iном;


ж) ω = 0;

б) ω = ω0; 

e) М= Мкз;


з) М – Мс = 0.

53. Значение момента короткого замыкания Мк.з является наибольшим для:

а) естественной характеристики;



 

б) реостатной характеристики с наименьшим R;

в) реостатной характеристики с наибольшим R;

г) абсолютно мягкой механической характеристике.

54. Сопротивление, которое при неподвижном якоре и номинальном напряжении ограничивает ток в якоре до номинального значения называется:

а) максимальным сопротивлением якоря ДПТ;



 

б) минимальным сопротивлением якоря ДПТ;

в) естественным сопротивлением якоря ДПТ.

г) номинальным сопротивлением ДПТ.
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55. Механизмы, обладающие такой характеристикой, 

называют иногда механизмами с вентиляторным 

моментом (рис.2):

а)  1 



в)  3 

б)  2                    

г)  4


56. При номинальном моменте относительный перепад угловой скорости двигателя численно равен:
а) относительному сопротивлению якоря ДПТ;



 

б) минимальному сопротивлению якоря ДПТ;

в) относительному моменту на валу ДПТ;
г) номинальному току в цепи якоря ДПТ;

д) относительному току в цепи якоря ДПТ.

ЗАДАЧИ
1. Определить электромагнитный момент на валу двигателя, если динамический момент 
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2. На приведенной механической характеристике ДПТ НВ в относительных единицах указать, какая прямая характеризует значение номинального момента
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а)  a - f
б)  8 - 10
в)  10 – 3у
г)  ω0 - 1
д)  ω0 – 10

е)   a - b
ж)  b - c
з)   c – d
и)  d – e
к)  e– f
л) 1 – 10

м) 1 – 2

н) 2 – 3

3. Определить моменты инерции ротора двигателя 
[image: image41.wmf]р

J

 електропривода, (размерность кг·м2), если маховой момент GD2=1200, H·м2
а)  ~1 кг·м2                 б)  ~2 кг·м2                   в)  ~3 кг·м2                      г)  ~10 кг·м2                     д)  ~12 кг·м2
4. Определить жесткость механической характеристики ДПТ НВ, если  М1 = 10 Н·м,               М2 = 50 Н·м и ω1 = 20 рад/с, ω2 = 10 рад/с.
а)  40                  б)  4                  в)  2                      г)  -2                    д)  -4

е) 6

ж) -6
5. Определить электромагнитный момент развиваемый ДПТ НВ, если приложенное напряжение питания U = 120 В; сопротивление якорной цепи R = 10 Ом; электротехнический коэффициент с = 2.
а)  6 Н·м                   б)  10 Н·м              в)  2 Н·м                      г)  24Н·м                    д)  14 Н·м
е) 100 Н·м

6. Определить наведенную в якоре ДПТ НВ ЭДС вращения Е, если ток в якорной цепи            I = 10 A, Rя = 1 Ом; Rр = 2 Ом, а приложенное напряжение питания U = 120 В
а)  40 В                   б)  2,5 В              в)  100 В                      г)  150 В                    д)  6 В

е) 90 В
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