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ПАСПОРТ 

 

ФОНДА ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ ПО УЧЕБНОЙ ДИСЦИПЛИНЕ 

 

Элементы систем автоматики 
 

№ 

п/п 

Контролируемые темы 

дисциплины 

Код 

контролируемой 

компетенции 

Наименование 

оценочного средства 

1 
Аналоговые узлы систем 

автоматики 
ПК-8 

Практическая работа 

Зачет 

2 Согласующие элементы ПК-8 
Практическая работа 

Зачет 

3 Датчики ПК-8 
Практическая работа 

Зачет 

 

ПЕРЕЧЕНЬ ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ 

№ 

п/п 

Наименование 
оценочного 

средства 

Краткая характеристика 

оценочного средства 

Представление 

оценочного 

средства 
в фонде 

1 
Практическая 

работа 

Средство проверки умений обучающегося 

применять полученные знания по заранее 

определенной методике для решения задач или 
заданий по модулю или дисциплине в целом 

Комплект заданий 

для выполнения 

практических 
работ 

2 Зачет Итоговая форма оценки знаний Вопросы к зачету 

 

  



ЗАДАНИЯ ДЛЯ ВЫПОЛНЕНИЯ ПРАКТИЧЕСКИХ РАБОТ 

Семестр 2 (ОФО, ОЗФО, ЗФО) 

№1 Определение основных параметров потенциометрического датчика. 

№2 Определение основных параметров индуктивного датчика. 

№3 Определение основных параметров емкостного датчика. 

№4 Определение основных параметров электромагнитного реле. 

№5 Определение основных параметров исполнительного устройства и простейшего 

магнитного усилителя. 

№6 Определение основных параметров следящей системы автоматики. 

 

Критерии оценки практических работ: 

Таблица 1. Шкала и критерии оценивания уровня освоения дисциплинарных частей 

компетенций, приобретаемых при выполнении практических работ. 

Балл 
Уровень 

освоения  

Критерии оценивания уровня освоения дисциплинарных 

компетенций после изучения учебного материала 

5 
Максимальный 

уровень 

Студент правильно выполнил задание. Показал отличные 

владения навыками применения полученных знаний и умений 

при решении профессиональных задач в рамках усвоенного 

учебного материала. Ответил на все дополнительные вопросы 

на защите. 

4 
Средний 

уровень 

Студент выполнил задание с небольшими неточностями. 

Показал хорошие владения навыками применения полученных 

знаний и умений при решении профессиональных задач в 

рамках усвоенного учебного материала. Ответил на 

большинство дополнительных вопросов. 

3 
Минимальный 

уровень 

Студент выполнил задание с существенными неточностями. 

Показал удовлетворительное владение навыками применения 

полученных знаний и умений при решении профессиональных 

задач в рамках усвоенного учебного материала. При ответах на 

дополнительные вопросы было допущено много неточностей 

2 

Минимальный 

уровень не 

достигнут 

При выполнении задания студент продемонстрировал 

недостаточный уровень владения умениями и навыками при 

решении профессиональных задач в рамках усвоенного 

учебного материала. При ответах на дополнительные вопросы 

было допущено множество неточностей 

 

 
  



Вопросы к зачету по дисциплине 

Элементы систем автоматики 

1.  Автоматика и автоматизация 

2.  Виды управления. 

3.  Классификация  системы. 

4.  Система АСУТП 

5.  Функции системы 

6.  Системы ЛАС, САК, САС. 

7.  Системы  САЗ, САР 

8.  Примеры многоканальных систем стабилизации 

9.  Элементы системы автоматики 

10.   Общими характеристиками элементов 

11.  Определение и общие характеристики датчиков 

12.  Требования предъявляемые к датчикам 

13.  Датчики положения объектов (ДПО) 

14.  Электроконтактные датчики положения объектов 

15.  Индуктивные выключатели 

16.  Магнитные выключатели типа ДКПУ 

17.  Оптические, радиоактивные, ультразвуковые ДПО 

18.  Генераторные ДПО 

19.  Цифровые ДП 

20.  Локационные датчики (ЛД) 

21.  Датчики скорости 

22.  Тахогенераторные ДС 

23.  Магнитоиндукционные датчики 

24.  Цифровые датчики скорости 

25.  Датчики усилий 

26.  Датчики токов и напряжений  

27.  Магнитные усилители 

28.  Электромагнитные реле 

29.  Полупроводниковое реле 

30.  Гамма-реле 

31.  Проволочный тензорезистор 

32.  Позиционные регуляторы 

33.  Импульсные регуляторы 

34.  Микропроцессорные регуляторы 

35.  Электрические регулирующие комплексы 

36.  Контроллеры ТЕКОН 

37.  Контроллеры SIMATIC 

38.  Промышленные компьютеры 

39.  Гидравлические и пневматические исполнительные устройства 

40.  Электродвигательные исполнительные устройства 

41.  Электромагнитные исполнительные элементы 

42.  Регистры памяти, триггеры как ячейки памяти, ОЗУ. 

 

Критерии оценки знаний при приеме зачет. 

 

Таблица 3. Шкала оценивания уровня знаний при приеме зачета 

 

«не зачтено»   Обучающийся обнаружил знание основного учебно-программного 

материала в объеме, необходимом для дальнейшей учебы и предстоящей 

работы по специальности, справился с выполнением заданий, 



предусмотренных программой дисциплины. 

«зачтено» Обучающийся обнаружил значительные пробелы в знаниях основного 

учебно-программного материала, допустил принципиальные ошибки в 

выполнении предусмотренных программой заданий и не способен 

продолжить обучение или приступить по окончании университета к 

профессиональной деятельности без дополнительных занятий по 

соответствующей дисциплине. 

 

Образец билета к зачету: 
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Приложение 1 

 

 

КОМПЛЕКТ ЗАДАНИЙ ДЛЯ ПРАКТИЧЕСКИХ РАБОТ 

 

Практическая работа №1 

Определение основных параметров потенциометрического датчика 

1. Цель работы: 

Научиться рассчитывать параметры потенциометрического датчика. 

2. Пояснения к работе 

2.1 Краткие теоретические сведения 

Потенциометрический датчик представляет собой реостат, включенный по схеме 

потенциометра. Потенциометрический датчик преобразует механические перемещения в 

изменения сопротивления реостата. Расчет потенциометра сводится к расчету 

сопротивлений: определяются размеры каркаса для намотки, диаметр провода обмотки, 

количество витков, шаг намотки. 

1) рабочая длина каркаса: 

  

 

где L - рабочая длина каскада; 

 α - угол поворота; 

 D -средний диаметр каркаса. 

2) минимальное число витков: 

 

 

где n- минимальное число витков %;  

   δр-разрешающая способность. 

3) шаг намотки: 

𝜏 = 𝐿/𝑛, (мм)                    (3) 

где τ- шаг намотки. 

4) диаметр провода с изоляцией: 

 

                              

где dи - диаметр провода с изоляцией. 

5) коэффициент нагрузки: 

β =
Rн  

R
=

1−δmax

4δmax
   ,             (5) 

L =
αDπ  

360
,(мм)   (1) 

𝑛 =
100

δр(%)
  ,(витков)          (2) 

                  𝑑и= 𝜏 − 0.015 ,(мм)             (4) 



где Rн-коэффициент нагрузки , 

       𝛿𝑚𝑎𝑥-максимальная погрешность 

6) сопротивление потенциометра:  

 𝑅 = 𝑅н
𝛽

, (Ом) (6) 

где R- сопротивление потенциометра,.  

7) высота каркаса: 

H = (
πR𝑑2 

8𝜌𝑛
) − 𝑏,(мм)             (7) 

где H-высота каркаса 

       𝜌-удельное сопротивление 

       b-толщина каркаса 

2.2 Пример расчет  

Исходные данные: 

Rн = 4400 Ом, δ max = 2,5 %, U = 26 B, D = 45 мм, α = 330, b = 2 мм, δр = 0,25 %, 𝜌 = 0,49 * 10-

6 Ом ⋅ м. 

Решение: 

1) L = 330 * 45 * 3,14 / 360 = 129,5 (мм); 

2) n = 100 / 0,25 = 400 (витков); 

3) τ = 129,5 / 400 = 0, 324 (мм); 

4) dи = 0,324 – 0,015 = 0,309 (мм) (с учетом изоляции); 

5) Выбираем d ≈ 0,3 (мм) = 0,3 * 10-3 (м); 

6) β= (1 – 0,025) / (4 * 0,025) = 9,75; 

7) R = 4400 / 9,75 = 451,3 (Ом); 

8) H = {[3,14 * 451,3 * (0,3 * 10-3)2] / (8 * 0,49 * 10-6 * 400)} – 0,002 = 0,0793 (м) = 79,3 

(мм). 

3. Задание: 

3.1 Рассчитать параметры потенциометрического датчика. Исходные данные для расчета 

взять из таблицы 1, согласно варианту 

       

 

  Таблица 1. 

№ Rн δmax U D 

α 

B δр 𝜌 ⋅ 10-6  

вариан 

(Ом) (%) (B) (мм) (мм) (%) (Ом⋅м) 

 

та 

  

         

1 4400 2,0 26 50 330 1,8 0,2 0,49  



2 4400 3,0 26 55 330 2,5 0,2 0,42  

3 4400 2,7 26 47 330 1,5 0,23 0,49 

4 4400 2,3 26 52 330 2,3 0,25 0,42 

5 4400 2,1 26 49 330 2,0 0,21 0,42 

 

3.2 Произвести расчет 

 

L= _____________________________________________ 

n= _____________________________________________ 

τ= _____________________________________________ 

dи= _____________________________________________ 

β=  ______________________________________________ 

R= _____________________________________________ 
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H= _____________________________________________ 

 

3.3 Результаты расчета свести в таблицу 2 

      Таблица 2. 

L (мм) n (вит) τ (мм) dи (мм) β  R (Ом) Н (мм)  

        

        

 

Практическая работа №2 

Определение основных параметров индуктивного датчика 

1.Цель работы 

 Научиться рассчитывать индуктивность индуктивного датчика. 

2.   Пояснения к работе 

2.1 Краткие теоретические сведения 

Индуктивные датчики преобразуют механическое перемещение в изменение параметров 

магнитной и электрической цепей. Принцип действия индуктивных датчиков основан на 

изменении индуктивности L или взаимоиндуктивности M обмотки с сердечником 

вследствие изменения магнитного сопротивления Rм магнитной цепи, в которую входит 

сердечник. 

1) последовательность преобразований: 

F → δв → Rм → L → XL → Z → I, 



где F - усилие; 

              δв - длина воздушного зазора; 

              Rм - магнитное сопротивление;  

              L - индуктивность; 

  X L - индуктивное сопротивление; 

              Z - полное сопротивление; 

  I - ток. 

 

 

где 

L - индуктивность датчика,  

      δв - длина воздушного зазора; 

      n - число витков; 

    Sм - площадь поперечного сечения магнитопровода. 

 

2.2 Пример расчета        

Исходные данные:        

δв1 = 0,4 мм = 0,0004 м = 4 * 10-4 м;  

δв2 = 0,6 мм = 0,0006 м = 6 * 10-4 м; 

δв3 = 0,8 мм = 0,0008 м = 8 * 10-4 м; 

 Sм = 40 мм2 = 0,00004 м2 == 4 * 10-5 м2; n = 16000 витков 

Решение: 

L1=(2/0,0004)*3,14*160002*40*107=16,1(Гн) 

L1=(2/0,0006)*3,14*160002*40*107=10,7(Гн) 

L1=(2/0,0008)*3,14*160002*40*107=8(Гн) 

Построить график L = f(δв) 

 
 
3. Задание: 

  2) индуктивность датчика вычисляется по формуле:  

L = (
2

𝛿в 
) ∗ 𝜋 ∗ 𝑛2 ∗ 𝑆м ∗ 107,(Гн) (1) 



3.1 Определить индуктивность датчика в зависимости от длины воздушного зазора. 

Исходные данные для расчета взять из таблицы 1, согласно варианту. 

        Таблица 1. 

№ δв1, (мм) δв2, (мм) δв3, (мм) Sм, (мм2) n  

варианта       

1 0,3 0,5 0,7 40 16000  

2 0,4 0,6 0,8 50 16000  

3 0,3 0,5 0,7 60 15500  

4 0,4 0,6 0,8 30 16500  

5 0,5 0,7 0,9 30 16500  

 

3.2 Произвести расчет 

 

L1=_________________________________________________________ 

L2=_________________________________________________________ 

L3=________________________________________________________ 

 

 

 

3.3 Результаты расчета свести в таблицу 2. 

                                                                                                                  Таблица2. 

L1 (Гн) L2 (Гн) L3 (Гн) 

   

   

 

Практическая работа №3 

Определение основных параметров емкостного датчика. 

1 Цель работы 

Научиться рассчитывать параметры емкостного датчика. 

2. Пояснения к работе. 

2.1 Краткие теоретические сведения. 

Емкостной датчик угловых перемещений имеет вид: 

1-подвижная пластина; 

2-вал; 



3-неподвижная пластинамаксимальная емкость датчика при α= 180 равна: 

C
max=

0.89∗Smax (n−1)∗180

d∗180
=

0.89∗Smax (n−1)

d

  ,  (Ф)    (1) 

где Smax - площадь взаимодействия между подвижной и одной из неподвижных пластин; 

         Сmaх - максимальная емкость, 

         d-расстояние между пластинами,  

         ег=1 (диэлектрик-воздух). 

отсюда общее количество подвижных и неподвижных пластин 

                                 𝑛 =
𝐶max∗𝑑

0.89∗𝑆𝑚𝑎𝑥+1
,  (штук)    (2)    

 

полученное количество округляем до целого числа. 

 

1) чувствительность датчика определяем по формуле: 

 

𝑆𝑑 =
0.89∗Smax (n−1)

d∗180
,  (3) 
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2.2 Пример расчета  

Исходные данные: 

Smax=15см 2; Сmaх=400; d=0,8; ег=1.; 

Решение: 

n=400*0.8/0.89*15+1=22 (штук) 

Sd=0,89*15(22-1)/0,8*180=2 

 

3 Задание: 

3.1 Определить основные параметры емкостного датчика. Исходные данные для расчета 

взять из таблицы 1. 

Таблица 1. 

 

 3.2 Произвести расчет 

n=________________________________________________________ 

 

№  

) Cmax (пФ) d (мм) варианта Smax, (  см 

1 12  400 0,5 

2 10  200 0,6 

3 15  600 0,4 

4 18  830 0,8 

5 15  440 0,6 



Sд=_____________________________________________________ 

3.3 Результаты расчета свести в таблицу 2. 

                                                                Таблица2. 

n (шт) Sд 

  

 

Практическая работа № 4 

Определение основных параметров электромагнитного реле постоянного тока 

 1.Цель работы 

 Научиться рассчитывать параметры электромагнитного реле. 

2.Пояснения к работе. 

2.1. Краткие теоретические сведения: 

Реле – это устройство, которое автоматически осуществляет скачкообразное переключение 

выходного сигнала под воздействием управляющего сигнала, изменяющегося непрерывно 

в определенных пределах. Электромагнитные реле по роду используемого тока делятся на 

реле постоянного и переменного тока. Реле постоянного тока делятся на нейтральные и 

поляризованные. Рассмотрим основные параметры, характеризующие работу, 

нейтрального электромагнитного реле постоянного тока. 

1)площадь воздушного зазора: 

𝑆𝛿 = 𝜋 ∗
𝐷2

4
      , (мм2)   (1) 

  

где Sδ - площадь воздушного зазора, (мм2); 

D - диаметр катушки. 

2) величина магнитного потока: 

Фδ = √
F∗Sδ

4∗105         , (Вб)    (2) 

 где F – намагничивающая сила.         

 

3) магнитная индукция: 

Bδ =
Фδ

Sδ
,    (Тл)                 (3) 

4) магнитное напряжение, приходящееся на воздушный зазор: 

I ∗ ωδ = Bδ 𝜇0⁄ ∗ 𝛿     ,(A)  (4) 

 

          где μ 0 - 4 ⋅ π ⋅ 10 − 7 − магнитная проницаемость. 



2.2 Пример расчета 

Исходные данные: 

FK = 80 Н; D = 14 мм = 14* 10-3 м; δ = 0,15 мм = 1,5* 10-4 м 

        Решение: 

 1) 𝑆𝛿=3,14*14* 10-3 /4=1,54*10-4(м2) 

 2) Фδ=√ 80*1,54*10-4/4*105=1,75*10-4(Вб) 

         3) Bδ=1,75*10-4/1,54*10-4=1,14 ( Тл) 

         4) I ∗ ωδ=1,14/4 * 3,14 *10 – 7*1,5* 10-4=136(А) 

 

3. Задание: 

3.1 Рассчитать параметры электромагнитного реле. Исходные данные для расчета взять в 

таблице 1, согласно варианту. 

   Таблица 1. 

№ варианта F (Н) D (мм) δ (мм)  

1 50 20 0,2  

2 90 12 0,9  

3 40 17 0,1  

4 100 29 1,2  

5 130 30 1,5  

 

3.2 Произвести расчет: 

Sδ=___________________________________________________________ 

Фδ=___________________________________________________________ 

Вδ=___________________________________________________________ 

I*ωδ=_________________________________________________________ 

3.3 Результаты расчета свести в таблицу 2. 

                                                                                                    Таблица 2. 

S δ (м
2) Фδ (Вб) Вδ(Тл) I ·ωδ(А) 

    

 

Практическая работа №5 

Определение основных параметров исполнительного 

электромагнитного устройства автоматики и магнитного усилителя 

1.Цель работы 



1.1 Научиться рассчитывать параметры клапанного электромагнита. 

1.2 Научиться рассчитывать параметры магнитного усилителя с внешней обратной 

связью. 

Задача №1. Определить основные параметры клапанного электромагнита 

2 Пояснения к работе. 

2.1 Краткие теоретические сведения: 

Электромагниты бывают: 

по виду тока в обмотке - постоянного и переменного токов; по скорости 

срабатывания – быстродействующие, нормальные и замедленного действия; по 

назначению - приводные и удерживающиеи ;по коструктивному исполнению - 

клапанные (поворотные), прямоходные и с поперечным движением якоря. 

Клапанные электромагниты имеют небольшое перемещение якоря (несколько мм) и 

развивают большое тяговое усилие. 

1.  Конструктивный фактор  

А = √𝐹э/𝛿 , (Н/мм)                          (1) 

где F э – тяговое усилие, 

δ – ход якоря 

2.  Индукция в зазоре Вδ (Тл) 

(выбирается по зависимости Вδ = f (А)) 

3.  Площадь сечения полюсного наконечника: 

𝑆 =
𝐹э

4
∗ 𝐵𝛿

2 ∗ 105 ,(мм2)                    (2) 

(получено из формулы F э = 4*Вδ
2*S*105 ) 

4. Сечения сердечника магнитопровода: 

𝑆𝑐 = 𝑆я = 𝜎 ∗ 𝐵𝛿 ∗ 𝑆/𝐵ст , (мм2)       (3) 

 где Вст – индукция в стали 

        σ – коэффициент рассеяния магнитной системы 

5. Сечение ярма магнитопровода: 

𝑆я = 𝑆ям ,  (мм2)                                 (4) 

6.Сечение якоря магнитопровода: 

𝑆як = 𝑆𝑐/𝜎, (мм2)                               (5) 

7.Полная МДС катушки: 

I ∗ ω = Bδ ∗ 𝛿 𝜇0(1 − 𝛼)⁄ , (A)           (6) 

где α – коэффициент, характеризующий отношение МДС, не 

участвующей в создании тягового усилия к общей МДС катушки 



 

2.2 Пример расчета  

Исходные данные:  

Fэ = 256 Н , δ=16 мм = 1,6 см = 1,6*10−2 м,  Bст = 1,2 Тл, σ = 2, 

α= 0,15,  μ0 = 4*3,14*10−7 Гн/м, Вδ=1,1Тл 

Решение: 

1.       А=√256/ 1,6 =10 (Н/см) 

2. S = 250/4*1,1*1,1*105 = 5,2*10-4(м2) = 5,2 (см2) 

3. Sc = 2*1,1*5,2/1,2 = 9,7 (см2) 

4. Sя = 9,7 (см2) 

5. Sяк = 9,7/2 = 4,85 (см2) 

6. I*w = 1,1*1,6 *10-2/4*3,14*10-7(1 – 0,15) =16*103  (А) 

 

3.  Задание: 

3.1 Определить основные параметры клапанного электромагнита. 

Исходные данные для расчета взять из таблицы 1, согласно вариантам. 

 

Таблица 1. 

 №  Fэ δ Вст σ α μ0  

   (Н) (мм) (Тл)     

 1  155 0,5 1,2 1,5 0,2 4π10-7  

 2  195 0,7 1,25 1,5 0,3 4 π 10-7  

 3  325 1,2 1,3 1,75 0,4 4 π 10-7  

 4  225 1,5 1,35 1,75 0,5 4 π 10-7  

 5  155 2,5 1,4 2,0 0,6 4 π 10-7  

 

3.2. Произвести расчет: 

 

А =________________________________________________________ 

S =________________________________________________________ 

Sc =________________________________________________________ 

Sя =________________________________________________________ 

Sяк =_______________________________________________________ 

I*w = 

 

3.3 Результаты расчета свести в таблицу 2.  

 Таблица 2. 



 

 

Практическая работа №6 

Определение основных параметров следящего привода 

1. Цель работы 

Научиться рассчитывать параметры исполнительного устройства и коэффициента 

усиления системы для следящего привода 

2. Пояснения к работе 

2.1 Краткие теоретические сведения: 

Системы автоматики делятся на системы стабилизации, системы программного управления 

и следящие системы. Следящие системы – это такие системы, которые с той или иной 

степенью точности воспроизводят изменения входных величин, происходящие по 

произвольному закону. 

По назначению следящие системы делятся на следящие электроприводы, системы 

дистанционного управления, измерительные системы. 

1) передаточное число редуктора:  

         𝑖м=𝑛𝑚𝑎𝑥 𝑛н⁄    ,                                    (1) 

где nmax- максимальная скорость загрузки; 

       nн- число оборотов двигателя. 

2)момент сопротивления, приведенный к валу: 

𝑀спр = 𝑀𝑐 ∗ 𝑖м 𝜂⁄ ,  (Н/м)                             (2) 

где Мс- момент сопротивления нагрузки; 

       η- КПД механическая передача. 

3)мощность двигателя: 

𝑃м = 𝑀спр ∗ 𝑛н 97,5⁄ ,  (Вт)                             (3) 

4) коэффициент усиления двигателя по скорости относительно напряжения управления: 

𝐾д = 𝑛н 𝑈𝑦.𝑚𝑎𝑥⁄ ,                                             (4) 
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5) коэффициент усиления усилителя по напряжению: 

𝐾𝑦 = 𝑈𝑦.𝑚𝑎𝑥 д ∗ 𝑖 ∗ 𝐾⁄ ,                                    (5) 

А Вδ S Sc Sя Sяк I*w 

(H/см) (Тл) (мм2) (мм2) (мм2) (мм2) (А) 

       



где д- допустимое значение динамической ошибки; 

       i- придаточное число между сельсинами точного и грубого отчетов. 

6) общий коэффициент усиления системы: 

𝐾0 = 𝐾 ∗ 𝐾д ∗ 𝐾𝑦 ∗ 𝐾м,               (6) 

где Км=iм*i.-коэффициент механической передачи к сельсину точного отсчета. 

 

2.2 Пример расчета  

Исходные данные: 

Мс=50Н*м; nmax=3,3 об/мин; д≤0,1°; i=30; К=0,5 В/град; Uy.max= 240В, nн=6000 об/мин; η= 

0,6 

Решение: 

1) iм=333/6000=1/1800; 

2) Мс.пр=50/(0,6*1800)=4,63*10-2 (н*м); 

3) Рм=(4,63*10-2*6000)/97,5=2,86*10-2 (кВт); 

4) Кд=6000/240=150 (град/(в*сек)); 

5) Ку=240/(0,1*30*0,5)=160; 

6) Км=30/1800=1/60; 

7) К0=0,5*160*150*(1/60)=200 (1/сек). 

 

3. Задание: 

3.1 Рассчитать общий коэффициент усиления системы. Исходные данные для расчета взять 

из таблицы 1, согласно варианту. 
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Таблица 1.  

№ 

Мс (н*м) 

nmax 

д i 

К nн 

η 

Uy.max 

варианта (об/мин) (В/град) (об/мин) (В)     

1 45 3,3 0,1 25 0,5 5500 0,58 240 

2 
 

 
55 

 
3,3 0,1 30 0,5 

 
5700 0,5 240 

3 60 3,3 0,1 35 0,5 
 

5800 0,6 240 



4 50 3,3 0,1 25 0,5 
 

5900 0,62 240 

5 48 3,3 0,1 29 0,5 6000 0,65 240 

 

3.2 Произвести расчет 

 iм=________________________________________________________ 

Мс.пр=______________________________________________________ 

Рм=________________________________________________________ 

Кд=________________________________________________________ 

Ку=________________________________________________________ 

Км=________________________________________________________ 

К0=________________________________________________________ 

 

3.3 Результаты расчета свести в таблицу 2. 

Таблица 2. 

№        

варианта iм Мс.пр(н*м) Рм(Вт) Кд Ку Км Ко 

        

        

 


