Тесты по курсу

«Техника и методы физических измерений и расчетов»

Информационная теория измерений
01. Безусловная энтропия источника информации характеризует:

а) степень избыточности источника информации

      б) меру неопределенности источника информации до начала измерений

в) меру неопределенности источника информации после завершения измерений

г) количество информации, получаемое в эксперименте

02. Энтропия дискретного источника сигналов определяется:

а) значениями измеряемой величины

      б) вероятностями получения значений измеряемой величины

в) значениями и  вероятностями этих значений

г) диапазоном значений измеряемой величины

03. Условная энтропия измеряемой величины определяется:

а) законом распределения погрешности измерительного устройства

      б) значениями измеряемой величины

      в) верхним значением диапазона  измеряемой величины

г)  верно а) и в)

04. Энтропийный коэффициент для нормального закона распределения погрешности измерительного прибора равен:

а)  
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05. Зависимость между энтропийным и среднеквадратическим значениями погрешности имеет вид:

а)  
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Структуры средств измерений и их характеристики

06. Функция преобразования датчика относится к классу характеристик:

а) динамических                                               б) переходных

в) статических                                                   г) квазистатических

07. При нелинейной функции преобразования датчика его чувствительность:

 а) зависит от значения выходной величины

      б) зависит от значения входной величины

      в) не зависит от значения входной величины

г)  верно а) и б)
08. Предельный порог чувствительности измерительной системы определяется:

 а) погрешностями измерений 

       б) внешними помехами

       в) собственными шумами датчика

 г)  собственными шумами системы «датчик – измерительная цепь» 

09.  Аддитивная погрешность преобразователя – это:
 а) погрешность нуля преобразования         б) погрешность чувствительности

 в) среднеквадратическая погрешность       г) относительная погрешность

      10.  Мультипликативная погрешность:

  а) не зависит от входной величины

  б) зависит от входной величины

        в) зависит от выходной величины

  г)  определяется собственными шумами системы

11.  Преимуществом дифференциального датчика второго типа не является (укажите лишнее):
  а) компенсация аддитивной погрешности

  б) компенсация мультипликативной погрешности

        в) расширение линейного участка рабочей характеристики

  г)  увеличение чувствительности преобразователя в два раза

12.  К преимуществам системы с обратной связью относят (укажите несколько):
  а) компенсацию аддитивной погрешности датчика

  б) компенсацию мультипликативной погрешности датчика

        в) линеаризацию  рабочей характеристики датчика

  г)  увеличение чувствительности датчика 

Спектральные представления сигналов
13. Cпектральное представление непериодических, в частности импульсных, сигналов определяется:

а) путем разложения в ряд Фурье          б) линейчатой спектральной диаграммой 
в) спектральной плотностью сигнала    г) коэффициентами ряда Фурье
14. Более богатым спектральным составом обладает периодическая последовательность импульсов со скважностью,
а) равной единице                                         б) много больше единицы
в) много меньше единицы                             г) равной нулю 

15. Амплитуда гармоник периодической последовательности прямоугольных импульсов, чей номер кратен скважности последовательности,
а) равна нулю                             б) равна постоянной составляющей последовательности
в) зависит от фазы сигнала       г) равна половине постоянной составляющей
16. Каждая гармоника периодического сигнала характеризуется:

а) своей амплитудой                          б) своей фазой
в) постоянной составляющей            г) амплитудной и фазовой характеристиками
17. К характеристикам периодического сигнала, представляемого рядом Фурье, не относят (укажите лишнее):
а) наличие постоянной составляющей         б) кратность гармоник
в)  понятие спектральной плотности            г) линейчатый характер спектра сигнала
18. Какими свойствами обладает спектральная плотность прямоугольного видеоимпульса (укажите несколько):

а)  спектральная плотность при 
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 равна площади импульса

б)  спектральная плотность носит дискретный характер
в)  спектральная плотность является нечетной функцией частоты

г)  спектральная плотность является четной функцией частоты
19. Амплитудный спектр непериодического сигнала – это:

а)   амплитуда сигнала                                  б) аргумент спектральной плотности

в) фазовая характеристика спектра              г) модуль спектральной плотности
20. К каким из ниже перечисленных  сигналов не применимо преобразование Фурье?
а) дельта функция                                       б) единичная функция

в)  экспоненциальный видеоимпульс       г) прямоугольный видеоимпульс
21. При укорачивании (сжатии) прямоугольного импульса наблюдается:

а)  сужение амплитудного спектра сигнала

      б) расширение амплитудного спектра сигнала

в) равномерный спектр амплитуд на всех частотах

г) изменение амплитуды импульса
22. С какой целью вводится частотная форма представления сигналов?
а) с целью введения понятия комплексной частоты

      б) с целью определения спектральной плотности
в) с целью анализа прохождения сигналов через широкий класс функциональных     блоков

      г) с целью определения абсолютной интегрируемости сигналов
23. Энергетический спектр сигнала – это:
а) модуль спектральной плотности

б) аргумент спектральной плотности
в) модуль и аргумент спектральной плотности

г) квадрат модуля спектральной плотности
24.  При задержке сигнала на время 
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 происходит:
а) изменение фазовой характеристики спектра

б) изменение амплитудной характеристики спектра
в) изменение модуля спектральной плотности

г) изменение модуля и аргумента спектральной плотности

25.  Сжатие сигнала в n раз на временной оси приводит:       

а) к увеличению модуль спектральной плотности

б) к сужению спектра амплитуд сигнала

в) к уменьшению модуля спектральной плотности и расширению спектра в n раз

г)  верно а) и б)

26.  Дифференцирование сигнала по времени эквивалентно:
а) делению модуля спектральной плотности на 
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б) умножению спектральной плотности на 
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в) умножению спектра амплитуд на 
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      г) делению спектральной плотности на 
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027.  Для определения граничной частоты чаще всего используют:
а) амплитудный критерий

б) временной критерий
в) спектральную плотность сигнала
г) равенство Парсеваля
     28.  Интегратор входного воздействия
а) ослабляет высокочастотные спектральные составляющие сигнала

б) ослабляет низкочастотные спектральные составляющие сигнала
в) усиливает высокочастотные спектральные составляющие сигнала

г) не меняет спектральный состав  сигнала
Модели и динамические характеристики физических систем
29.  Физическую систему, в которой выполняется принцип суперпозиции, называют:
а) стационарной системой              б) динамической системой 
в) линейной системой                      г) распределенной системой

30. Критерием отнесения системы к классу сосредоточенных является следующее соотношение характерного размера системы 
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31. К полным динамическим характеристикам измерительных систем относят (укажите несколько):
а) полосу частот пропускания измерительной системы

б) дифференциальное уравнение, связывающее входные и выходные сигналы

в) время установления выходной величины

г) частотную характеристику измерительной системы

32. АЧХ физической системы – это:
а)  аргумент частотной характеристики системы 

б)  модуль и аргумент частотной характеристики

в)  модуль частотной характеристики системы 

г)  квадрат модуля частотной характеристики

33. Частотная характеристика системы, состоящей из 
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 последовательно соединенных блоков с коэффициентами передачи 
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34. Частотная зависимость коэффициента передачи системы характеризуется следующими свойствами (укажите несколько):
а)   АЧХ – четная функция частоты          б) ФЧХ – четная функция частоты        
в)   АЧХ – нечетная функция частоты      г)  ФЧХ – нечетная функция частоты 

35.  Импульсная характеристика системы – это:       
а)  реакция системы на входное воздействие в виде единичной функции
б)  реакция системы на входное воздействие в виде знакопеременной функции

в)  реакция системы на входное воздействие в виде дельта-функции

г)  реакция системы на входное воздействие в виде ступенчатой функции
36. Импульсная 
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 характеристики системы связаны друг с другом соотношением:
а)   
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37. Интеграл Дюамеля представляет собой свертку двух функций:
а) входного сигнала 
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и переходной характеристики системы 
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б) входного сигнала 
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 и частотной характеристики системы 
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в) входного сигнала 
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 и передаточной функции системы 
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г) входного сигнала 
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 и импульсной характеристики системы 
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38.  В реальных (физически реализуемых) системах всегда выполняется условие:
а) импульсная характеристика 
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      б) импульсная характеристика
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в) переходная характеристика 
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г) переходная характеристика 
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39.  Амплитудная модуляция не характеризуется (укажите лишнее):
а)  девиацией амплитуды                   б) девиацией частоты
в)  глубиной модуляции                     г)  наличием боковых частот  в спектре  сигнала  

40.  Ширина спектра АМ-сигнала при тональной модуляции частотой 
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41. Угловая модуляция – обобщающее название следующих видов модуляции:
а)  АМ и ЧМ                                        б) ЧМ и ФМ

в)  АМ и ФМ                                       г) нет такой разновидности модуляции 

42.  Амплитудный модулятор представляет собой:
а)  аналоговый сумматор

      б)  амплитудный детектор
в)  аналоговое перемножающее устройство

      г)  аналоговый интегратор
43.  Коэффициент амплитудной модуляции равен:
а) произведению девиации амплитуды
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 и амплитуды немодулированной несущей
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      б) отношению девиации амплитуды
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 к амплитуде немодулированной несущей
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в)  произведению девиации амплитуды 
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 и модулирующей функции 
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      г)  отношению модулирующей функции 
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 к девиации амплитуды 
[image: image56.wmf]A

D


Преобразователи неэлектрических величин

44. К генераторным первичным преобразователям относят (укажите несколько):
а) индуктивные преобразователи          б) индукционные преобразователи          

в) термопары                                            г) емкостные датчики

45.  Для работы с параметрическими первичными преобразователями используют:
а) измерительные цепи, питаемые постоянным током

б) измерительные цепи, питаемые переменным током

в) резонансные измерительные цепи                                        

      г)  верно а)  и б)

46.  К параметрическим первичным преобразователям не относят (укажите  лишнее):

а) тензорезисторные датчики                 б) пьезоэлектрические датчики

в) реостатные датчики                            г) терморезисторные датчики

47.  Термисторы обладают чувствительностью:
а) сопоставимой с чувствительностью медных терморезисторов              

б) много выше чувствительности металлических терморезисторов

в) ниже чувствительности платиновых терморезисторов

г) сопоставимой с чувствительностью платиновых терморезисторов

48. Общим недостатком полупроводниковых резистивных датчиков является:
а) их инерционность

      б) сравнительно низкая чувствительность

в) существенная зависимость параметров от магнитных полей
г) существенная зависимость параметров датчиков от температуры

49.  К классу электромагнитных измерительных преобразователей не относят (укажите  лишнее):

а) вихретоковые преобразователи                б) индуктивные преобразователи

в) емкостные преобразователи                     г) магнитоупругие преобразователи
50. Пьезоконстанта 
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— это:
а) пьезоконстанта деформации                     б) пьезоконстанта давления

в) пьезоэлектрический модуль                     г) пьезоэлектрическая константа

51. Пьезоэлектрический модуль 
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 характеризует зависимость:
а) электрической индукции от механического напряжения

б) напряженности электрического поля от механического напряжения 

в) механического напряжения от напряженности электрического поля      
г) напряженности электрического поля от механической деформации
52.  В уравнении 
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  индекс 
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 характеризует:
а) направление ориентации электрического поля

б) расположение электродов на поверхности пьезоэлемента

в) направление воздействия механических напряжений 

г) напряженность электрического поля 

53.  Равенство индексов у пьезоэлектрического модуля 
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 означает:
а) совпадение деформаций по толщине с направлением прикладывания усилий
б) совпадение деформаций по толщине с направлением ориентации электрического поля
в) совпадение деформаций с механическими напряжениями в пьезоэлементе
г)  расположение электродов на поверхности кварцевого пьезоэлемента определяет его деформацию по толщине
54.  Частотная постоянная пьезопреобразователя  равна:
а) отношению двух низших резонансных частот
б) произведению резонансной частоты на скорость звука 
в) удвоенной скорости звука в материале датчика
г) половине скорости звука в материале датчика

55.  В пластине кварца Х-среза ось поляризации совпадает:
       а) с осью 3 кристалла                  б) с осью 1 кристалла

 в) с осью 2 кристалла                  г) с боковой гранью кристалла

56.  Первая система электромеханических аналогий основана на аналогиях:
       а)   «сила – ток»                                       б) «сила – напряжение»

 в) «колебательная скорость – ток»        г)   совместно б) и в)

57.  Коэффициент передачи «сила-напряжение» пьезопреобразователя, работающего на низких частотах, не зависит от частоты при условии:
       а)   
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58. В области частотной независимости чувствительность пьезодатчиков усилий по напряжению определяется:
       а)  произведением 
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                              б) отношением  
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 в) произведением 
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                               г)  значением 
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59. На резонансной частоте эквивалентная схема ненагруженного преобразователя характеризуется: 
       а)  максимумом полной проводимости цепи                      

       б)  минимумом полной проводимости цепи                      
 в)  максимумом полного импеданса цепи                            

 г)   равенством частот последовательного и параллельного резонансов 
60.  Коэффициент тензочувствительности металлических тензорезисторов в основном определяется:

        а)  физической тензочувствительностью

        б)  геометрической тензочувствительностью
  в)  объемной тензочувствительностью

  г)  значением тензорезистивного коэффициента

61.  Высокая чувствительность полупроводниковых тензорезисторов  обусловлена: 
       а)  коэффициентом Пуассона
       б)  температурным коэффициентом сопротивления
       в)  тензорезистивным коэффициентом
       г)  модулем Юнга
62.  Источниками температурной погрешности тензорезисторов являются   следующие параметры (укажите несколько):
       а)  температурный коэффициент сопротивления

       б)  коэффициент линейного расширения материала объекта контроля
       в)  коэффициент линейного расширения материала тензорезистора

       г)  все выше перечисленные параметры

63.  Максимальным значением коэффициента тензочувствительности обладают: 

       а)  высокотемпературные тензорезисторы

       б)  полупроводниковые тензорезисторы 

       в)  фольговые тензорезисторы

       г)  металлические тензорезисторы

64.  Компенсационный тензорезистор обычно наклеивают на деталь:          
       а)  поперек деформации растяжения-сжатия детали

       б)  вдоль деформации растяжения-сжатия детали

       в)  под углом 
[image: image69.wmf]45
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 к деформации растяжения-сжатия детали

       г)  на противоположную поверхность детали

65.  Предельная частота измерений динамических деформаций тензорезисторами определяется условием:
       а)  размер базы 
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=

 длины волны 
[image: image71.wmf]l


       б) размер базы 
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 сопоставим с  длиной волны 
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       в)  размер базы 
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 длины волны 
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       г)  независимости от соотношения 
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66.  Какой из нижеперечисленных датчиков обладает самой высокой чувствительностью к перемещениям и самым низким  уровнем шума:
        а) пьезоэлектрический преобразователь

        б)  индуктивный преобразователь          

        в)  тензорезисторный преобразователь
        г)  емкостный преобразователь

67.  Емкостный преобразователь включают в резонансный LC–контур с целью:       

 а) с целью уменьшения погрешностей измерений

       б) с целью линеаризации рабочей характеристики

 в) с целью повышения чувствительности датчика
       г) с целью расширения диапазона частот
68.  Линейной рабочей характеристикой обладает следующие разновидности емкостных преобразователей смещений (укажите несколько):
  а) датчики с не изменяющимся зазором  между электродами, 
  б)  датчики с изменяющимся зазором между электродами
  в)  датчики с диэлектрической пластиной в зазоре

  г)  все вышеперечисленные датчики

69.  Практическая реализация потенциально высокой чувствительности емкостных датчиков затрудняется следующими обстоятельствами:
а) малой величиной собственной емкости датчика

      б) наличием паразитных емкостей, зависящих от температуры

в) необходимостью экранировки измерительных цепей датчика

г) всеми вышеперечисленными обстоятельствами

70.  К индуктивным преобразователям с замкнутой магнитной цепью относят следующие (укажите несколько):
а) плунжерные датчики                          б) датчики с переменной площадью
в) датчики с переменным зазором         г) датчики соленоидного типа          
71. Полная функция преобразования индуктивного преобразователя с переменным зазором, включенного в измерительную цепь, записывается в виде:
       а)  
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72. Чувствительность индуктивного датчика с переменным зазором не зависит (укажите лишнее):
       а) от поперечного сечения магнитопровода     
       б) от величины воздушного зазора 
 в) от частоты питающего напряжения        
       г) от значения тока, питающего катушку
73.  Аддитивная погрешность устраняется у индуктивных датчиков, включенных
       а) в цепь делителя напряжений                     б) в мостовую цепь
 в)  в последовательную цепь                          г) в частотную цепь
74.  Добротность  индуктивного датчика определяется соотношением:
       а)    
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75.  Параметры поля вихревых токов в электромагнитном контроле зависят:
       а) от толщины изделия                          б) от частоты питающего напряжения
 в)  от электропроводности изделия      г) от всего вышеперечисленного
76.  Вихретоковый контроль изделий не позволяет определять (укажите лишнее):
       а)  электропроводность материала       б) механические напряжения в изделии
 в) толщину изделий                                г) дефекты в изделии
77.  Принцип действия индукционных преобразователей основан:
       а) на явлении магнитоупругости          б) на явлении магнитострикции
 в)  на эффекте Баркгаузена                    г) на явлении электромагнитной индукции
78.  Функция преобразования дифференциального трансформаторного датчика с переменным зазором зависит от следующих факторов (укажите несколько):
       а) питающего напряжения                           б) числа витков возбуждающей катушки 
 в) величины смещения якоря датчика        г) числа витков приемной катушки  
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