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1. Описание фонда оценочных средств (оценочных материалов)

Фонд оценочных средств (оценочные материалы) включает в себя контрольные задания и (или) вопросы, которые могут быть предложены обучающемуся в рамках текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации по дисциплине (модулю). Указанные контрольные задания и (или) вопросы позволяют оценить достижение обучающимся планируемых результатов обучения по дисциплине (модулю), установленных в соответствующей рабочей программе дисциплины (модуля), а также сформированность компетенций, установленных в соответствующей общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.

Полные наименования компетенций представлены в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.
2. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения текущего контроля успеваемости обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки 

сформированности компетенции ПК-6
1. Кто разработал алгебру логики? 

1) Буль

2) Лейбниц

3) Бернулли

4) Пуассон

2. На каком рисунке представлена сеть с латеральными связями?
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3. Что включают в себя формы явного представления знаний, с которыми ведется работа в экспертных системах?

1) семантические сети, алгоритмы прямого ввода, нейронные сети;

2) продукционные правила, предикаты, семантические сети и фреймообразные структуры;

3) нечеткая логика, нейронные сети;

4) продукционные правила, семантические сети, нейронные сети, предикаты.

4. Какой из нейронов способен распознать данные двух классов представленный на рисунке?
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1) Перспетрон

2) Сигмоидальный нейрон

3) Радиальный нейрон

4) Нейрон Хебба

5. Какой должна быть структура многослойного перспетрона для распознования двух классов данных, представленных на рисунке?
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1) Двухслойная сеть с двумя входами, двумя нейронами первого слоя и одним выходным нейроном

2) Двухслойная сеть с двумя входами, одним нейроном первого слоя и двумя выходными нейронами

3) Двухслойная сеть с одним входом, одним нейроном первого слоя и одним выходным нейроном

4) Двухслойная сеть с одним входом, двумя нейронами первого слоя и двумя нейронами второго слоя
6. Обучающиеся системы управления – это?

1) Системы, предназначенные для целенаправленного совершенствования структуры и алгоритмов действия на основе анализа накапливаемой в процессе функционирования информации.

 2) Системы, в которых при внешних возмущениях образуются устойчивые отрицательные и положительные обратные связи, подобно тому, как в природе происходит приспособление живых организмов к различным внешним условиям.

3) Системы, в которой приспособление к случайно изменяющимся условиям обеспечивается автоматическим изменением параметров настройки или путём автоматического поиска оптимальной настройки.

4) Системы, способные поддерживать экстремальное значение некоторого критерия (например минимальное или максимальное), характеризующего качество функционирования объекта.
7. На чём основано распознавание образов?
1) На принципе абстрагирования;
2) На выделении различий между образами;
3) На выделении общих свойств у образов;
4) На распознавании отдельных компонентов образа

8. Как называется сеть, все нейроны которой расположены в одной "плоскости" (т.е. отсутствует хотя бы одна непосредственная связь выхода одного нейрона со входом другого)?

1) Однослойная

2) Многослойная

3) Однонаправленная

4) Однородная.

9. Какие утверждения справедливы для операций над нечеткими множествами?

1) коммутативность операций объединения и пересечения нечетких множеств;

2) ассоциативность операции объединения и пересечения нечетких множеств;

3) действие законов Моргана;

4) все перечисленные.

10. Какой модуль в структуре системы искусственного интеллекта преобразует внешнюю информацию во внутреннюю?
1) Модуль промежуточных результатов

2) Модуль общения


3) Модуль выработки решения

4) Модуль декомпозиции

11. Какой тип экспертных систем используются в тех приложениях, где можно не учитывать изменения окружающего мира, происходящие за время решения задачи?

1) Статические ЭС;

2) Квазидинамические ЭС;

3) Динамические ЭС;

4) Дискретные ЭС. 

12. Определите, на каком рисунке отображена Функция принадлежности 
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13. Определите, на каком рисунке отображена Функция принадлежности S-класса?
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14. Определите, на каком рисунке отображена Функция принадлежности 
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15. Выходной сигнал персептрона может принимать значения?

1) {0;1}

2) [-1;1]

3) {-1;1}

4) [0;1]

16. В чем заключатся суть подхода «нечеткой логики»? Исключите неверный ответ.

1) Использование так называемых "лингвистических'' переменных вместо обычных числовых переменных или в дополнение к ним.

2) Построение (моделирование) естественного интеллекта с помощью компьютерных алгоритмов.

3) Простые отношения между переменными описываются с помощью нечетких высказываний.

4) Сложные отношения описываются нечеткими алгоритмами

17. Искусственная нейронная сеть с обратными связями называется?

1) Однонаправленной;
2) Гибридной;
3) Рекуррентной;
4) Гетероассоциативной.

18. Какой тип экспертных систем используются в тех приложениях, где можно не учитывать изменения окружающего мира, происходящие за время решения задачи?
1) Статические ЭС;

2) Квазидинамические ЭС;

3) Динамические ЭС;

4) Дискретные ЭС. 
19.  Какая из программ не является экспертной системой?
1) CLIPS;

2) OpenCyc;

3) OmegaT;

4) WolframAlpha.

20. Чему подвергается распознаваемый символ во время процедуры скелетизации?

1) Уплотнению;
2) Увеличению резкости;
3) Отсечению хроматических аберраций;
4) Утоньшению.
3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки 

сформированности компетенции ПК-6
1. Проблемы применения классических методов синтеза алгоритмов управления сложными техническими объектами, системами и комплексами. Признаки адаптивных систем. Классификация адаптивных систем. Актуальность разработки интеллектуальных систем.

2. Определение интеллектуальных систем. Отличительные особенности интеллектуальных систем управления. Схема процесса  формирования управления (состоянием объекта, поведением)  человеком. Примеры интеллектуальных задач, нашедших в настоящее время широкое распространение в технических системах.

3. Понятие искусственного интеллекта. Основные направления развития искусственного интеллекта.  Основные положения нейрокибернетики. Отличительные свойства искусственных нейронных сетей. Основные подходы создания искусственных нейросетей.

4. Прагматическое направление развития искусственного интеллекта. Понятие интеллектуальных систем, основанных на теории нечетких множеств и нечеткой логики.  

5. Общие принципы построения систем с искусственным интеллектом. Основные компоненты системы с искусственным интеллектом.

6. Определение знания. Определения данных. Отличительные особенности знания. Модели  представления знаний.  Формальные логические модели. Правила вывода (прямое, обратное).  Примеры прямого вывода.

7. Продукционная модель представления знания. Достоинства и недостатки продукционной модели представления знаний.

8. История и становление теории нечеткой логики.  Нечеткие множества. Определение функции принадлежности. Основные типы функций принадлежности. Способы задания нечетких множеств.  Нечеткость и другие виды неопределенности. 

9. Основные свойства нечетких множеств. Понятие универсума. Носитель НМ. Эквивалентность, высота НМ.  Альфа сечение НМ. Определение лингвистических переменных.  Нечеткое разбиение базового множества.

10. Операции с нечеткими множествами. Пересечение НМ.  Объединение НМ.  Дополнение НМ. 

11. Основные этапы нечеткого вывода. Методы дефаззификации.

12. Методика проектирования нечетких алгоритмов управления динамическими объектами. Общие принципы построения интеллектуальных систем управления на основе нечеткой логики.

13. Синтез нечетких регуляторов для управления ЭСП мехатронного модуля. Проектирование базы нечетких правил. Этапы проектирования нечеткого регулятора для управления ЭСП.

14. Пример проектирования нечеткого регулятора для ЭСП мехатронного модуля с исполнительным двигателем постоянного тока. Применение библиотек MatLab  для проектирования нечеткого регулятора ЭСП.

15. История становления направления развития нейросетевых технологий представления знаний. Основные достоинства нейросетевых структур. Области предпочтительного применения нейросетевых технологий.  

16. Понятие биологического нейрона. Биологические нейронные сети. Понятие технического нейрона. Структура технического нейрона. 

17. Функции активации нейронных элементов. Виды функций активации, реализованные в среде MatLab .

18. Однослойные нейронные сети. Основные принципы построения систем распознавания образов. Понятие информативных признаков.  Метрическое пространство признаков.  Пример практического приложения задачи распознавания образов (классификация самолетов на два типа).

19. Применение ИНС для реализации логических операций. Проблема реализации операции XOR с помощью однослойной ИНС. Пример реализации операции XOR с помощью двухслойной ИНС.

20. Классификация искусственных нейронных сетей. Классификация по виду топологии. Двухмерные многослойные нейронные сети. Классификация ИНС по направлению распространения сигнала.
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