ГРУППА ИТ                             СТУДЕНТ (фио)


ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 1      Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10

Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

2. Модель – виртуальный аналог системы, объекта или процесса.        Да, нет, не знаю.

3. Моделирование – прямой метод изучения систем, объектов или процессов с помощью ЭВМ. Да, нет. 

4. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле: 
              1. рм= км / рн,   2. рм= рн / км, ,   3. рм= рн * км.
5. Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, а –ускорение, ф –сила, определяется по формуле:     1. ма= ф,   2. а=фм,    3. м=а / ф, где а и ф – вектора.
6. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой 
  1. х,у=∫∫ f(x,y)dxdy,              2. х=∫ f(x)dx,   у=∫ f(y)dy,                            3. x=f ’’(x),  y=f ’’(y).

7. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2х, м – масса системы, к – коэф. пропорционал. определяется формулой:

 1. х’’- к2х=0, 2. х’’+к2х=0,  3. х’’- к2 Ф=0.

8. Теплопроводность в системе состоящей из ряда тел осуществляется при:

1. контакте тел. 2. излучении тел. 3. переносе между телами нагретого (охлажденного) объема газа.
9. Изотерма системы это линия:

1. равных температур. 2. неравных температур. 3. убывающих температур.
10. Градиент температуры системы относительно изотермической поверхности направлен:  1. по касательной. 2. нормали. 3. не имеет направления.

11. В стационарном температурном поле системы (t- температура, h- время)

1. dt/dh=Const, 2. dt/dh ≠ 0,  3. dt/dh=0.
Задачи

   Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):

1. Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону 
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. Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2. Смоделировать распределение температурного поля в системе, представляющей плоскую отливку толщиной В, на одной стороне которой поддерживается температура Т1, град. Кельвина, а на другой – Т2.

Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 2      Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10

Тестовая часть

1. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой   1. х,у=∫∫ f(x,y)dxdy,              2. х=∫ f(x)dx,   у=∫ f(y)dy,                             3. x=f ’’(x),  y=f ’’(y).

2. Моделирование обратной задачи динамики м х’’=Ф(х), му’’=Ф(у), где х’’,у’’ – проекции ускорения на оси х и у координат, м – масса системы,  Ф(х),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси х и у, определяется  формулой  1. х,у=∫∫ Ф (x,y)dxdy,            2. х=∫∫ мх’’dx dx,   у=∫∫ му’’ dy dy,         3. x= Ф ’’(x),  y= Ф ’’(y).

3. Аппроксимация 2-ой производной для функции х=Ф(х) заданной таблично, ш–шаг, хк – к-ое значение функции ведется по формуле 1. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш2, 2. х’’= -(хк-2хк+1+хк+2)*ш2,  3. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш.

4. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2х, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’- к2х=0,      2. х’’+к2х=0,      3. х’’- к2 Ф=0.

5. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .
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                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

1. Ra – qx – Q(x) =0 (Рис.   ), 2. Ra + R+ qx – Q(x) =0 (Рис.   ),  3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

6. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 2. M(x) + Rax – qx2/2=0(Рис.   ), 3. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0(Рис.   ).

7. Конвекцией в системе состоящей из ряда тел осуществляется при:
1. контакте тел. 2. излучении тел. 3. переносе между телами нагретого (охлажденного) объема газа.

8. Что называется обобщенным температурным полем системы, x,y,z- координаты,t- температура,τ- время:  1. t=df(x,y,z, τ)/dt,   2. t=f(x,y,z,τ),   3. t=df(x,y,z, τ)/dτ.
9. Что называется изотермической поверхностью?
1.поверхность не равных температур, 2. поверхность равных температур, 3. поверхность постоянных температур.
10. Градиент температуры t системы, где n0 единичный вектор, задается формулой:

 1. gradt= n0∂t/∂n,    2. gradt= n0∂n/∂t,    3. gradt= - n0∂t/∂n.
11. Гипотеза Фурье для теплового потока Q системы, t- температура,τ- время, n0 единичный вектор, F- площадь, λ- коэффициент теплопроводности задается формулой:
1. Q= n0λFτ∂t/∂n,   2. Q= n0λFτ∂n/∂t,   3. Q= - n0λFτ∂t /∂n.
Задачи

   Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):

1. Смоделировать полет в воздухе по закону z=mk(1-e-mt/b)/b системы массы m. Определить модуль силы сопротивления. Силу веса не учитывать. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2. Смоделировать распределение температурного поля в системе, представляющей цилиндрический подшипник с внутренним радиусом А, наружным В, внутри которого поддерживается температура Т1, град. Кельвина, а с наружи – Т2.
Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 3      Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Моделирование обратной задачи динамики м х’’=Ф(х), му’’=Ф(у), где х’’,у’’ – проекции ускорения на оси х и у координат, м – масса системы,  Ф(х),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси х и у, определяется  формулой  1. х,у=∫∫ Ф (x,y)dxdy,            2 .х=∫∫ мх’’dx dx,   у=∫∫ му’’ dy dy,         3. x= Ф ’’(x),  y= Ф ’’(y).

2. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .
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                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

1. Ra – qx – Q(x) =0 (Рис.   ), 2. Ra + R+ qx – Q(x) =0 (Рис.   ),  3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

3. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 2. M(x) + Rax – qx2/2=0(Рис.   ), 3. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0(Рис.   ).

4. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

5. Аппроксимация 2-ой производной для функции х=Ф(х) заданной таблично, ш–шаг, хк – к-ое значение функции ведется по формуле 1. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш2, 2. х’’= -(хк-2хк+1+хк+2)*ш2,  3. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш.

6. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2х, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’- к2х=0,      2. х’’+к2х=0,      3. х’’- к2 Ф=0.

7. Теплопроводность в системе состоящей из ряда тел осуществляется при:

1. излучении тел. 2. контакте тел. 3. переносе между телами нагретого (охлажденного) объема газа.

8. Изотерма системы это линия:

1. неравных температур. 2. равных температур. 3. убывающих температур
9 Градиент температуры системы относительно изотермической поверхности направлен:
  1. по касательной. 2. не имеет направления. 3. по нормали.
10. В стационарном температурном поле системы (t- температура, h- время)

1. dt/dh=0, 2. dt/dh ≠ 0,  3. dt/dh=Const.

11. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю. 
Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):
1. Смоделировать распределение внутренних силовых факторов в балке с длиной пролета В, нагруженной распределенной нагрузкой интенсивности Р/В по закону прямоугольного треугольника, катет которого расположен на балке.
2. Смоделировать распределение температурного поля в системе, представляющей плоскую отливку толщиной В, на одной стороне которой поддерживается температура Т1, град. Кельвина, а на другой – Т2.
Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 4      Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Моделирование обратной задачи динамики м х’’=Ф(х), му’’=Ф(у), где х’’,у’’ – проекции ускорения на оси х и у координат, м – масса системы,  Ф(х),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси х и у, определяется  формулой  1. х,у=∫∫ Ф (x,y)dxdy,            2. x= Ф ’’(x),  y= Ф ’’(y),         3.. х=∫∫ мх’’dx dx,   у=∫∫ му’’ dy dy.

2. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) + Rax – qx2/2=0 (Рис.   ), 2. M(x) –M- Rax + qx2=0 (Рис.   ), 3. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0(Рис.   ).

3. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .
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                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

1. Ra + R+ qx – Q(x)=0 (Рис.   ), 2. Ra – qx – Q(x) =0 (Рис.   ),  3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

4. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

5. Аппроксимация 2-ой производной для функции х=Ф(х) заданной таблично, ш–шаг, хк – к-ое значение функции ведется по формуле  1. х’’= -(хк-2хк+1+хк+2)*ш2, 2. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш2,  3. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш.

6. Модель – виртуальный аналог системы, объекта или процесса.        Да, нет, не знаю.

7. Какой процесс называется тепловым излучением в системе, состоящей из ряда тел? 
1. Перенос тепла контактом тел. 2. Перенос тепла электромагнитным излучением 3. Перенос тепла объемом газа.
8.Проекция градиента температуры t системы на ось ОХ, где n0 единичный вектор, задается формулой:

 1. gradt= n0∂t/∂n,    2. gradt=∂t/∂x,    3. gradt= - n0∂t/∂n.

9. Вектор плотности q теплового потока задается формулой, n0 единичный вектор, λ-коэф. теплопроводности:
1. q= n0 λ ∂t/∂n,    2. q= n0 λ ∂t/∂x,    3. q= - n0 λ ∂t/∂n. 
10. Стационарное дифференциальное уравнение теплопроводности системы задается формулой:
1. ∆2=0,     2. ∆2=∂t/∂n ,     3. ∆2= gradt. Где температура – t, оператор Лапласа - ∆.
11. Граничное условие 1-го рода по температуре t системы задается формулой:
1. t=Сonst,     2. t= ∂t/∂x,     3. q= λ ∂t/∂x.
Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):
1. Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону  x= bt4, y= at4. Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2. Смоделировать распределение температурного поля в системе, представляющей шаровую опору с внутренним радиусом А, наружным В, внутри которой поддерживается температура Т1, град. Кельвина, а с наружи – Т2.
Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 5      Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 
1. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

2. Аппроксимация 2-ой производной для функции х=Ф(х) заданной таблично, ш–шаг, хк – к-ое значение функции ведется по формуле  1. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш2, 2. х’’= -(хк-2хк+1+хк+2)*ш2,  3. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш.

3. Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, а –ускорение, ф –сила, определяется по формуле:    1. ма= ф,   2. а=фм,    3. м=а / ф, где а и ф – вектора.

4. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2х, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’- к2х=0,      2. х’’+к2х=0,      3. х’’- к2 Ф=0.

5. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле:               1. рм= км / рн,   2. рм= рн / км,   3. рм= рн * км.
6. Моделирование обратной задачи динамики м х’’=Ф(х), му’’=Ф(у), где х’’,у’’ – проекции ускорения на оси х и у координат, м – масса системы,  Ф(х),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси х и у, определяется  формулой  1. х,у=∫∫ Ф (x,y)dxdy,   2.x= Ф ’’(x),  y= Ф ’’(y)  ,    3. х=∫∫ мх’’dx dx,   у=∫∫ му’’ dy dy,.

7. Какой процесс переноса тепла в системе, состоящей из ряда тел наз-ся конвективным теплообменом?
1. теплопроводность + излучение, 2. конвекция + излучение, 3. теплопроводность + конвекция.

8.Скалярная величина вектора плотности теплового потока q системы, n единичный вектор, λ-коэф. теплопроводности, определяется формулой: 1. q= - λ ∂t/∂n,     2. q= λ ∂t/∂n,   3. q= - λ ∂t/∂х.
9. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

 1. M(x) + Rax – qx2/2=0(Рис.   ),   2. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ) 3. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0(Рис.   ).

10. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .


[image: image6]
                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

1. Ra + R+ qx – Q(x) =0 (Рис.   ),  2.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ), 3.   Ra – qx – Q(x) =0 (Рис.   ).

11. Не стационарное дифференциальное уравнение теплопроводности системы задается формулой:

1. ∆2=0,     2. ∆2=∂t/∂τ ,     3. ∆2= gradt. Где температура – t, оператор Лапласа - ∆, τ - время.
Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):
1. Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону  x= mt2, y= msin(t). Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2. Полагая ребро прочности редуктора в виде стержня бесконечной длины, смоделировать распределение его температурного поля, если у основания поддерживается температура Т1, град. Кельвина, коэффициент теплоотдачи с поверхности равен α, коэффициент теплопроводности – λ, периметр – u, а площадь сечения с.

Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 6      Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, а –ускорение, ф –сила, определяется по формуле:     1. ма= ф,   2. а=фм,    3. м=а / ф, где а и ф – вектора.
2. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой   1. х,у=∫∫ f(x,y)dxdy,              2. х=∫ f(x)dx,   у=∫ f(y)dy,                             3. x=f ’’(x),  y=f ’’(y).

3. Моделирование – прямой метод изучения систем, объектов или процессов с помощью ЭВМ. Да, нет.

4. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2х, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’- к2х=0,      2. х’’+к2х=0,      3. х’’- к2 Ф=0.

5. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле:               1. рм= км / рн,   2. рм= рн / км,   3. рм= рн * км.
6. Моделирование обратной задачи динамики м х’’=Ф(х), му’’=Ф(у), где х’’,у’’ – проекции ускорения на оси х и у координат, м – масса системы,  Ф(х),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси х и у, определяется  формулой  1. х,у=∫∫ Ф (x,y)dxdy,            2. х=∫∫ мх’’dx dx,   у=∫∫ му’’ dy dy,         3. x= Ф ’’(x),  y= Ф ’’(y).

7. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 2. M(x) + Rax – qx2/2=0(Рис.   ), 3. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0(Рис.   ).

8. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .


[image: image7]
                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

1. Ra – qx – Q(x) =0 (Рис.   ), 2. Ra + R+ qx – Q(x) =0 (Рис.   ),  3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

9. Какой процесс называется конвекцией в системе, состоящей из ряда тел? 

1. Перенос тепла контактом тел. 2. Перенос тепла электромагнитным излучением 3. Перенос тепла объемом жидкости или газа.
10. Математическое выражение гипотезы Фурье для системы определяется формулой, Q – тепловой поток системы, t- температура,τ- время, n0 единичный вектор, F- площадь, λ- коэффициент теплопроводности: 1. Q= - n0λFτ∂t /∂n,   2. Q= n0λFτ∂n/∂t,   3. Q= n0λFτ∂t/∂n.
11. Граничное условие 2-го рода по температуре t системы для одномерных задач, q тепловой поток, λ-коэф. теплопроводности, задается формулой: 1. t=Сonst,     2. t= ∂t/∂x,     3. q= λ ∂t/∂x.
Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):
1. Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону  x= bt2, y= at2. Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2. Полагая фундаментную плиту плоской полуограниченной пластиной толщиной δ,,смоделировать распределение ее температурного поля при условиях: если х=0, х= δ, у=0, у=∞ температура в системе поддерживается постоянной и равной Т1, град. Кельвина.
Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 7      Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

2. Аппроксимация 2-ой производной для функции х=Ф(х) заданной таблично, ш–шаг, хк – к-ое значение функции ведется по формуле 

       1. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш2, 2.х’’= -(хк-2хк+1+хк+2)*ш2,  3.х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш.

3. Модель – виртуальный аналог системы, объекта или процесса.        Да, нет, не знаю.

4. Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, а –ускорение, ф –сила, определяется по формуле:     1. ма= ф,   2. а=фм,    3. м=а / ф, где а и ф – вектора.
5. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой   1. х,у=∫∫ f(x,y)dxdy,              2. х=∫ f(x)dx,   у=∫ f(y)dy,                             3. x=f ’’(x),  y=f ’’(y).

6. Моделирование – прямой метод изучения систем, объектов или процессов с помощью ЭВМ. Да, нет.

7. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2х, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’- к2х=0,      2. х’’+к2х=0,      3. х’’- к2 Ф=0.

8. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .


[image: image8]
                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

1. Ra – qx – Q(x) =0 (Рис.   ), 2.Ra + R+ qx – Q(x) =0 (Рис.   ),  3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

9. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 2. M(x) + Rax – qx2/2=0(Рис.   ), 3. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0(Рис.   ).

10. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле:               1. рм= км / рн,   2. рм= рн / км, ,   3. рм= рн * км.
11. Моделирование обратной задачи динамики м х’’=Ф(х), му’’=Ф(у), где х’’,у’’ – проекции ускорения на оси х и у координат, м – масса системы,  Ф(х),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси х и у, определяется  формулой  1. х,у=∫∫ Ф (x,y)dxdy,            2. х=∫∫ мх’’dx dx,   у=∫∫ му’’ dy dy,         3. x= Ф ’’(x),  y= Ф ’’(y).

Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):
1. Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону  x= at2, y= bt2. Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2. Полагая тепловыделяющий элемент однородной пластиной толщиной 2δ, с равномерно распределенными источниками тепла q смоделировать распределение ее температурного поля при условиях: если х= + - δ, + - λ ∂t/∂x= α(tc-tg), α- коэф. Теплоотдачи,tc,tg температура стенки и окружающей среды соответственно. 
Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 8      Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

2. Аппроксимация 2-ой производной для функции у=Ф(у) заданной таблично, р–шаг, ук – к-ое значение функции ведется по формуле 

       1. у’’= -( у к-2 у к+1+ у к+2)* р 2,  2.  у’’=( у к-2 у к+1+ у к+2)/ р   3. у ’’=( у к-2 у к+1+ у к+2)/ р2.

3. Модель – виртуальный аналог системы, объекта или процесса.        Да, нет, не знаю.

4. Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, в –ускорение, р –сила, определяется по формуле:    1. мв= р,   2. в=рм,    3.м=в /р, где в и р – вектора.
5. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой   1. х=∫ f(x)dx,        2. у=∫ f(y)dy,     х,у=∫∫ f(x,y)dxdy,       3. x=f ’’(x),  y=f ’’(y) .                  

6. Моделирование – прямой метод изучения систем, объектов или процессов с помощью ЭВМ. Да, нет.

7. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2х, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’+к2х=0,      2. х’’- к2х=0,     3. х’’- к2 Ф=0.

8. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .


[image: image9]
                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

1. Ra + R+ qx – Q(x) =0 (Рис.   ),  2. Ra – qx – Q(x) =0 (Рис.   ), 3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

9. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 2. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0(Рис.   ),  3. M(x) + Rax – qx2/2=0(Рис.   ).

10. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле:               1. рм= рн * км, 2. рм= км / рн,   3. рм= рн / км, ,  .
11. Моделирование обратной задачи динамики м z’’=Ф(z), му’’=Ф(у), где z’’,у’’ – проекции ускорения на оси z и у координат, м – масса системы,  Ф(z),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси z и у, определяется  формулой  1. х=∫∫ мz’’dz dz,   у=∫∫ му’’ dz dy,      2.z,у=∫∫ Ф (z,y)dzdy,       3. z= Ф ’’(z),  y= Ф ’’(y).

Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):

1. Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону  x= at, y= bt. Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2. Полагая тепловыделяющий элемент однородной пластиной толщиной 2δ, с равномерно распределенными источниками тепла q смоделировать распределение ее температурного поля при условиях: если х= + - δ, + - λ ∂t/∂x= α(tc-tg), α- коэф. Теплоотдачи,tc,tg температура стенки и окружающей среды соответственно. 
Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 9      Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

2. Аппроксимация 2-ой производной для функции у=Ф(у) заданной таблично, р–шаг, ук – к-ое значение функции ведется по формуле 

       1. у’’= -( у к-2 у к+1+ у к+2)* р 2,  2.  у’’=( у к-2 у к+1+ у к+2)/ р   3. у ’’=( у к-2 у к+1+ у к+2)/ р2.

3. Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, в –ускорение, р –сила, определяется по формуле:    1. мв= р,   2. в=рм,    3. м=в /р, где в и р – вектора.
4. Моделирование – прямой метод изучения систем, объектов или процессов с помощью ЭВМ. Да, нет.

5. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .


[image: image10]
                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

1. Ra + R+ qx – Q(x) =0 (Рис.   ),  2. Ra – qx – Q(x) =0 (Рис.   ), 3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

6. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 2. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0(Рис.   ),  3. M(x) + Rax – qx2/2=0(Рис.   ).

7. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле:               1 рм= рн * км, 2 рм= км / рн,   3 рм= рн / км, ,  .
8. Моделирование обратной задачи динамики м z’’=Ф(z), му’’=Ф(у), где z’’,у’’ – проекции ускорения на оси z и у координат, м – масса системы,  Ф(z),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси z и у, определяется  формулой  1. х=∫∫ мz’’dz dz,   у=∫∫ му’’ dz dy,      2. z,у=∫∫ Ф (z,y)dzdy,       3. z= Ф ’’(z),  y= Ф ’’(y).

9. Модель – виртуальный аналог системы, объекта или процесса.        Да, нет, не знаю.
10. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой   1. х=∫ f(x)dx,        2. у=∫ f(y)dy,     х,у=∫∫ f(x,y)dxdy,       3. x=f ’’(x),  y=f ’’(y) .                  

11. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2х, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’+к2х=0,      2. х’’- к2х=0,     3. х’’- к2 Ф=0.

Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):

1. Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону  z= at3, y= bt3. Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2. Полагая фундаментную плиту плоской полуограниченной пластиной толщиной δ,,смоделировать распределение ее температурного поля при условиях: если х=0, х= δ, у=0, у=∞ температура в системе поддерживается постоянной и равной Т1, град. Кельвина.
Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 10     Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 
1. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1.M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 2.M(x) –Mx+ Rax + qx2=0(Рис.   ),  3. M(x) + Rax – qx2/2=0(Рис. 1 ).

2. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .


[image: image11]
                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3
1. Ra + R+ qx – Q(x) =0 (Рис.   ),  2. Ra – qx – Q(x) =0 (Рис.   ), 3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

3. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

4. Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, в –ускорение, р –сила, определяется по формуле:    1. мв= р,   2. в=рм,    3. м=в /р, где в и р – вектора.
5. Моделирование – прямой метод изучения систем, объектов или процессов с помощью ЭВМ. Да, нет.

6. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле:               1. рм= рн * км, 2. рм= км / рн,   3. рм= рн / км, ,  .

7. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2х, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’+к2х=0,      2. х’’- к2х=0,     3. х’’- к2 Ф=0.

8. Моделирование обратной задачи динамики м z’’=Ф(z), му’’=Ф(у), где z’’,у’’ – проекции ускорения на оси z и у координат, м – масса системы,  Ф(z),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси z и у, определяется  формулой  1. х=∫∫ мz’’dz dz,   у=∫∫ му’’ dz dy,      2. z,у=∫∫ Ф (z,y)dzdy,       3. z= Ф ’’(z),  y= Ф ’’(y).

9. Модель – виртуальный аналог системы, объекта или процесса.        Да, нет, не знаю.

10. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой   1. х=∫ f(x)dx,        2. у=∫ f(y)dy,     х,у=∫∫ f(x,y)dxdy,       3. x=f ’’(x),  y=f ’’(y) .                  

11. Аппроксимация 2-ой производной для функции х=Ф(х) заданной таблично, ш–шаг, хк – к-ое значение функции ведется по формуле 

       1. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш2, 2. х’’= -(хк-2хк+1+хк+2)*ш2,  3. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш.

Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):

1 Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону  z= a/t, y= btgt. Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2 Смоделировать распределение температурного поля в системе, представляющей плоскую отливку толщиной С, на одной стороне которой поддерживается температура А1, град. Кельвина, а на другой – А2.
Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 11     Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 2. M(x) + Rax – qx2/2=0 (Рис.   ),  3. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0 (Рис.   ).

2. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .
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                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

1. Ra – qx – Q(x) =0  (Рис.   ),  2. Ra + R+ qx – Q(x) =0   (Рис.   ), 3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

3. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

4. Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, в –ускорение, р –сила, определяется по формуле:   1. в=рм,    2. мв= р,   3. м=в /р, где в и р – вектора.
5. Моделирование – прямой метод изучения систем, объектов или процессов с помощью ЭВМ. Да, нет.

6. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле:               1. рм= км / рн, 2. рм= рн * км,  3. рм= рн / км, ,  .

7. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2х, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’+к2х=0, 2 .   х’’- к2 Ф=0  ,     3. х’’- к2х=0.

8. Моделирование обратной задачи динамики м z’’=Ф(z), му’’=Ф(у), где z’’,у’’ – проекции ускорения на оси z и у координат, м – масса системы,  Ф(z),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси z и у, определяется  формулой  1. х=∫∫ мz’’dz dz,   у=∫∫ му’’ dz dy,      2. z,у=∫∫ Ф (z,y)dzdy,       3. z= Ф ’’(z),  y= Ф ’’(y).

9. Модель – виртуальный аналог системы, объекта или процесса.        Да, нет, не знаю.

10. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой   1. х=∫ f(x)dx,        2. у=∫ f(y)dy,     х,у=∫∫ f(x,y)dxdy,       3. x=f ’’(x),  y=f ’’(y) .                  

11. Аппроксимация 2-ой производной для функции х=Ф(х) заданной таблично, ш–шаг, хк – к-ое значение функции ведется по формуле 

       1. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш2, 2. х’’= -(хк-2хк+1+хк+2)*ш2,  3. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш.

Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):

1. Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону  z= a/t, y= btgt. Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2. Смоделировать распределение температурного поля в системе, представляющей плоскую отливку толщиной Р, на одной стороне которой поддерживается температура Е1, град. Кельвина, а на другой – Е2.
Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 12     Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 2. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0 (Рис.   ), 3. M(x) + Rax – qx2/2=0 (Рис. 1 ).

2 Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .


[image: image13]
                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

  1. Ra + R+ qx – Q(x) =0   (Рис.   ), 2. Ra – qx – Q(x) =0  (Рис. 1 ),   3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

3. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

4. Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, в –ускорение, р –сила, определяется по формуле:   1. в=рм,  2. м=в /р,      3. мв= р   , где в и р – вектора.
5. Моделирование – прямой метод изучения систем, объектов или процессов с помощью ЭВМ. Да, нет.

6. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле:               1. рм= км / рн, 2. рм= рн * км,  3. рм= рн / км, .

7. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2х, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’+к2х=0, 2. х’’- к2 Ф=0  ,  3. х’’- к2х= 0.
8. Моделирование обратной задачи динамики м z’’=Ф(z), му’’=Ф(у), где z’’,у’’ – проекции ускорения на оси z и у координат, м – масса системы,  Ф(z),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси z и у, определяется  формулой   1. z,у=∫∫ Ф (z,y)dzdy,   2. х=∫∫ мz’’dz dz,   у=∫∫ му’’ dz dy,  3. z= Ф ’’(z),  y= Ф ’’(y).

9. Модель – виртуальный аналог системы, объекта или процесса.        Да, нет, не знаю.

10. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой   1. х=∫ f(x)dx,   2. x=f ’’(x),  y=f ’’(y)      3. у=∫ f(y)dy,     х,у=∫∫ f(x,y)dxdy. 
11. Аппроксимация 2-ой производной для функции х=Ф(х) заданной таблично, ш–шаг, хк – к-ое значение функции ведется по формуле 

       1. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш, 2. х’’= -(хк-2хк+1+хк+2)*ш2,  3. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш2.

Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):

1. Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону  z= ctgt, y= btgt. Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2. Смоделировать распределение температурного поля в системе, представляющей шаровую опору с внутренним радиусом Р, наружным К, внутри которой поддерживается температура С1, град. Кельвина, а с наружи – С2.

Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 13     Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) + Rax – qx2/2=0   (Рис.   ),  2. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 3. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0 (Рис.   ).

2. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .
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                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

  1. Ra – qx – Q(x) =0  (Рис.   ), 2. Ra + R+ qx – Q(x) =0   (Рис.   ),   3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

3. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

4. Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, в –ускорение, р –сила, определяется по формуле:  1. мв= р  2. в=рм,  3. м=в /р,     , где в и р – вектора.
5. Моделирование – прямой метод изучения систем, объектов или процессов с помощью ЭВМ. Да, нет.

6. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле:               1. рм= км / рн, 2. рм= рн * км,  3. рм= рн / км, .

7. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2y, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’+к2y=0, 2. х’’- к2 Ф=0  ,  3. х’’- к2y= 0.

8. Моделирование обратной задачи динамики м z’’=Ф(z), му’’=Ф(у), где z’’,у’’ – проекции ускорения на оси z и у координат, м – масса системы,  Ф(z),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси z и у, определяется  формулой   1. х=∫∫ мz’’dz dz,   у=∫∫ му’’ dz dy,   2. z,у=∫∫ Ф (z,y)dzdy,     3. z= Ф ’’(z),  y= Ф ’’(y).

9. Модель – виртуальный аналог системы, объекта или процесса.        Да, нет, не знаю.

10. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой   1. х=∫ f(x)dx,  2. у=∫ f(y)dy,     х,у=∫∫ f(x,y)dxdy,   3. x=f ’’(x),  y=f ’’(y). 

11. Аппроксимация 2-ой производной для функции х=Ф(х) заданной таблично, ш–шаг, хк – к-ое значение функции ведется по формуле 

       1. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш2  ,   2.  х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш, 3. х’’= -(хк-2хк+1+хк+2)*ш2.

Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):

1. Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону  z= at, y= bt. Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2. Смоделировать распределение температурного поля в системе, представляющей цилиндрический подшипник с внутренним радиусом С, наружным Е, внутри которого поддерживается температура В1, град. Кельвина, а с наружи – В2.

Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   


Протокол №  5   4_12_2011
 Зав. каф. _____________ А.Ф. Тарасов                                  Экзаменатор __________ В.И. Кравченко

ДГМА,  Спец. ИТП. Очное отдел     Билет 14     Дисцип. МОД. СИС., Трим. 10
Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .
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                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

  1. Ra – qx – Q(x) =0  (Рис.   ), 2. Ra + R+ qx – Q(x) =0   (Рис.   ),   3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

2. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) + Rax – qx2/2=0   (Рис.   ),  2. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 3. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0 (Рис.   ).

3. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

4. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле:               1. рм= км / рн, 2. рм= рн * км,  3. рм= рн / км .
5. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2y, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’+к2y=0, 2. х’’- к2 Ф=0  ,  3. х’’- к2y= 0.

6.Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, в –ускорение, р –сила, определяется по формуле:

  1. мв= р  2. в=рм,  3. м=в /р,     , где в и р – вектора.
7. Моделирование – прямой метод изучения систем, объектов или процессов с помощью ЭВМ. Да, нет.

8. Моделирование обратной задачи динамики м z’’=Ф(z), му’’=Ф(у), где z’’,у’’ – проекции ускорения на оси z и у координат, м – масса системы,  Ф(z),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси z и у, определяется  формулой   1. х=∫∫ мz’’dz dz,   у=∫∫ му’’ dz dy,   2. z,у=∫∫ Ф (z,y)dzdy,     3. z= Ф ’’(z),  y= Ф ’’(y).

9. Модель – виртуальный аналог системы, объекта или процесса.        Да, нет, не знаю.

10. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой   1. х=∫ f(x)dx,  2. у=∫ f(y)dy,     х,у=∫∫ f(x,y)dxdy,   3. x=f ’’(x),  y=f ’’(y). 

11. Аппроксимация 2-ой производной для функции х=Ф(х) заданной таблично, ш–шаг, хк – к-ое значение функции ведется по формуле 

       1. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш2  ,   2.  х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш, 3. х’’= -(хк-2хк+1+хк+2)*ш2.

Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):

1 Смоделировать движение системы массы m, координаты которой изменяются по закону  z= 6t5, y= 11sint. Определить модуль силы, вызвавшей движение. Рассчитать погрешность вычисления силы точным и приближенным методами.

2 Смоделировать распределение температурного поля в системе, представляющей цилиндрический подшипник с внутренним радиусом К, наружным М, внутри которого поддерживается температура У1, град. Кельвина, а с наружи – У2.

Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   
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Тестовая часть

В вопросах 1-11 подчеркните нужное - «Да, нет, ошибка», или правильную формулу. 

1. Модель – физический аналог системы, объекта или процесса.            Да, нет, не знаю.

2. Переход от параметров модели-рм к аналогичному параметру натуры-рн при коэффициенте подобия км выполняется по формуле:               1. рм= км / рн, 2. рм= рн * км,  3. рм= рн / км .

3. Дифференциальное уравнение системы, движущейся в направлении действия силы Ф=мк2y, м – масса системы, к – коэффициент пропорциональности, определяется формулой

     1. х’’+к2y=0, 2. х’’- к2 Ф=0  ,  3. х’’- к2y= 0.

4. Второй закон динамики Ньютона м – масса системы, в –ускорение, р –сила, определяется по формуле:  1. мв= р  2. в=рм,  3. м=в /р,     , где в и р – вектора.
5. Моделирование – прямой метод изучения систем, объектов или процессов с помощью ЭВМ. Да, нет.

6. Моделирование обратной задачи динамики м z’’=Ф(z), му’’=Ф(у), где z’’,у’’ – проекции ускорения на оси z и у координат, м – масса системы,  Ф(z),Ф(у)- сумма проекций всех сил на оси z и у, определяется  формулой   1. х=∫∫ мz’’dz dz,   у=∫∫ му’’ dz dy,   2. z,у=∫∫ Ф (z,y)dzdy,     3. z= Ф ’’(z),  y= Ф ’’(y).

7. Модель – виртуальный аналог системы, объекта или процесса.        Да, нет, не знаю.

8. Моделирование прямой задачи динамики, где f(x), f(y) – законы движения системы, определяется  формулой   1. х=∫ f(x)dx,  2. у=∫ f(y)dy,     х,у=∫∫ f(x,y)dxdy,   3. x=f ’’(x),  y=f ’’(y). 

9. Аппроксимация 2-ой производной для функции х=Ф(х) заданной таблично, ш–шаг, хк – к-ое значение функции ведется по формуле 1. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш2 , 2. х’’=(хк-2хк+1+хк+2)/ш, 3. х’’= -(хк-2хк+1+хк+2)*ш2.

10. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения Q(x).Ra- реакция опоры, хОу – оси координат, х – координата сечения, q-распределенная, R-сосредоточенная, внешние нагрузки, момент М по часовой стрелке «+» .


[image: image16]
                  Рис. 1                                                 Рис. 2                                                           Рис. 3

  1. Ra – qx – Q(x) =0  (Рис.   ), 2. Ra + R+ qx – Q(x) =0   (Рис.   ),   3.   Ra + qx –M +Q(x) =0 (Рис.   ).

11. Укажите рисунок и соответствующую ему формулу для определения М(x).

1. M(x) + Rax – qx2/2=0   (Рис.   ),  2. M(x) –M- Rax + qx2=0(Рис.   ), 3. M(x) –Mx+ Rax + qx2=0 (Рис.   ).

Задачи

      Разработать модель, алгоритм и программу для решения задач (исходные данные задать самостоятельно):

1. Смоделировать движение системы массой М под действием непериодической силы, проекция которой совпадает с направлением ее движения и равна F=р2Mz, где p - постоянный коэффициент, z - аппликата, определяющая положение системы.

2. Полагая ребро прочности редуктора в виде стержня бесконечной длины, смоделировать распределение его температурного поля, если у основания поддерживается температура В1, град. Кельвина, коэффициент теплоотдачи с поверхности равен ρ, коэффициент теплопроводности – λ, периметр – u, а площадь сечения с.
Утверждено на заседании кафедры КИТ.                   
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