Вопросы к экзамену

1. Принцип построения систем подчиненного регулирования с последовательной коррекцией, выбор передаточной функции регулятора для получения оптимальных переходных процессов 
2. Контур регулирования якорного тока, настройка на получение оптимального переходного процесса 
3. Ограничение координат в системах подчиненного регулирования 
4. Ограничение ускорения в системах подчиненного регулирования 
5. Необходимость компенсации влияния противо ЭДС электродвигателя на работу токового контура в системе подчиненного регулирования, принципы компенсации. 
6. Необходимость учета влияния прерывистого режима работы тиристорного преобразователя на работу токового контура в системе подчиненного регулирования, применение адаптивного регулятора тока якоря. 
7. Необходимость учета влияния прерывистого режима работы тиристорного преобразователя на работу токового контура в системе подчиненного регулирования, применение двойного регулятора тока якоря. 
8. Система подчиненного регулирования с П – РС и ПИ - РТ, принцип работы, статические и динамические характеристики. 
9. Система подчиненного регулирования с ПИ – РС и ПИ - РТ, принцип работы, статические и динамические характеристики. 
10. Система подчиненного регулирования положением механизма, принцип работы, статические и динамические характеристики. 
11. Двухзонная система подчиненного регулирования, принцип работы, настройка контура регулирования скорости, необходимость применения множительно – делительных и делительных устройств, статические и динамические характеристики. 
12. Двухзонная система подчиненного регулирования, принцип работы, настройка контура регулирования ЭДС электродвигателя, необходимость применения делительных устройств, статические и динамические характеристики. 
13. В чем заключается отличие позиционных систем от следящих; 
14. Какие основные режимы работы отрабатывает позиционный электропривод? 
15. Как происходит отработка малых перемещений? 
16. Как происходит отработка средних перемещений? 
17. Как происходит отработка больших перемещений? 
18. С какой целью реализуется нелинейный регулятор положения? 
19. Что влияет на точность позиционирования? 
20. Как обеспечить заданную точность позиционирования? 

