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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-5
1. Процесс в полости устройства  гидроавтоматики  определяется уравнением:
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На основании какого закона составлено это уравнение и при каких условиях ?


1)Закон сохранения энергии


2)Закон сохранения массы 


3)изменения плотности жидкости пренебрежимы


4)объем полости постоянный


5)параметры жидкости по всему объему полости одинаковы.

2. [image: image3.png]



В представленной схеме электрической цепи величины напряжений [image: image5.png]


 и [image: image7.png]


 связаны передаточной функцией [image: image9.png]_ U@ _ , Tiptl
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 Какое из приведенных выражений определяет постоянную времени Т2 в передаточной функции?
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3. На основе закона сохранения массы для термодинамического процесса в некотором устройстве записано уравнение:
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Какому из устройств, расчетные схемы которых приведены ниже, соответствует это уравнение.


[image: image19]
4. На основе закона сохранения массы для термодинамического процесса в полости записано уравнение:
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В результате литаризации этого уравнения получена зависимость:
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Какой из коэффициентов литаризованного уравнения определяется формулой:
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1) а21;

2) а22;

3) а23;

4) а24;

5) а25.

5. На рисунке представлена схема механического устройства([image: image24.png]


 - масса, [image: image26.png]


,[image: image28.png]


 - жесткости пружин, [image: image29.png]


 - коэффициенты трения). Величина перемещения [image: image31.png]


и [image: image33.png]


 связаны передаточной функцией [image: image35.png]Wp) =22 = 2
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Каким образом выражается через параметры устройства величина [image: image38.png]


 в передаточной функции?
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4) [image: image46.png]-
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6
1. Область Workspace предназначена для:
1) размещения переменных системы;
2) хранения введенных ранее команд;
3) введения новых команд.

4) для работы в режиме калькулятора

2. Для разделения графического окна на отдельные графические поля используется функция:
1) axis;
2) plot;
3) subplot;
4) polar.

3. Команда FORMAT предназначена для:
1) регулирования формата чисел на экране дисплея, не влияя на точность вычислений;
2) регулирования формата чисел на экране дисплея с округлением вычислений до заданного значения;
3) изменения формы заданной переменной;

4) для очищения содержимого командного окна.
4. C помощью какого блока возможно выполнить объединение входных величин в один выходной вектор

1) sum

2) demux

3) mux

4) product

5. К какому разделу  принадлежит  блок Gain
1) Continuous

2) Sinks

3) Math Operation

4) Signal Routing.

3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5
1. … 

2. …

3
4

5. На рисунке представлены схема механического устройства, ([image: image48.png]my,m,



 - масса, [image: image50.png]


,[image: image52.png]


 - жесткости пружин, [image: image54.png]hyhsy



 - коэффициенты трения),и структурная схема, к которой приведена математическая модель устройства.
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Какое из приведенных выражений определяет коэффициент [image: image58.png]


 в структурной схеме?
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4) [image: image66.png]-
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6
1. Динамика цепи с нелинейной индуктивностью описывается дифференциальным уравнением 
[image: image67.wmf])
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. М-функция правых частей уравнения с последующим численным решением с помощью функции ode45 имеет вид:

1) function dx=duffing(t,x);

dx(1)=x(2);

dx(2)=2*cos(t)-0.3*x(1)-x(1)^3;

2) function dx=duffing(t,x);

dx=2*cos(t)-0.3*x-x^3;

3) function=duffing(t,x);

dx(1)=x(2);

dx(2)=2*cos(t)-0.3*x(1)-x(1)^3;

          dx=dx';               
4) function dx=duffing(t,x);

dx(1)=x(2);

dx(2)=2*cos(t)-0.3*x(1)-x(1)^3;

          dx=dx';               
2. Модель динамики боя, описываемая уравнениями Ланчестера имеет вид
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где m – число боевых единиц,  L – интенсивность успешных выстрелов.

S – модель динамики боя имеет вид:
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3. Какому дифференциальному уравнению соответствует данная s-модель:
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4. Найдите ошибку в редакторе дифференциальных уравнений: 
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1) неправильное время регулирования 

2) 
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4) все правильно
5. Функция X=ifft(Y) вычисляет

1) Прямое дискретное преобразование Фурье для массива Y 

2) Обратное дискретное преобразование Фурье для массива Y
3) Прямое дискретное преобразование Лапласа для массива Y
4) Обратное дискретное преобразование Лапласа для массива Y
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