Вопросы к экзамену по курсу «Рулевой привод АП» -- 2016
В билет входят три вопроса, по одному из каждой таблицы

	
	Принципы построения систем управления

	1. 
	Принципы управления ЛА (самолет). Органы управления ЛА

	2. 
	Назначение, принципы  формирования функциональной схемы АП. Функции АБСУ 

	3. 
	Кинематика рулевого привода, механизмы рулевого привода.

	4. 
	Конструкция бустерной проводки управления

	5. 
	Блок-схема рулевого привода. Передаточная функция рулевого привода

	6. 
	Моделирование рулевого привода. Структурная схема и параметры ее элементов.

	7. 
	Моделирование системы ЛА-АП на основе линейных дифференциальных уравнений

	8. 
	Расчет потребной мощности рулевого привода.

	9. 
	Обратная связь в рулевом приводе. Уравнения и способы реализации.

	10. 
	Преимущества и недостатки электрических машин постоянного и переменного тока

	11. 
	Силовая система энергоснабжения самолета, требования, основные агрегаты

	12. 
	Обеспечение требований безопасности полета и отказоустойчивости рулевого привода

	13. 
	Электрогидростатический привод, принцип работы, основные характеристики


	
	Двигатель постоянного тока, конструкция, характеристики 

	1. 
	Схема замещения ДПТ НВ. Механическая, регулировочная характеристика.

Почему в режиме холостого хода ток равен нулю?

	2. 
	В каких режимах работы электрической машины функционирует ДПТ НВ рулевого привода?

Схема замещения ДПТ НВ.

	3. 
	Классификация ДПТ.

В чем преимущества и недостатки ДПТ с электромагнитным и магнитным возбуждением?

	4. 
	Какой способ регулирования скорости самый экономичный и обеспечивает наибольший диапазон регулирования? 

Какой наиболее экономичен, какой наиболее прост в реализации?

	5. 
	Чем отличаются механические характеристики ДПТ НВ от ДПТ ПВ? 

Как обеспечить реверсирование скорости в ДПТ НВ и ДПТ ПВ?

	6. 
	Какие тормозные режимы ДПТ НВ известны и как они реализуются?

	7. 
	В чем преимущества и особенность регулировочных и механических характеристик ДПТ ПВ?

	8. 
	Чем динамические характеристики ДПТ отличаются от статических?

Как будет изменяться во времени частота вращения двигателя при наличии и отсутствии индуктивности в якорной цепи?


	9. 
	При каких условиях переходные процессы скорости при изменении напряжения или момента имеют экспоненциальную зависимость, а при каких условиях возникают колебания?

	10. 
	Объяснить характер переходных процессов при изменении (регулировании) напряжения при учете индуктивности в якорной цепи?

	11. 
	Что общего и чем отличаются переходные процессы в ДПТ ПВ от переходных процессов ДПТ НВ?

	12. 
	В какой точке механической характеристики ДПТ НВ способен отдать максимальную мощность?

Какой ДПТ имеет максимальный КПД?

	13. 
	Особенность механических характеристик ДПТ НВ при использовании обратных связей по току и скорости?


	
	Управление исполнительным приводом

	1. 
	Типы усилителей мощности в следящем ЭП. Влияние внутреннего сопротивления на динамику привода. Оптимальный режим питания.

	2. 
	Электромашинные и полупроводниковые усилители мощности в следящем ЭП.

	3. 
	Электропривод с релейным и импульсным регулированием. Структурная схема привода, исполнительные элементы.

	4. 
	Следящий ЭП с импульсным регулированием. Работа с непрерывным и импульсным током.

	5. 
	Следящий ЭП с импульсным регулированием. Реализация тормозных режимов.

	6. 
	Следящий ЭП с реверсированием частоты вращения. Однополярное и двухполярное управление.

	7. 
	Коллекторный ЭП постоянного тока при питании от сети переменного тока. Особенности регулирования.

	8. 
	Реверсивный ЭП постоянного  тока при питании от сети переменного тока.

	9. 
	Электропривод на базе асинхронного двигателя. Регулирование частоты вращения.

	10. 
	Асинхронный ЭП на базе двухфазного двигателя. Принципы регулирования скорости.

	11. 
	Вентильный ЭП постоянного тока. Особенности БДПТ.

	12. 
	Регулирование частоты вращения в БДПТ.

	13. 
	Привод с управляемыми муфтами. Типы муфт. Особенности характеристик


