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一、单项选择题(本大题共20小题。每小题2分。共40分)

1．CAD一词已经成为世界通用的名词，它是指（  ）
A．计算机辅助工程
B．计算机辅助制造
C计算机辅助设计
D．计算机辅助工艺规程设计
2．实验测试了自变量为3，4，5，6，7，8时的函数值，现要用抛物线插值法计算5.3处的函数值，选择下列哪组自变量及其对应的函数值进行插值计算较为合理（  ）
A．3，4，5
B．4，5，6
C．5，6，7
D．6，7，8

3．设备坐标系的维数一般为（  ）
A．一维
B．二维
C三维
D．四维
4．将平面图形沿X方向平移10个单位，沿Y方向平移15个单位，其坐标变换矩阵为（  ）
A．
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5．在消阴处理中，进行极大／极小检验，如果两个物体的投影不满足极大／极小条件，则两个物体之间（  ）

A．相互完全遮挡  B．部分相互遮挡  C．相互不遮挡  D．遮挡关系不确定
6．若函数F(x)在Dl上具有连续二阶导数(D是Dl内部的凸集)，则F(x)为D上的凸函数的充分必要条件是F(x)的Hessian矩阵（   ）
A．半正定
B．正定
C．半负定
D．负定
7．对约束优化问题，设计变量的选择（  ）
A．可以在可行域中
B．不允许在可行域中
C．只允许在可行域中
D．不一定在可行域中
8．要将一个有约束问题的求解转化为一系列无约束问题的求解，可以选择（   ）
A．复合形法
B．简约梯度法
C．罚函数法
D．共轭梯度法
9．在解决线性规划问题时，首选的优化方法为（   ）
A．外点罚函数法
B．单纯形法
C．拟牛顿法
D．变尺度法
10．当目标函势沩凸函数，约『束函彭嘣黜函数时，K—T条件是约束优化问题取得极值的（  ）
A．必要条件
B．充分条件
C．一般条件
D．充分必要条件
11．有限元分析中，下列单元属于二维单元的是（  ）
A．六面体单元
B．四面体单元
C．杆单元
D．三角形单元
12．用有限元方法求解问题获得的解属于（  ）
A．近似解
B．精确解
C．解析解
D．半解析解
13．采用杆单元进行平面刚架有限元分析，杆单元的一端具有（  ）
A．两个自由度
B．三个自由度
C．四个自由度
D．六个自由度
14．某刚架单元两节点对应的总体编码为5和3，则局部座标系下的单元刚度系数k在总体刚度矩阵中的位置为（  ）
A．第5行第3列  B．第14行第3列  C．第5行第14列    D．第14行第14列
1 5．在平面应变问题中，沿轴线方向（  ）
A．应变、应力都为零
B．应力为零，但应变不为零
C．应变为零，但应力不为零
D．应变、应力都不为零
16．若产品的平均寿命等于失效率的倒数则产品的寿命服从（  ）
A．正态分布
B．泊松分布
C．指数分布
D．二项分布
17．在平均安全系数不变的情况下，由于强度(或应力)的分散度增大会使零件的可靠度（  ）
A．降低
B．提高
C．不变
D．无法确定
18．当系统中任何—个零件发生故障都会导致整个系统失效，该系统是（  ）
A．串联系统
B．冗余系统
C．表决系统
D．非工作冗余系统
19．并联系统的可靠度比组成该系统的零件的可靠度（  ）
A．底
B．高
C．相等
D．不确定
20．产品工作到t时刻后的单位时间内发生失效的概率称为（  ）
A．平均寿命
B．平均失效密度
C．平均可靠度
D．平均失效率
二、多项选择题(本大题共5小题。每小题2分．共10分)

21．下列设备属于CAD的输入设备的，有（   ）
A．显示器
B．扫描仪
C．键盘
D．绘图仪
E．光笔


22．通过矩形窗口与矩形视区的匹配，可以实现图形的（  ）
A．放大
B．缩小
C．锗切
D．摇视
E平移


23．下列方法中属于利用目标函数的导数构造搜索方向的优化方法有（  ）
A．坐标轮换法
B．梯度法
C．单纯形
D．Powell法
E．变尺度法
24．单元刚度矩阵具有（  ）
A．奇异性
B．正定性
C．分块性
D．稀疏性
E．对称性


25．如图所示的2／4表决系统，下列情况系统可以正常工作的是（  ）
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A．a、b失效c、d正常
B．a失效b、c、d正常
C．a、b、c、d正常
D．a、c正常b、d失效
E．a、d失效b、c正常

三、填空题(本大题共10小题，每小题1分，共10分)

26．可靠度是对产品可靠性的        度量。
27．系统的可靠度取决于组成系统的零部件的可靠度和零部件的        方式。
28．CAD系统的软件根据其用途可分为三类，它们是：系统软件、       软件和专用。
29．在实体的边界表面表示法(B--re：p)中，实体外表面信息数据可分为两类，它们是几何信息数据和        信息数据。
30．优化问题按目标函数的性质和约束的性质分为无约束优化问题和      
问题。
31．对于一种优化算法，如果从理论上讲经过有限步搜索可求出二次目标函数的极值点，则这种算法具有        次收敛性。
32．工程数据采用程序化方法处理时，一般有两种方法，一种为查表、插值的方法，另一种为将数据和线图        。
33．梯度方向是指        增长最快的方向。
34．对结构进行有限元分析时，结构所受的载荷可以分为节点载荷和非节点载荷，对于        载荷需要进行载荷的移置处理。
35．用有限元法求解汽车在路面谱激励下的响应，该问题属于        问题。
四、简答题(本大题共3小题，每小题5分，共15分)

36．在进行图形处理时，为什么要引入规格化设备坐标系？

37．在有限元分析中，对结构划分的单元数是否越多越好？为什么？

38．系统的可靠分配按分配原则不同，有哪些分配方法？各自分配原则是什么？

五、计算题(本大题共3小题，39、40题各5分，41题各10分，共25分)
39．已知某零件的工作应力和材料强度均服从正态分布，且应力的均值为480Mpa,标准差为36Mpa，材料强度的均值为，标准差为，试确定零件的可靠度。

40. 用梯度法，从起始点
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开始，求无约束问题
MinF (x)=
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的最优解。（计算两步）

41．一组合变换如下，先将图形绕（3，4）点旋转60°，然后放大一倍。
（1） 试求该组合变换的变换矩阵；
（2） 三角形各顶点的坐标为A（10，0）、B（10，20）、C（0，20），试求经过上述变换后三角形各顶点坐标。

现代设计方法参考资料
一、单项选择题(本大题共20小题。每小题2分。共40分)
1．A
2．C
3．B
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二、多项选择题(本大题共5小题。每小题2分．共10分)

21．BCE    22．ABD    23．BE    24．ACE   25．ABCDE

三、填空题(本大题共10小题，每小题1分，共10分)

26．概率 27．组合 28．支撑 29．拓扑结构 30．有约束优化 31．二  32．拟合成经验公式
33．函数值
34．非节点  35．瞬态
四、简答题(本大题共3小题，每小题5分，共15分)

36． 
37． 
38．略 
五、计算题(本大题共3小题，39、40题各5分，41题各10分，共25分)
39．零件的工作应力和材料强度均服从正态分布，且
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查表得,该零件的可靠度为:R=0.91924

40．（1）求初始点梯度
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（2）第一次搜索
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（3）第二次搜索
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41．（1）将图形绕（3，4）点旋转60°的变换矩阵：
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将图形放大一倍
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该组合变换的变换矩阵：
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（2）三角形顶点坐标矩阵为：
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变换后三角形的坐标：
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