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1. Цели и задачи самостоятельной работы студента

Целью самостоятельной работы является углубление и закрепление знаний, полученных при изучении дисциплины «Авионика беспилотных летательных аппаратов», а также расширение теоретических знаний и практических умений по дисциплине, развитие навыков самостоятельной работы, умение решать конкретные инженерные задачи.

2. Методические указания по выполнению самостоятельной внеаудиторной работы

Самостоятельная внеаудиторная работа выполняется студентом в соответствии с пунктами таблицы, приведенной ниже. В этой таблице указывается количество часов, отводимых, на вид работы, и литературный источник, необходимый для освоения предложенного материала. Уровень и качество знаний, полученных в результате выполнения самостоятельной работы, оцениваются на промежуточной аттестации.

Таблица. Самостоятельная работа студентов
	№

п/п
	Наименование видов самостоятельной работы
	Трудоемкость

(час.)
	Методические материалы



	1
	Самостоятельное изучение раздела
Источники питания малогабаритных летательных аппаратов

	20
	[1-8]


	2
	Самостоятельное изучение раздела
Рулевые машинки
	23,75
	[1-8]


	3
	Самостоятельное изучение раздела
Малогабаритные стабилизаторы напряжения
	20
	[1-8]


	4
	Подготовка к практическим занятиям
	12
	[1-8]


	5
	Подготовка к промежуточной аттестации
	8
	[1-8]


	
	Итого:
	83,75
	


Темы рефератов:
1. Понижающие импульсные стабилизаторы

2. Повышающие импульсные стабилизаторы

3. Универсальные импульсные стабилизаторы

4. Беспилотные летательные аппараты
5. Области применения беспилотных летательных аппаратов
6. Микромеханические акселерометры
7. Микромеханические гироскопы

6. Датчики давления

7. Датчики системы глобального позиционирования GPS/ГЛОНАСС

8. Пирометрические датчики
9. Рулевые машинки

10. Мини-видеокамеры

11. Радиопередатчики

3. Вопросы для самоконтроля

1. Акселерометры по виду движения инерционной массы делятся на:

а) осевые и маятниковые;

б) прямолинейные и угловые;

в) осевые и угловые.
2. Операция нормирования показаний трехосевого магнитометрического датчика позволяет:

а) привести показания к одинаковым значениям;

б) усреднить неточность показаний;

в) определить напряженность магнитного поля.
3. Для устранения статических ошибок применяются автопилоты с:

а) изодромной обратной связью;

б) скоростной обратной связью;

в) а или б;
4. Автопилот курса выполняет задачи стабилизации:

а) продольной оси БПЛА по курсу;

б) продольной оси и вектора скорости БПЛА по курсу;

в) вектора скорости БПЛА по курсу.
5. Угловое положение ЛА определяется углами:

а) крена, тангажа, рыскания;

б) крена, тангажа, атаки;

в) крена, тангажа, скольжения..

6. Положение центра масс ЛА в пространстве определяется:

а) географическими координатами и высотой полета;

б) географическими координатами;

в) углами курса, крена и тангажа.

7. Обозначить высоты и привести их классификацию по уровню начала отсчета.


[image: image1].

8. Если первичные колебания инерционной массы линейные, и вторичные – линейные, то микромеханический гироскоп относится к:

а) RL-типу;

б) LR-типу;

в) RR-типу;

г) LL-типу..

9. Записать передаточную функцию системы «БПЛА-автопилот» по каналу тангажа с обратной связью по углу и угловой скорости.
10. Записать передаточную функцию летательного аппарата по каналу крена.

11. Для устранения статических ошибок применяются автопилоты с:

а) изодромной обратной связью;

б) скоростной обратной связью;

в) а или б.

12. Законы управления автопилотов с изодромной и жесткой обратными связями:

а) идентичны;

б) отличаются незначительно;

в) различны.
13. Для структурной схемы системы «БПЛА-автопилот» по каналу тангажа:

1) расшифровать обозначения звеньев;

2) указать правильный вариант подключения звена жесткой обратной связи;
14. Боковое движение ЛА характеризуется кинематическими соотношениями:
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 – угол рыскания, 
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 – угол скольжения, 
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 – угол наклона касательной к траектории движения центра масс).
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