	[image: image1.jpg]



	МИНИСТЕРСТВО ОБРАЗОВАНИЯ РЕСПУБЛИКИ БАШКОРТОСТАН

Государственное бюджетное профессиональное образовательное учреждение

Уфимский колледж радиоэлектроники, телекоммуникаций и безопасности


	
	УТВЕРЖДАЮ

Зам. директора 

_____________ Л.Р. Туктарова

«      »                    2017 г.


Комплект 

контрольно-оценочных средств 
по профессиональному модулю

	Монтаж, программирование и пуско-наладка мехатронных систем


наименование профессионального модуля

программы подготовки специалистов среднего звена (ППССЗ) 
по специальности СПО 

	15.02.10
	
	Мехатроника и мобильная робототехника (по отраслям)


	СОГЛАСОВАНО

Зам. директора ООО «Авиатех»

_____________ С.Н. Никольская

«29» августа 2017 г.
	СОГЛАСОВАНО

Зам. директора 

_____________ А.В. Арефьев

«29» августа 2017 г.


РазработчикИ: 


	Место работы
	Занимаемая должность
	Инициалы, фамилия

	ГБПОУ УКРТБ
	Преподаватель
	М.Ф. Каримова

	ГБПОУ УКРТБ
	Преподаватель
	Г.М. Фридман

	ГБПОУ УКРТБ
	Преподаватель
	И.В. Литвинова

	ГБПОУ УКРТБ
	Преподаватель
	Г.Г. Хакимова


Уфа 2017 г.

Паспорт комплекта контрольно-оценочных средств

Область применения
Комплект контрольно-оценочных средств предназначен для проверки результатов освоения профессионального модуля (далее ПМ) программы подготовки специалистов среднего звена по специальности
	15.01.10
	
	Мехатроника и мобильная робототехника (по отраслям)

	код
	
	 Наименование профессии


в части освоения основного вида профессиональной деятельности (ВПД):

	Монтаж, программирование и пуско-наладка

	мехатронных систем



Организация контроля и оценки освоения программы ПМ осуществляется в соответствии c положением об экзамене (квалификационном).
Образовательные результаты и способы их проверки


Освоение  профессиональных компетенций (ПК), соответствующих виду профессиональной деятельности, и общих компетенций (ОК):
	Профессиональные и общие компетенции
	Показатели оценки результата

	1
	2

	ПК 1.1. Выполнять монтаж компонентов и модулей мехатронных систем в соответствии с технической документацией.
	- читает машиностроительные чертежи и схемы, необходимые для монтажа;

- выполняет монтаж компонентов мехатронных систем в соответствии с технической документацией;

- выполняет монтаж модулей мехатронных систем в соответствии с документацией;

	ПК 1.2. Осуществлять настройку и конфигурирование программируемых логических контроллеров и микропроцессорных систем в соответствии с принципиальными схемами подключения.
	- осуществление настройки ПЛК и микропроцессорных систем (МПС);

- конфигурирование ПЛК и микропроцессорных систем;

- правильность выполнения настройки и конфигурирования ПЛК и МПС.

	ПК 1.3. Разрабатывать управляющие программы мехатронных систем с соответствии с техническим заданием.
	- разработка управляющих программ мехатронных систем;

- отладка управляющих программ мехатронных систем;
-  проверка правильности работы управляющих программ мехатронных систем;
- проверка соответствия разработанных управляющих программ техническому заданию.

	ПК 1.4. Выполнять работы по наладке компонентов и модулей мехатронных систем в соответствии с технической документацией.
	- читает технические документы, необходимые для наладки мехатронных систем;

- выполняет работы по наладке отдельных компонентов и модулей мехатронной системы в соответствии с технической документацией;

	ОК 1. Выбирать способы решения задач профессиональной деятельности, применительно к различным контекстам
	- разбивает поставленную цель на задачи, подбирая из числа известных технологии (элементы технологий), позволяющие решить каждую из задач;

- выбирает способ (технологию) решения задачи в соответствии с заданными условиями и имеющимися ресурсами;

	ОК 2. Осуществлять поиск, анализ и интерпретацию информации, необходимой для выполнения задач профессиональной деятельности
	- формулирует вопросы, нацеленные на получение недостающей информации;

- характеризует произвольно заданный источник информации в соответствии с задачей информационного поиска;

- извлекает информацию по двум и более основаниям из одного или нескольких источников и систематизирует ее в самостоятельно определенной в соответствии с задачей информационного поиска структуре;

- задает критерии для сравнительного анализа информации в соответствии с поставленной задачей деятельности;
- делает вывод о применимости общей закономерности в конкретных условиях;

	ОК 3. Планировать и реализовывать собственное профессиональное и личностное развитие
	- анализирует /формулирует запрос на внутренние ресурсы (знания, умения, навыки, способы деятельности, ценности, установки, свойства психики) для решения профессиональной задачи;

	ОК 4. Работать в коллективе и команде, эффективно взаимодействовать с коллегами, руководством, клиентами
	- принимает и фиксирует решение по всем вопросам для группового обсуждения;

- при групповом обсуждении: развивает и дополняет идеи других (разрабатывает чужую идею);

- использует средства наглядности или невербальные средства коммуникации;

- запрашивает мнение партнера по диалогу;

	ОК 5. Осуществлять устную и письменную коммуникацию на государственном языке с учетом особенностей социального и культурного контекста
	- извлекает из устной речи (монолог, диалог, дискуссия) фактическую и оценочную информацию, определяя основную тему, звучавшие предположения, аргументы, доказательства, выводы, оценки;

- создает продукт письменной коммуникации сложной структуры, содержащий сопоставление позиций и \ или аргументацию за и против предъявленной для обсуждения позиции;

	ОК 7. Содействовать сохранению окружающей среды, ресурсосбережению, эффективно действовать в чрезвычайных ситуациях
	- способность ориентироваться в основных методах и системах обеспечения техносферной безопасности, обоснованно выбирать устройства, системы и методы защиты человека и природной среды от опасностей;

	ОК 8. Использовать средства физической культуры для сохранения и укрепления здоровья в процессе профессиональной деятельности и поддержания необходимого уровня физической подготовленности
	- овладение технологиями современных оздоровительных систем физического воспитания, обогащение индивидуального опыта занятий специально-прикладными физическими упражнениями и базовыми видами спорта;

	ОК 9. Использовать информационные технологии в профессиональной деятельности
	- применяет ИКТ при выполнении творческих заданий;

	ОК 10. Пользоваться профессиональной документацией на государственном и иностранном языках
	- осуществление межкультурной коммуникации в сфере основной профессиональной деятельности;

	ОК 11. Планировать предпринимательскую деятельность в профессиональной сфере
	- приобретение навыков адаптации теоретических знаний к российской практике предпринимательства;
- изучает основы создания собственного дела;
- знакомство студентов с теорией и практикой предпринимательства.


Освоение умений и усвоение знаний:

	Освоенные умения, усвоенные знания
	Показатели оценки результата

	1
	2

	Умения:

	- читать принципиальные структурные схемы, схемы автоматизации, схемы соединений и подключений;

- готовить инструмент и оборудование к монтажу;

- осуществлять монтажные и пуско-наладочные работы мехатронных систем;

- использовать гидравлические устройства и пневматические установки в производстве; 

- читать гидравлические и пневматические схемы;

- решать задачи по определению параметров состояния рабочего тела;
- различать схемы элементов и узлов систем автоматики; 

- строить характеристики элементов и узлов систем автоматики;

- рассчитывать основные параметры элементов и узлов систем автоматики.
	Изучение особенностей управления работой гидравлического привода

Изучение особенностей управления работой пневматического привода

Изучение особенностей управления работой электрического двигателя постоянного тока

Изучение особенностей управления работой асинхронного электрического привода

Изучение особенностей управления работой электромагнитных муфт

Изучение особенностей применения вариатора

Чтение и анализ структурной принципиальной схемы мехатронной системы

Чтение и анализ схемы соединений и подключения примера мехатронной системы

Подготовка автоматизированного инструмента перед выполнением монтажа

Изучение методики выполнения резьбовых соединений

Изучение методики выполнения трубопроводных соединений

Изучение методики соединения пластиковых деталей при помощи сварки

Подготовка рабочего места и инструмента перед выполнением пайки

Изучение методик выполнения электрического монтажа

Изучение методики сборки гидравлического привода

Изучение методики сборки пневматического привода

Изучение методики сборки электрического привода

Исследование силового трансформатора методом ХХ и К.З.

Опытное определение групп соединения трехфазного трансформатора

Исследование параллельной работы трехфазных трансформаторов

Исследование двигателя постоянного тока последовательного возбуждения

Исследование двигателя постоянного тока параллельного возбуждения

Исследование двигателя постоянного тока смешанного возбуждения

Исследование генератора постоянного тока параллельного возбуждения

Исследование генератора постоянного тока смешанного возбуждения

Исследование генератора постоянного тока независимого возбуждения

Исследование трехфазного асинхронного двигателя методом непосредственной нагрузки

Исследование индукционного регулятора

Исследование способов пуска трехфазных асинхронных двигателей с короткозамкнутым ротором

Исследование асинхронного исполнительного двигателя

Исследование трехфазного асинхронного двигателя, с фазным ротором методом холостого хода и короткого замыкания

Исследование трехфазного синхронного генератора, включенного на параллельную работу с сетью

Исследование трехфазного асинхронного двигателя в однофазном и конденсаторном режимах

Исследование синхронного реактивного конденсаторного двигателя

Исследование трехфазного синхронного двигателя

Исследование трехфазного синхронного генератора

Изучение основных физических свойств жидкостей и газов
Расчет параметров гидравлического пресса
Расчет потерь давления в гидролинии станка
Режимы движения жидкости
Расчетное определение коэффициента гидравлического трения и потерь напора по длине
Расчет линейного потенциометра

Расчет термоэлектрического датчика

Расчет индуктивности датчика и параметров обмотки индуктивного датчика

Расчет емкостного датчика

Расчет пьезоэлектрического датчика

Расчет электромагнитного реле и обмотки электромагнитного реле
Расчет клапанного электромагнита
Расчет МУ со смещением

Расчет параметров МУ с внешней ОС

Расчет параметров МУ с внутренней ОС

Расчет параметров реверсивного МУ

Расчет параметров многокаскадного МУ

Расчет феррорезонансного стабилизатора
Расчет следящего привода
Расчет аналого-цифрового преобразователя
Изучение приборов для измерения давления в жидкостях газа
Изучение структуры потоков жидкости
Изучение конструкции и принципа действия поршневых и центробежных насосов
Изучение конструкции и принципа действия гидроаппаратов
Изучение конструкции и принципа действия пневмоаппаратуры; условные обозначения

	-визуализировать процесс управления и работу мехатронных систем.
	Изучение системы исполнения визуализаций, созданных в среде программирования CoDeSys

Изучение ПО (среды программирования) CoDeSys

Расчет потребности ПЛК в памяти ввода/вывода в среде программирования CoDeSys. Визуализация

	- разрабатывать алгоритмы управления мехатронными системами;

- программировать плк;

- составлять программы на языке ассемблера для микропроцессорных систем;

- исследовать режимы работы ОЗУ статического типа;

- выполнять арифметические и логические команды микропроцессора.
	Изучение выбора контроллера и языка программирования ПЛК в среде программирования CoDeSys

Изучение установки связи с ПЛК в среде программирования CoDeSys

Изучение приемов редактирования конфигурации ПЛК
Изучение использования сложных структур данных
Изучение языка линейных инструкций IL
Изучение возможностей языка релейных диаграмм LD
Изучение функциональных блоковых диаграмм FBD
Изучение возможностей языка структурированный текст ST
Изучение непосредственного программирования на основе цифровых вычислительных устройств
Изучение последовательного программирования на основе цифровых вычислительных устройств
Изучение параллельного программирования на основе цифровых вычислительных устройств
Исследование режимов работы ОЗУ статического типа

Наращивание емкости модуля памяти

Исследование буферных элементов

Изучение арифметических команд микропроцессора

Изучение логических команд микропроцессора

Изучение системы команд микроконтроллера AT90S8535 (операции умножения)

Изучение системы параллельного ввода/вывода

Система внешних прерываний INT0 и INT1 микроконтроллера AT90S8535

Изучение системы команд микроконтроллера AT90S8535. Массив данных

	- осуществлять монтажные и пуско-наладочные работы мехатронных систем;

- соблюдать правила эксплуатации компонентов мехатронных систем;
	Составление правил эксплуатации электро-, гидро- и пневмоприводов

Изучение правил монтажа и настройки устройства управления

Изучение методики монтажа и настройки пускорегулирующего устройства

Изучение методики монтажа защитных устройств

Изучение порядка пуско-наладки мехатронной системы

Составление правил эксплуатации мехатронной системы


	Знания:

	- правила техники безопасности при проведении монтажных и пуско-наладочных работ мехатронных систем;

- концепцию бережливого производства;

- технологию проведения монтажных и пуско-наладочных работ мехатронных систем;

- принципы работы и назначение устройств мехатронных систем;

- определения и термины мехатроники;

- области применения мехатронных систем;

- законы гидравлики и пневматики; 

- конструкцию и принцип работы изученных насосов; 

- устройство и принцип действия гидравлических двигателей (гидроцилин-дров и гидравлических моторов) и поршневых компрессоров; 

-принцип работы гидравлических аппаратов, их устройство и назначение; 

- конструкцию и принцип работы гидравлических распределителей;

- принцип действия машин постоянного тока

- принцип действия машин переменного тока;

- конструктивные разновидности, схемные решения, основные характеристики и параметры элементов и узлов систем автоматики;

- принцип действия элементов и узлов систем автоматики.
	Определения и терминология мехатроники
Концепция построения мехатронных систем
Области применения мехатронных систем
Концепция бережливого производства

Управляющие устройства мехатронных систем
Датчики параметров устройств автоматического управления 

Исполнительные механизмы
Механизмы передачи вращательного движения
Кинематические механизмы
Приводы главного движения
Координатные приводы и устройства

Приводы вспомогательных механизмов
Чтение машиностроительных чертежей и схем

Построение технологического процесса сборки
Виды применяемого инструмента при сборке

Технологии сборки разъемных соединений
Технологии сборки неразъемных соединений
Требования техники безопасности при проведении сборочно-слесарных работ

Организация электромонтажных работ

Техническая документация при производстве электромонтажных работ

Механизмы, инструменты и приспособления для электромонтажа

Требования техники безопасности при проведении электромонтажных работ
Сборка элементов гидропривода

Сборка пневмоприводов

Монтаж электрических приводов
Монтаж силовых трансформаторов
Монтаж пускорегулирующей аппаратуры

Монтаж аппаратов управления

Монтаж защитной аппаратуры
Трансформаторы
Трехфазные трансформаторы
Электрические машины постоянного тока
Электрические машины переменного тока
Электроприводы
Гидростатика
Гидродинамика
Гидравлические машины
Гидроаппаратура
Гидроприводы
Пневмоаппаратура, пневмопривод
Классификация узлов систем автоматики

Датчики

Реле

Исполнительные устройства автоматики
Магнитные усилители
Бесконтактные магнитные реле и феррорезонансные стабилизаторы
Синтез узлов систем автоматики

Автоматические измерительные устройства

	- методы организации обмена информацией между устройствами мехатронных систем с использованием промышленных сетей.
-архитектуру микропроцессора;

- организацию блоков памяти;

-систему команд микропроцессора.

-базовую функциональную схему МПС;

-программное обеспечение микропроцессорных систем;
	Программируемые логические контроллеры (ПЛК)

Методы организации обмена информацией между устройствами мехатронных систем с использованием промышленных сетей.
Микропроцессоры
Система памяти микропроцессорных систем

Микропроцессорные системы

Структура программного обеспечения микропроцессорных систем

Системы автоматизации программирования микропроцессорных систем

Особенности программирования систем реального времени

Программирование систем на микроконтроллере

	- языки программирования и интерфейсов плк;

-методы непосредственного, последовательного и параллельного программирования;
	Инструменты программирования ПЛК

Структура программного обеспечения ПЛК

Языки программирования ПЛК

Методы программирования

	- правила техники безопасности при проведении монтажных и пуско-наладочных работ мехатронных систем;

- технологию проведения монтажных и пуско-наладочных работ мехатронных систем;

- правила эксплуатации компонентов мехатронных систем;
	Требования техники безопасности при проведении пуско-наладочных работ
Пуско-наладка электрических машин, пневмоприводов и гидроприводов
Наладка и регулировка пускорегулирующей аппаратуры

Регулировка и настройка аппаратов управления

Наладка защитной аппаратуры
Пуско-наладка мехатронной системы

Особенности эксплуатации электро-, гидро- и пневмоприводов

Эксплуатация механизмов

Эксплуатация устройств управления


Формы промежуточной аттестации по ОПОП при освоении 
профессионального модуля

	Элементы модуля, профессиональный модуль
	Формы промежуточной аттестации

	МДК. Монтаж и пуско-наладка мехатронных систем
	Дифференцированный зачет

	МДК. Программирование мехатронных систем
	Дифференцированный зачет

Экзамен

	УП
	Дифференцированный зачет

	ПП
	Дифференцированный зачет

	ПМ
	Экзамен (квалификационный)


Приложение 1

Задания для оценки освоения умений и усвоения знаний

1. Кто и в каком году впервые  создал электродвигатель постоянного тока?

1) Б.С. Якоби и Э.Х. Ленцу в 1834 году; 

2) Б.С. Якоби в 1820 году
3) А. Ампер в 1830 году

4) А. Ампер в 1930 году

2.Какой год считается годом рождения электро – привода?

1) 1920
2) 1938

3) 2018

4) 1930

3.Когда была построена первая линия электропередачи протяженностью 57 км и мощностью 3 кВт?

1) в 1902г.
2) в 1880г.
3) в 1882г.

 4) в 1980г.

4 .Кто разработал систему «инжектор-двигатель»-я для рулевого управления?

1) Д.А. Лачинова
2) М. Фарадей
3) А.В. Шубин

4) И. Ньютон

 

5.Что такое рабочая машина?

1) совокупность управляющих и информационных устройств и устройств сопряжения ЭП
2) машина, осуществляющая изменение формы, свойств, состояния и положения предмета труда

 3) внешняя по отношению к электроприводу система управления более высокого уровня
4) машина, изменяющая формы

6.Как называется исполнительный орган рабочей машины?

1) совокупность управляющих и информационных устройств и устройств
2) внешняя по отношению к электроприводу система управления более высокого уровня
3) движущийся элемент рабочей машины, выполняющий технологическую операцию

4) статор

 

7.Что такое групповой электропривод?

1) движущийся элемент рабочей машины, выполняющий технологическую операцию
2) электропривод с одним электродвигателем, обеспечивающий движение исполнительных органов нескольких рабочих машин или нескольких ИО одной рабочей машины
3) внешняя по отношению к электроприводу система управления более высокого уровня, поставляющая необходимую для функционирования электропривода информацию

4) электропривод с двумя электродвигателями, обеспечивающий движение исполнительных органов нескольких рабочих машин или нескольких ИО одной рабочей машины



8.Что такое индивидуальны электропривод –?

1) это "ЭП, обеспечивающий движение одного исполнительного органа рабочей машины"

 2) опасные условия труда
3) малый диапазон регулирования
4) малая производительность 


9.Взаимосвязанный электропривод – это?

1) основной тип промышленно используемого электропривода
2) индивидуальный привод позволяет в ряде случаев упростить конструкции РМ, т.к. ЭД нередко конструктивно является рабочим органом
3) два или несколько электрически или механически связанных между собой электроприводов, при работе которых поддерживается заданное соотношение их скоростей и нагрузок и положения исполнительных органов рабочих машин

 4) индивидуальный привод не позволяет в ряде случаев упростить конструкции РМ.

10.Многодвигательный электропривод-это?

1) два или несколько электрически или механически связанных между собой электроприводов
2) электропривод, содержащий несколько электродвигателей, механическая связь между которыми осуществляется через исполнительный орган рабочей машины 

3) все ответы правильны

4) нет правильного ответа

11.Электрический вал – это?

1) обеспечивающий движение одного исполнительного органа рабочей машины
2) конвейера на асинхронных ЭД с фазным ротором;
3) иллюстрация работы электрического вала;
4) два или несколько электрически или механически связанных между собой электроприводов

12. В качестве передаточного устройства что могут выступать?

1) редукторы, клиноременные и цепные передачи, электромагнитные муфты скольжения

 2) механическая энергия
3) рабочий орган
4) электромагнитные муфты

13. Какая синхронная машина имеет нормальную конструкцию?
1) Якорная обмотка на статоре, обмотка возбуждения на роторе

2) Якорная обмотка на роторе, обмотка возбуждения на статоре

3) Якорная обмотка и обмотка возбуждения на статоре

4) Только якорная обмотка

14. Электрический каскад – это?

1) регулируемый ЭП с АД с фазным ротором, в котором энергия скольжения возвращается в электрическую сеть 

 2) малый диапазон регулирования
3) два или несколько электрически или механически связанных между собой электроприводов

4) несколько электрически связанных между собой электроприводов


15. Электромеханический каскад- это?

1) движущийся элемент рабочей машины, выполняющий технологическую операцию;
2) все ответы правленые 
3) регулируемый ЭП с АД с фазным ротором, в котором энергия скольжения преобразуется в механическую и передается на вал ЭД
 4)  неподвижный элемент машины

16. На механической часть электропривода что входит?

1) ротор электродвигателя 
2) передаточное устройство
3) рабочая машина

4) статор электродвигателя

17. Сколько групп различают в механизме?

1) 2 групп
2) 5 групп

3) 3 групп

4)  1 группа

18. Как называется неподвижная часть электрическая машина п.т.?

1) ярма
2) статор 

3) индуктор

4) ротор


19. Как называется подвижная часть электрическая машина п.т.?

1) полюс
2) ярма
3) ротор

4) статор

20. Механическая передача – это?

1) это механический преобразователь, предназначенный для передачи механической машины и согласованию вида и скоростей их движения;
2) это механический преобразователь, предназначенный для исполнительного органа рабочей машины;
3) это механический преобразователь, предназначенный для передачи механической энергии от ЭД к исполнительному органу рабочей машины и согласованию вида и скоростей их движения; 

 4) это механический преобразователь, предназначенный для исполнительного органа рабочей машины

21. Из каких основных частей состоит коллекторная машина постоянного тока?
1) Полюсы, ярмо, болты, коллекторные пластины, щетки.

2) Станина, ярмо, обмотка возбуждения, болты, коллектор, щетки.

3) Индуктор, якорь, коллектор, щеточный узел.

4) Полюсы, станина, ярмо

22. Чему равна механическая мощность в асинхронном двигателе при неподвижном роторе? (S=1)

1) P=0

2) P=10

3)  P=0,0

4)  P=20                                                               

23. Почему магнитопровод статора асинхронного двигателя набирают из изолированных листов электротехнической стали?

1) изменений не будет

2) для уменьшения потерь на вихревые токи

3) для увеличения потерь на вихревые токи

4) для стабилизации токов

24. Дайте определение генератора


1) машина, преобразующая механическую энергию в электрическую.

2) электромагнитное устройство, имеющее две или более индуктивно связанные обмотки и предназначенное для преобразования одной системы переменного тока в другую.

3) машина, преобразующая электрическую энергию в механическую.

4) устройство преобразующее все виды энергий
25. Дайте определение электродвигателя


1) машина, преобразующая механическую энергию в электрическую

2) электромагнитное устройство, имеющее две или более индуктивно связанные обмотки и предназначенное для преобразования одной системы переменного тока в другую

3) машина, преобразующая электрическую энергию в механическую

4) устройство преобразующее все виды энергий

26. При каком условии обмотки статора соединяются «треугольником»


1) Uл=Uф
2) Uл=√3Uф
3) I=UR

4) Uл=3Uф

27. При каком условии обмотки статора соединяются «звездой»


1) Uл=Uф
2) Uл=√3Uф
3) I=UR

4) Uл=Uф

28.  Жидкость находится под давлением. Что это означает?

1) жидкость находится в состоянии покоя
2) жидкость течет
3) на жидкость действует сила

4) жидкость изменяет свое состояние
 

29. В каких единицах измеряется давление в системе измерения СИ?

1) в паскалях

2) в джоулях
3) в барах

4) в тоннах

30. Если давление отсчитывают от относительного нуля, то его называют:

1) абсолютным
2) атмосферным
3) избыточным

4) изобарным

31. Если давление ниже относительного нуля, то его называют:

1) абсолютным
2) атмосферным
3) давление вакуума

4) изобарным

32. Чему равно атмосферное давление при нормальных условиях?

1) 100 МПа
2) 100 кПа

3) 1000 Па

4) 999 Па
33. Гидравлическими машинами называют

1) машины, вырабатывающие энергию и сообщающие ее жидкости;
2) машины, которые сообщают проходящей через них жидкости механическую энергию, либо получают от жидкости часть энергии и передают ее рабочим органам;

 3) машины, способные работать только при их полном погружении в жидкость с сообщением им механической энергии привода;
4) машины , преобразующие электрическую энергию

34. Мощность, которая передается от приводного двигателя к валу насоса называется

1) полезная мощность
2) подведенная мощность

3) гидравлическая мощность

4) передаточная мощность

35. Гидравлический КПД насоса отражает потери мощности, связанные

1) с внутренними перетечками жидкости внутри насоса через зазоры подвижных элементов
2) с возникновением силы трения между подвижными элементами насоса
3) с деформацией потока рабочей жидкости в насосе и с трением жидкости о стенки гидроаппарата

4) с деформацией потока рабочей жидкости в гидроаппарате и с трением жидкости о стенки насоса

 

36. Осевые насосы, в которых положение лопастей рабочего колеса не изменяется называется

1) стационарно-лопастным
2) неповоротно-лопастным
3) жестколопастным

4) стационарно-неповоротные

37. Наибольшая и равномерная подача наблюдается у поршневого насоса

1) простого действия
2) двойного действия
3) тройного действия

4) действия нет

 

38. Для гидравлических схем дополнительно условиям и обозначениям применяются следующие символы и знаки. 
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	Гибкая линия.
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	Сливная линия.
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	Управляющая линия.
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	Рабочая линия.
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	Электрический провод.


39. Из чего отливают корпус асинхронного двигателя
1) сталь

2) алюминиевого сплава и чугуна

3) из конструкционной или холоднокатаной стали

4) медь

40. Из чего изготавливают станину
1) медь

2) сталь

3) олово

4) пластмасс

41. Из чего делают сердечник главных полюсов
1) из конструкционной или холоднокатаной стали

2) стали

3) меди

4) олово

42. Из чего состоит якорь коллекторной машины
1) вала, сердечника с обмоткой и коллектора 

2) магнита, обмотки и вторичной обмотки

3) рамки с током

4) вала, рамки с током

43. Коэффициент полезного действия определяется
1) Как отношение активной мощности на выходе вторичной обмотки к активной мощности на входе первичной обмотки

2) Как отношение активной мощности на выходе первичной обмотки к активной мощности на входе первичной обмотки

3) Как отношение активной мощности на входе вторичной обмотки к активной мощности на входе первичной обмотки

4) Измерительным прибором

44. Как могут быть соединены катушечные группы каждой фазы
1) не соединяются

2) смешанно

3) последовательно или параллельно

4) только параллельно

45. Каким может быть вращающееся магнитное поле статора
1) нулевым

2) прямоугольным

3) круговым и эллиптическим

4) все ответы верны

46. Назовите рабочие характеристики синхронного двигателя
1) КПД, частота

2) частота вращения ротора, потребляемая мощность, полезный момент коэффициента мощности, ток в обмотки статора от полезной мощности двигателя

3)  ток и мощность

4) все ответы верны

47. Номинальной мощностью компенсатора считают
1) мощность потерь

2) рабочую мощность

3) мощность при перевозбуждении

4) все ответы верны

48. Назначение главных полюсов в коллекторной машине
1) для создания магнитного поля возбуждения

2) для создания электрического тока

3) для  равномерного распределения

4) все ответы верны

49. Назовите два типа коллекторов
1) с медными шайбами

2) со стальными шайбами

3) со стальными конусными шайбами и на пластмассе

50. Номинальные режимы работы электрических машин
1)  долговременный,

2) не повторяющийся

3) продолжительный, кратковременный, повторно-кратковременный

4) все ответы верны

51. Область применения силовых трансформаторов
1) в линиях передачи

2) в линиях передачи и распределении электроэнергии в различных электроустановках для получения требуемого напряжения

3) в распределительных сетях

4) все ответы верны

52. Обмотки трансформатора подразделяются на
1) винтовые

2)  чередующие

3) Концентрическая, чередующая, непрерывные, винтовые

4) все ответы верны

53. Определение шага обмотки
1) Расстояние между сторонами катушки, измеренное по внутренней поверхности статора

2) Расстояние между сторонами катушки, измеренное по внешней поверхности статора

3) Расстояние между сторонами катушки, измеренное по внутренней  и внешней поверхности статора

4) все ответы верны

54. Однослойные обмотки статоров разделяют
1) на концентрические

2) на шаблонные

3) на концентрические и шаблонные

4) не разделяются

55. От чего зависит скольжение асинхронного двигателя
1) от материала двигателя

2) от коэффициента скольжения

3) от механической нагрузки на валу двигателя

4) все ответы верны

56. Основной магнитный поток, вращающий с частотой в неподвижной обмотки статора наводит
1) напряжение

2) ЭДС

3) ток

4) все ответы верны

57. Отличие синхронных машин от асинхронных машин
1) конструкцией ротора

2) мощностью

3)  быстродействием работы

4) все ответы верны

58. Основной способ возбуждения синхронных машин
1) электрическое возбуждение

2) магнитное возбуждение

3) электромагнитное возбуждение

4) все ответы верны

59. От чего зависит влияние реакции якоря на работу синхронной машины
1) от значения и характера нагрузки

2) от входных характеристик двигателя

3) от выходных характеристик двигателя

4) все ответы верны

60. Подвижная часть электрической машины
1) Ротор

2) Статор

3) Якорь

4) все ответы верны

61.Синхронные машины это
1) бесколлекторные машины переменного тока

2) коллекторные машины постоянного тока

3) машины переменного и постоянного тока

4) все ответы верны

62.Теплопроводность это
1) передача тепла внутри твердого тела

2) передача тепла вокруг твердого тела

3) все ответы верны

4) все ответы верны

63. Укажите характеристику датчика
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64. Укажите динамический коэффициент преобразования

1) 
[image: image8.wmf]х

у


2) dу/dх

3) (dу/dх/)/(у/х) 

4) (у/х)/(dу/dх)

65. Как называется обратная связь, если она не зависит от времени?

1) гибкая

2) жесткая

3) положительная

4) отрицательная

66. Укажите колебательный режим работ элемента
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67. Какие датчики называется генераторными?

1) активные

2) пассивные

3) параметрические

4) чувствительные

68. На основе какого датчика построен сортировочный автомат?

1) однопредельного

2) двухпредельного

3) трехпредельного

4) многопредельного

69. Укажите цель преобразования в индуктивном датчике

1) Р → ( → µ → Rм → L → Z → I
2) F → ( → Rм → L → XL → Z→ I
3) F → (→ Rм → C → Xc → Z → I
4) Р → ( → µ → Rм → ХL → Z → I
70. Укажите схему дифференциального индуктивного датчика

[image: image10.png]
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71. Какие тензодатчики вырезаются в виде брусков

1) проволочные

2) фольговые

3) тензолитовые

4) кристаллические полупроводниковые

72. Чему равна емкость датчика по типу плоского конденсатора

1) S/(d - ()

2) S(n - 1)а/d*180

3) L*e/[2 ln(d2/d1)] 

4) (Н+(еж - 1)h)/[2ln (d2/d1)]

73. На чем основан принцип действия пьезорезистивных усилителей

1) на гистерезисном характере зависимости переменного тока

2) на эффекте взаимодействия упругих волн

3) на использовании пьезоэффекта, механического резонанса и зависимостью сопротивления керамического материала от давления

4) на эффекте взаимодействия электронов и фотонов

74. Какая форма резонатора акустического датчика даёт возможность получения продольных колебаний?

1) диски

2) прямоугольные бруски 

3) цилиндры

4) кольца

75. Укажите как должна располагаться механическая характеристика нейтрального реле относительно тяговой

1) намного ниже

2) намного выше

3) выше, но с касанием в одной точке

4) ниже, но с касанием в одной точке 

76. Укажите схему электродинамического реле 
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77.Принцип действия какого реле основан на тепловом действии электрического тока?

1) биметаллическое реле

2) магнитоэлектрическое реле

3) электродинамическое реле

4) индукционное реле

78. Какие сердечники применяются для мощных магнитных усилителей?

1) торроидальных

2) О-образные

3) П-образные

4) Ш-образные

79. Какую математическую операцию необходимо произвести для определения коэффициента усиления многокаскадного усилителя?

1) сложение

2) вычитание

3) умножение

4) деление

80. Какую математическую операцию необходимо произвести для определения общей постоянной времени многокаскадного усилителя

1) сложение

2) вычитание

3) умножение

4) деление

81. Укажите достоинства быстродействующих МУ

1) дешевизна

2) наличие фиксированной задержки

3) малые габариты 

4) малый вес

82. Указать характеристику работоспособной схемы феррорезонансного стабилизатора с последовательным контуром
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                 а)              б)              в)                г)

83. Какую форму кривой имеет характеристика бесконтактного магнитного реле? 

1) П - образную

2) Т - образную

3) Ш - образную

4) S – образную

84. Укажите схему клапанного электромагнита
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85. Укажите схему электромагнитной муфты со связью через магнитное поле 
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  а)                          б)                       в)                           г)

86. Какая система поддерживает заданные значения регулируемой системы на постоянном уровне

1) система программного регулирования

2) следящая система


3) система стабилизации

4) система оптимального управления

87. Укажите схему измерителя деформации тела
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88. Укажите функциональную схему балансного преобразователя счетного типа
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89. Программно-управляемое устройство, предназначенное для обработки цифровой информации и управления процессом этой обработки, называется           

     А) микроконтроллером;

     Б) микропроцессором;

     В) микропроцессорной системой;

     Г) мультипроцессорной системой.

90.  К запоминающим устройствам с произвольной выборкой относятся:

      А)  ОЗУ, ПЗУ и СОЗУ;

      Б)  ОЗУ, ПЗУ и ППЗУ;

      В)  ВЗУ, СОЗУ и буферные ЗУ;

      Г) ПЗУ, ППЗУ и ВЗУ

91.  Логические команды выполняются:

      А)  над машинными словами;

      Б)  поразрядно;

      В)  побайтно.

924.  К регистрам общего назначения относятся:

      А)  AX, BX;

      Б)  SI, DI;

      В) SP, BP;

      Г)  CX, DX.

93.  Команда микропроцессора состоит из:

     А)  адреса и данных;

     Б)  кода операции и адреса;

     В)   кода операции, данных и адреса;

     Г)  кода операции и данных.

94. В современных  микро – ЭВМ  для хранения программ  и данных используется  одно пространство памяти. Такая организация  получила название архитектура:

      А)   Гарвардской лаборатории;

      Б)   Шеннона;

      В)  Дж. Фон Неймана;

      Г)  Квайна.

95. Процессорным ядром микроконтроллера называется … функциональный блок:

     А) базовый;

     Б) изменяемый;

     В) дифференциальный;

     Г) управляющий.

96. Память данных микроконтроллеров семейства AVR имеет ….  организацию:

     А) 16-разрядную;

     Б) 32- разрядную;

     В) 8- разрядную;

     Г) 64- разрядную.

97. Программирование микроконтроллера семейства AVR ведется:  

      А) побайтно;

      Б) побитно;

      В) машинными словами;

      Г) поразрядно.
98. Микроконтроллер AT90S8535 выполнен по:: 

     А) КМОП технологии;

     Б) ТТЛШ технологии;

     В) n- МОП технологии

     Г) ТТЛ технологии

99. ППЗУ относятся к классу:

     А)  полупостоянных ЗУ;

     Б)  временных ЗУ;

     В)  динамических ЗУ;

     Г) статических ЗУ.

100. К адресным регистрам микропроцессоров относятся:

     А)  AX, SP;

     Б)  BX, SI;

     В)  SP, BP.

     Г) SI, DI.

101. Главным преимуществом микропроцессора с жестким управлением является:

     А)  высокая производительность;

     Б)  высокое быстродействие;

     В)  высокая надежность;

     Г) простота схемы.

102. В качестве адресного регистра часто используется регистр общего назначения:

   А)  AX;

   Б) DX;

   В)  CX;

   Г)  BX.

103. Напряжение при параллельном режиме программирования МК равно: 

     А) 3.0 – 5.5 В;

     Б) 4.0 – 6.0 В;

     В) 2.7 – 6.0 В;

     Г)  4.5 – 5.5 В.

104. Для определения стека необходимо занести значения адреса вершины стека в регистры: 

     А) X и Y;

     Б) SPH и SPL;

     В) AH и AL;

     Г) BH и BL.

105. Напряжение при последовательном режиме программирования МК равно: 

     А) 3.0 – 5.5 В;

     Б) 4.0 – 6.0 В;

     В) 2.7 – 6.0 В;

     Г)  4.5 – 5.5 В.

106. Регистор общего назначения часто называют:

    А)  ПЗУ;

    Б)  СОЗУ;

    В) ПЗУ;

    Г)  ЭСППЗУ.

107. Микропроцессорная система- это система:

    А)  разделения времени;

    Б)  дополнительного времени;

    В) виртуального времени;

    Г)  реального времени.

108. МК в 8-ми выводном исполнении называются:

    А)  classic AVR;

    Б)  mega AVR;

    В)  tiny AVR;

    Г) maxi AVR.

109.МК семейства AVR поддерживают следующие режимы программирования:

     А)  низковольтного параллельного программирования;

     Б)  низковольтного последовательного программирования;

     В)  высоковольтного параллельного программирования;

     Г) высоковольтного последовательного программирования

110.МК с производительностью до 16 MIPS называются:

    А)  classic AVR;

    Б)  mega AVR;

    В)  tiny AVR.

    Г) maxi AVR.

111.Вторым названием МК стало название:

     А) однокристальный МП;

     Б) многокристальный МП;

     В) однокристальная  микро-ЭВМ;

     Г) многокристальная  микро-ЭВМ.

112. При поставке МК flash-память и ЭСППЗУ находятся в очищенном состоянии, т. е. содержимое в состоянии:

     А) $00;

     Б) $FF;

     В) $11;

     Г) $01.

113. МК с оперативной памятью данных SRAM 2…4 Кбайт называются: 

     А)  classic AVR;

     Б)  mega AVR;

     В)  tiny AVR.

     Г) maxi AVR.

114. МК – это разновидность:

      А) микропроцессоров;

      Б) многопроцессорных систем;

      В) микропроцессорных систем;

      Г) многопрограммных систем.

115. МК семейства AVR AT89S имеют:  

      А) Гарвардскую архитектуру;

      Б) архитектуру Дж. Фон Неймана;

      В) Принстонскую архитектуру.

      Г) архитектуру Шенона.

116. ПЗУ предназначены для: 

     А) длительного хранения информации, не изменяемой в процессе работы микро- ЭВМ;

     Б) относительно быстрой смены хранимой информации;

     В) хранения больших объемов информации;

     Г) хранения информации, изменяемой в процессе работы микро- ЭВМ.

117. Этот тип микропроцессора является базовым для IBM совместимых машин:

       А) 8086/8088;

       Б) 8086/8080;

       В) 8086/8085;

       Г) 8085/8088.

118.Адресное  пространство памяти МПС занимает целочисленный диапазон от:

       А) 0 до 2m-1 ;

       Б) 0 до 2m+1 ;

       В) 0 до 2m ;

       Г) 0 до 2m-2 .

Приложение 2

Задания для оценки сформированности 
профессиональных компетенций
Перечень серий практических заданий
ПК 1.1 
Выполнять монтаж компонентов и модулей мехатронных систем в соответствии с технической документацией

ПК 1.2 
Осуществлять настройку и конфигурирование программируемых логических контроллеров и микропроцессорных систем в соответствии с принципиальными схемами подключения

ПК 1.3 
Разрабатывать управляющие программы мехатронных систем с соответствии с техническим заданием

ПК 1.4 
Выполнять работы по наладке компонентов и модулей мехатронных систем в соответствии с технической документацией
Выполнить монтаж компонентов модуля мехатронной системы в соответствии с техническим заданием. Разработать управляющую программу мехатронной системы в соответствии с техническим заданием. Запрограммировать программируемый логический контроллер мехатронной системы. Выполнить работы по наладке компонентов и модулей мехатронной системы в соответствии с техническим заданием. Продемонстрировать работу модуля мехатронной системы.
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