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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 и индикаторов их достижения 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-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.1)
1. Что такое средняя аномалия? 
  а) текущее угловое положение спутника в предположении его равномерного движения по круговой орбите;
 б) среднее отклонение спутника от кеплеровской орбиты под действием возмущающих сил; 
в) разница между максимальной и минимальной скоростями движения спутника по орбите; 
г) среднее расстояние спутника от Земли; д) средняя скорость движения спутника по орбите. 

2. Что является основной причиной флуктуационных ошибок ДИС? 
 а) значительная ширина спектра отраженного сигнала; 
б) собственный шум приемника; 
в) несимметричность спектра отраженного сигнала; 
г) тепловой шум антенны; 
д) нестабильность частоты гетеродина. 

3. Что такое «слепые» высоты ДИС? 
а) высоты, на которых амплитуда выбранной гармоники частоты модуляции равна нулю; 
б) высоты, на которых задержка сигнала кратна периоду модуляции; 
в) высоты, на которых пропадает сигнал, отраженный поверхностью;
 г) высоты, на которых не обеспечивается однозначное измерение расстояния до поверхности. 

4. Зачем в ДИС с ЧМ сигналом применяется вобуляция частоты модуляции?  
 а) для расширения спектра зондирующего сигнала; 
б) для уменьшения ошибок измерения скорости; 
в) для исключения «слепых» высот; 
г) для исключения «слепых» доплеровских частот. 

5. С какой целью в ДИС с ЧМ сигналом выделяют третью гармонику частоты модуляции? 
 а) на частоте третьей гармоники обеспечивается однозначность измерения скорости; 
б) на модуляции третьей гармонике не сказывается характер отражающей поверхности;
 в) на третьей гармонике максимально отношение мощностей отраженного и прямого сигналов; 
г) на третьей гармонике амплитуда отраженного сигнала максимальна. 

6. Укажите правильное выражение для доплеровского смещения частоты отраженного сигнала в зависимости от радиальной скорости:
 а) λ = r Vf 2 д ; 
б) 0 д 2 f Vf r λ = ; 
в) 0 д 2 f c Vf r = ; г) 
  0 д 2 f Vf r λ = . 
7. Какие технические решения могут уменьшить величину ошибки измерения скорости ДИС?  
 а) уменьшение интервала обновления данных в измерителе частоты; 
б) увеличение развязки приемного и передающего трактов; 
в) оценка формы спектра отраженного сигнала;
 г) уменьшение ширины ДН лучей; 
д) использование сложных законов модуляции сигнала; е) увеличение длины волны несущей. 

8. В каком диапазоне частот работают самолетные ДИСы? 
  а) миллиметровом; 
б) дециметровом; 
в) сантиметровом; 
г) метровом. 

9. Сколько лучей имеют ДИСы пассажирских и транспортных самолетов? 
а) один; 
б) два;
 в) три; 
г) четыре. 

10. В чем главное достоинство квадратурно-фазового измерителя частоты?   
а) цифровой отсчет доплеровского смещения частоты;
 б) простота схемной реализации; 
в) отсутствие ошибки смещения; 
г) возможность оценки знака доплеровского смещения частоты;
 д) отсутствие флуктуационной ошибки. 

11. Какие типы зондирующих сигналов используются в ДИСах?   
а) импульсный; 
б) амплитудно-модулированный; 
в) с линейной ЧМ;
 г) немодулированный; 
д) с гармонической ЧМ; 
е) фазоманипулированный. 

12. Что является причиной возникновения ошибки смещения?  несимметричность спектра отраженного сигнала? 
а) неровности рельефа подстилающей поверхности; 
б) наклон подстилающей поверхности; 
в) значительная ширина спектра отраженного сигнала;
 г) нестабильность частоты гетеродина. 

13. Что относится к недостаткам непараметрических методов стабилизации уровня ложных тревог?  
 а) ограниченность использования ситуацией, когда распределение помехи известно с точностью до параметров; 
б) возможность применения только в классе распределений помехи с симметричной плотностью вероятности; 
в) обязательность получения выборок, в которых заведомо отсутствует обнаруживаемый сигнал; 
г) худшие характеристики обнаружения по сравнению с адаптивными обнаружителями в равных условиях. 

14. Обеспечивают ли ранговые критерии постоянство вероятности ложной тревоги при коррелированной помехе? 
а) да; 
б) да при условии, что распределение помехи является симметричным; 
в) да при условии, что распределение помехи является гауссовским; 
г) да, если известен класс распределений помехи; д) нет. 

15. Какие алгоритмы среди перечисленных относятся к адаптивным? 
  а) коррелятор совпадения полярностей;
б) шумовая АРУ; 
в) Хи-квадрат Пирсона; 
г) схема ШОУ;
 д) Вилкоксона; 
е) управление порогом обнаружения по карте помех. 

16. Что относится к недостаткам адаптивных методов стабилизации уровня ложных тревог?
  а) ограниченность использования случаем полностью известного закона распределения помехи;
 б) необходимость подстройки параметров алгоритма до или в процессе обнаружения; 
б) ограниченность использования ситуацией, когда распределение помехи известно с точностью до неизвестных параметров;
 г) обязательность получения выборок, в которых заведомо отсутствует обнаруживаемый сигнал; 
д) худшие характеристики обнаружения по сравнению с непараметрическими обнаружителями в равных условиях. 

17. Какие алгоритмы обнаружения называют робастными? 
а) алгоритмы, обеспечивающие строгое постоянство ложной тревоги в некотором классе помех;
б) алгоритмы, обеспечивающие постоянство вероятностей ложной тревоги и правильного обнаружения;
в) адаптивные алгоритмы стабилизации ложных тревог, не требующие знания закона распределения помехи; 
г) алгоритмы, обеспечивающие допустимые изменения вероятности ложной тревоги в некотором классе помех. 

18. Какой обнаружитель имеет самый высокий коэффициент АОЭ при постоянном сигнале и помехе с распределением Лапласа? 
а) знаково-ранговый; 
б) обобщенный знаковый; 
в) корреляционный; 
г) знаковый; 
д) Манна-Уитни. 

19. Обнаружитель Манна-Уитни обеспечивает постоянство ложной тревоги при постоянном сигнале и помехах со следующими законами распределения: 
а)  Рэлея; 
б) Вейбулла; 
в) Гаусса; 
г) Лапласа; 
д) логарифмически-нормальным. 

20. Какие из перечисленных ранговых критериев являются нелинейными?
 а)  Колмогорова-Смирнова; 
б) знаково-ранговый; 
в) Вилкоксона; 
г) тау-критерий Кендалла; 
д) Манна-Уитни. 

21. Коэффициент АОЭ показывает:
  а) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум обнаружителя, принятого за эталонный больше порогового отношения анализируемого обнаружителя; 
б) во сколько раз объем выборки анализируемого обнаружителя больше объема выборки обнаружителя принятого за эталонный, при тех же вероятностях F и D; 
в) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум анализируемого обнаружителя больше порогового отношения сигнал/шум обнаружителя принятого за эталонный; 
г) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум анализируемого обнаружителя больше порогового отношения сигнал/шум оптимального обнаружителя; 
д) во сколько раз объем выборки обнаружителя принятого за эталонный больше объема выборки анализируемого обнаружителя, при тех же вероятностях F и D; 
е) во сколько раз объем выборки анализируемого обнаружителя больше объема выборки оптимального обнаружителя, при тех же вероятностях F и D. 

22. Что такое добротность следящей системы? 
а)  отношение скорости изменения входного параметра к величине динамической ошибки; 
б) отношение частоты резонансных колебаний к ширине полосы пропускания системы; 
в) предельное значение коэффициента усиления, при котором система еще устойчива; 
г) отношение запасенной энергии к потерям энергии за один период колебаний; 
д) отношение флуктуационной ошибки к динамической. 

23. Какой порядок астатизма будет иметь следящий измеритель угловой координаты, если в контуре слежения нет инерционных элементов кроме двигателя поворота антенны? 
а)  второй; 
б) первый; 
в) нулевой. 

24. Что относится к преимуществам моноимпульсных пеленгаторов по сравнению с одноканальными пеленгаторами? 
а) нечувствительность к различию коэффициентов усиления антенных каналов; 
б) трудность постановки помехи имитирующего типа; 
в) отсутствие смещения нуля дискриминационной характеристики;
 г) нечувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели;
 д) простота развязки приемного и передающего трактов. 

25. Назовите недостатки, характерные для одноканальных пеленгаторов с коническим сканированием? 
а)  ограниченный ресурс работы в связи с износом механических элементов; 
б) простота постановки помехи имитирующего типа; 
в) низкая крутизна дискриминационной характеристики; 
г) высокая чувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели; 
д) плохие динамические характеристики контура углового сопровождения; 
е) повышенная чувствительность к нестабильности коэффициента усиления приемного канала. 

26. С увеличением отношения сигнал/шум крутизна дискриминационной характеристики: 
а)  растет;
 б) падает; 
в) остается постоянной. 

27. Какие устройства учитываются эквивалентной схемой углового дискриминатора амплитудного суммарно-разностного пеленгатора?
 а) система АРУ; 
б) антенна; 
в) суммарно-разностный мост; 
г) фазовый детектор; 
д) двигатель поворота антенны;
 е) приемные каналы; 
ж) фильтр сигнала ошибки; 
з) усилитель привода антенны. 

28. Какими недостатками обладают фазово-фазовые моноимпульсные пеленгаторы? 
 а) сильное влияние фазомодулированной помехи; 
б) трудность обеспечения идентичности амплитудных характеристик приемных каналов;
 в) чувствительность к фазовым флуктуациям сигнала цели;
 г) трудность обеспечения идентичности фазовых характеристик приемных каналов. 

29. Как зависит динамическая ошибка слежения по углу в следящей системе с одним интегратором от угловой скорости цели? 
а)  динамическая ошибка пропорциональна квадрату угловой скорости цели;
 б) динамическая ошибка прямо пропорциональна величине угловой скорости цели; 
в) динамическая ошибка равна нулю, если угловая скорость цели постоянна; 
г) динамическая ошибка неограниченно растет, если угловая скорость цели постоянна. 

30. Какой эквивалентной схемой моделируются фазовый детектор? 
а)  умножителем комплексных сигналов и фильтром нижних частот; 
б) умножителем квадратурных компонент сигналов делителем и интегратором; 
в) умножителем действительных сигналов, делителем и фильтром нижних частот; 
г) умножителем действительных сигналов, делителем и фильтром верхних частот. 

31. Что называют дискриминационной характеристикой углового дискриминатора? 
а)  зависимость амплитуды сигнала на выходе дискриминатора от угла поворота антенны; 
б) зависимость сигнала ошибки от отношения сигнал/шум; 
в) зависимость сигнала ошибки от углового рассогласования положений антенны и цели; 
г) зависимость динамической ошибки от угловой скорости движения цели; 
д) зависимость амплитуды сигнала на выходе дискриминатора от угла визирования цели. 

32. Для чего применяют логарифмический УПЧ в амплитудной моноимпульсной РЛС? 
а) замены фазового детектора более простым амплитудным; 
б) уменьшения влияния амплитудных флуктуаций цели; 
в) исключения влияния амплитуд принимаемых сигналов на величину сигнала ошибки; 
г) расширения динамического диапазона приемника. 

33. Какой эквивалентной схемой моделируются система АРУ? 
а)  рециркулятором и умножителем; 
б) фильтром верхних частот и делителем; 
в) фильтром нижних частот и делителем;
 г) интегратором и умножителем. 

34. В чем преимущество суммарно-разностных моноимпульсных пеленгаторов по сравнению с моноимпульсными пеленгаторами других типов? 
а)  лучшие динамические характеристики контура углового сопровождения; 
б) устойчивость к неидентичности амплитудных и фазовых характеристик приемных каналов;
 в) устойчивость к амплитудным и фазовым флуктуациям цели;
 г) лучшие флуктуационные характеристики контура углового сопровождения. 

35. Как зависит динамическая ошибка слежения по углу в следящей системе с двумя интеграторами от угловой скорости цели? 
а)  динамическая ошибка прямо пропорциональна квадрату угловой скорости цели; 
б) динамическая ошибка равна нулю, если угловая скорость цели постоянна; 
в) динамическая ошибка прямо пропорциональна величине угловой скорости цели;
 г) динамическая ошибка неограниченно растет, если угловая скорость цели постоянна. 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.2)
36. Какими недостатками обладают амплитудно-амплитудные моноимпульсные пеленгаторы? 

а)  трудность обеспечения идентичности амплитудных характеристик приемных каналов; 

б) трудность обеспечения идентичности фазовых характеристик приемных каналов; 

в) сильное влияние амплитудно-модулированной помехи;

 г) чувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели. 

37. Что отличает истинно-когерентную РЛС от пседокогерентной? а)  Когерентность зондирующих сигналов передатчика; б) Частотная характеристика режекторного фильтра; в) Жесткая зависимость между частотой повторения импульсов и несущей частотой передатчика; г) Направление фазирования генератора когерентных сигналов; д) Тип прибора, используемого в качестве источника мощных сигналов передатчика. 

38. Как обеспечивается когерентность в доплеровских РЛС с внешней когерентностью? 

а)  Путем выделения частоты биений на сигнала движущейся цели и пассивной помехи; 

б) С помощью запоминания частоты и фазы зондирующих импульсов;

 в) Благодаря наличию в РЛС когерентного гетеродина;

 г) С помощью внешнего генератора опорной частоты. 

39. Что представляет собой оптимальный фильтр системы СДЦ?

 а)  Обеляющий фильтр;

 б) Гребенчатый фильтр; 

в) Последовательное соединение обеляющего и согласованного фильтров;

 г) Последовательное соединение режекторного и гребенчатого фильтров; 

д) Режекторный фильтр. 

40. Какие факторы влияют на расширение спектра пассивной помехи? 

а)  Сильно изрезанный (гористый) рельеф отражающей поверхности; 

б) Вращение антенны РЛС;

 в) Использование режима "внешней" когерентности;

 г) Влияние ветра на поверхность моря и наземную растительность. 

41. Какими достоинствами обладает режим высокой частоты повторения зондирующих импульсов бортовой РЛС?

 а)  Однозначность измерения скорости ЛА;

 б) Прием сигналов целей на догонном курсе без мешающих отражений;

 в) Прием сигналов целей, движущихся навстречу, без мешающих отражений;

 г) Однозначность измерения дальности ЛА. 

42. Для чего применяется временная весовая обработка пачки сигналов перед ее спектральным анализом устройством БПФ?

 а)  Для снижения уровня боковых лепестков частотных каналов спектроанализатора;

б) Для сужения частотной характеристики каждого канала спектроанализатора;

 в) Для снижения уровня боковых лепестков импульсной характеристики спектроанализатора;

 г) Для обеспечения оптимальности алгоритма обнаружения цели. 

43. Что не учитывает коэффициент улучшения?

 а)  Вид спектральной плотности помехи 

б) Характеристики обнаружения обнаружителя, входящего в состав системы СДЦ 

в) Подавление сигнала движущейся цели 

г) Точное значение радиальной скорости цели

 д) Неравномерность АЧХ режекторного фильтра 

44. Что не учитывает коэффициент подавления?

 а)  Подавление сигнала движущейся цели

 б) Вид спектральной плотности помехи 

в) Пороговое отношение сигнал/помеха обнаружителя

 г) Неравномерность АЧХ режекторного фильтра 

д) Вид корреляционной функции помехи 

45. Что не учитывает коэффициент подпомеховой видимости? 

а)  Характеристики обнаружения обнаружителя, входящего в состав системы СДЦ 

б) Форму корреляционной функции помехи

 в) Подавление фильтром сигнала движущейся цели 

г) Вид спектральной плотности помехи

 д) Форму АЧХ режекторного фильтра 

46. Какой формулой описывается АЧХ двукратной системы ЧПК? 

а) 2|sin(ωT/2)| 

б) 4 sin2(ωT) 

в) 4 cos2(ωT/2)

 г) 4 sin2(ωT/2) 

д) 2 cos2(ωT) 

47. Какие частоты повторения зондирующих импульсов доплеровских РЛС считаются "средними"? 

а) 20...40 кГц 

б) 5...50 кГц 

в) 10...50 кГц 

г) 1...20 кГц д) 10...100 кГц 

48. Как определяется дальность до цели в импульсных РЛС?

 а) c tR 2= ; 

б) tc R 2 = ;

 в) 2 ctR = . 

 49. Какие тепловизионные приемники излучения имеют большую чувствительность?

 а) охлаждаемые;

 б) неохлаждаемые; 

в) чувствительность тепловизионного приемника не зависит от его температуры. 

51. Что такое средняя аномалия? 

  а) текущее угловое положение спутника в предположении его равномерного движения по круговой орбите; 

б) среднее отклонение спутника от кеплеровской орбиты под действием возмущающих сил;

 в) разница между максимальной и минимальной скоростями движения спутника по орбите;

 г) среднее расстояние спутника от Земли; д) средняя скорость движения спутника по орбите. 

52. Что является основной причиной флуктуационных ошибок ДИС? 

 а) значительная ширина спектра отраженного сигнала; 

б) собственный шум приемника; 

в) несимметричность спектра отраженного сигнала; 

г) тепловой шум антенны; 

д) нестабильность частоты гетеродина. 

53. Что такое «слепые» высоты ДИС? 

а) высоты, на которых амплитуда выбранной гармоники частоты модуляции равна нулю;

 б) высоты, на которых задержка сигнала кратна периоду модуляции;

 в) высоты, на которых пропадает сигнал, отраженный поверхностью;

 г) высоты, на которых не обеспечивается однозначное измерение расстояния до поверхности. 

54. Зачем в ДИС с ЧМ сигналом применяется вобуляция частоты модуляции?   

а) для расширения спектра зондирующего сигнала; 

б) для уменьшения ошибок измерения скорости; 

в) для исключения «слепых» высот; 

г) для исключения «слепых» доплеровских частот. 

55. С какой целью в ДИС с ЧМ сигналом выделяют третью гармонику частоты модуляции?

  а) на частоте третьей гармоники обеспечивается однозначность измерения скорости;

 б) на модуляции третьей гармонике не сказывается характер отражающей поверхности;

 в) на третьей гармонике максимально отношение мощностей отраженного и прямого сигналов;

 г) на третьей гармонике амплитуда отраженного сигнала максимальна. 

56. Укажите правильное выражение для доплеровского смещения частоты отраженного сигнала в зависимости от радиальной скорости: 

а) 

λ = r Vf 2 д ;

 б) 0 д 2 f Vf r λ = ; 

в) 0 д 2 f c Vf r = ; 

г)   0 д 2 f Vf r λ = . 5

7. Какие технические решения могут уменьшить величину ошибки измерения скорости ДИС?  

а) уменьшение интервала обновления данных в измерителе частоты; 

б) увеличение развязки приемного и передающего трактов; 

в) оценка формы спектра отраженного сигнала; 

г) уменьшение ширины ДН лучей; 

д) использование сложных законов модуляции сигнала;

 е) увеличение длины волны несущей. 

58. В каком диапазоне частот работают самолетные ДИСы?  

 а) миллиметровом; 

б) дециметровом; 

в) сантиметровом;

 г) метровом. 

59. Сколько лучей имеют ДИСы пассажирских и транспортных самолетов?

 а) один;

 б) два; 

в) три; 

г) четыре. 

60. В чем главное достоинство квадратурно-фазового измерителя частоты?  

 а) цифровой отсчет доплеровского смещения частоты; 

б) простота схемной реализации;

в) отсутствие ошибки смещения; 

г) возможность оценки знака доплеровского смещения частоты; 

д) отсутствие флуктуационной ошибки. 

61. Какие типы зондирующих сигналов используются в ДИСах?

   а) импульсный;

 б) амплитудно-модулированный; 

в) с линейной ЧМ; 

г) немодулированный; 

д) с гармонической ЧМ;

 е) фазоманипулированный. 

62. Что является причиной возникновения ошибки смещения?  несимметричность спектра отраженного сигнала?

 а) неровности рельефа подстилающей поверхности; 

б) наклон подстилающей поверхности; 

в) значительная ширина спектра отраженного сигнала; 

г) нестабильность частоты гетеродина. 

63. Что относится к недостаткам непараметрических методов стабилизации уровня ложных тревог?   

а) ограниченность использования ситуацией, когда распределение помехи известно с точностью до параметров; 

б) возможность применения только в классе распределений помехи с симметричной плотностью вероятности; 

в) обязательность получения выборок, в которых заведомо отсутствует обнаруживаемый сигнал;

 г) худшие характеристики обнаружения по сравнению с адаптивными обнаружителями в равных условиях. 

64. Обеспечивают ли ранговые критерии постоянство вероятности ложной тревоги при коррелированной помехе? 

а) да;

 б) да при условии, что распределение помехи является симметричным;

 в) да при условии, что распределение помехи является гауссовским; 

г) да, если известен класс распределений помехи; д) нет. 

65. Какие алгоритмы среди перечисленных относятся к адаптивным?  

 а) коррелятор совпадения полярностей; 

б) шумовая АРУ; 

в) Хи-квадрат Пирсона; 

г) схема ШОУ;

 д) Вилкоксона; 

е) управление порогом обнаружения по карте помех. 

66. Что относится к недостаткам адаптивных методов стабилизации уровня ложных тревог?

  а) ограниченность использования случаем полностью известного закона распределения помехи; 

б) необходимость подстройки параметров алгоритма до или в процессе обнаружения; 

б) ограниченность использования ситуацией, когда распределение помехи известно с точностью до неизвестных параметров;

 г) обязательность получения выборок, в которых заведомо отсутствует обнаруживаемый сигнал; 

д) худшие характеристики обнаружения по сравнению с непараметрическими обнаружителями в равных условиях. 

67. Какие алгоритмы обнаружения называют робастными? 

а) алгоритмы, обеспечивающие строгое постоянство ложной тревоги в некотором классе помех; 

б) алгоритмы, обеспечивающие постоянство вероятностей ложной тревоги и правильного обнаружения;

 в) адаптивные алгоритмы стабилизации ложных тревог, не требующие знания закона распределения помехи; 

г) алгоритмы, обеспечивающие допустимые изменения вероятности ложной тревоги в некотором классе помех. 

68. Какой обнаружитель имеет самый высокий коэффициент АОЭ при постоянном сигнале и помехе с распределением Лапласа?

 а) знаково-ранговый;

 б) обобщенный знаковый; 

в) корреляционный; 

г) знаковый; 

д) Манна-Уитни. 

69. Обнаружитель Манна-Уитни обеспечивает постоянство ложной тревоги при постоянном сигнале и помехах со следующими законами распределения: 

а)  Рэлея; 

б) Вейбулла;

 в) Гаусса; 

г) Лапласа;

 д) логарифмически-нормальным. 

70. Какие из перечисленных ранговых критериев являются нелинейными? 

а)  Колмогорова-Смирнова;

 б) знаково-ранговый; 

в) Вилкоксона; 

г) тау-критерий Кендалла; д)

 Манна-Уитни. 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.3)
71. Коэффициент АОЭ показывает:  

а) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум обнаружителя, принятого за эталонный больше порогового отношения анализируемого обнаружителя; 

б) во сколько раз объем выборки анализируемого обнаружителя больше объема выборки обнаружителя принятого за эталонный, при тех же вероятностях F и D; 

в) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум анализируемого обнаружителя больше порогового отношения сигнал/шум обнаружителя принятого за эталонный;

 г) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум анализируемого обнаружителя больше порогового отношения сигнал/шум оптимального обнаружителя; 

д) во сколько раз объем выборки обнаружителя принятого за эталонный больше объема выборки анализируемого обнаружителя, при тех же вероятностях F и D; 

е) во сколько раз объем выборки анализируемого обнаружителя больше объема выборки оптимального обнаружителя, при тех же вероятностях F и D. 

72. Что такое добротность следящей системы?

 а)  отношение скорости изменения входного параметра к величине динамической ошибки;

 б) отношение частоты резонансных колебаний к ширине полосы пропускания системы;

 в) предельное значение коэффициента усиления, при котором система еще устойчива;

 г) отношение запасенной энергии к потерям энергии за один период колебаний; 

д) отношение флуктуационной ошибки к динамической. 

73. Какой порядок астатизма будет иметь следящий измеритель угловой координаты, если в контуре слежения нет инерционных элементов кроме двигателя поворота антенны?

 а)  второй;

 б) первый;

в) нулевой. 

74. Что относится к преимуществам моноимпульсных пеленгаторов по сравнению с одноканальными пеленгаторами?

 а) нечувствительность к различию коэффициентов усиления антенных каналов; 

б) трудность постановки помехи имитирующего типа;

 в) отсутствие смещения нуля дискриминационной характеристики;

 г) нечувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели; 

д) простота развязки приемного и передающего трактов. 

75. Назовите недостатки, характерные для одноканальных пеленгаторов с коническим сканированием?

 а)  ограниченный ресурс работы в связи с износом механических элементов; 

б) простота постановки помехи имитирующего типа; 

в) низкая крутизна дискриминационной характеристики;

 г) высокая чувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели; 

д) плохие динамические характеристики контура углового сопровождения; 

е) повышенная чувствительность к нестабильности коэффициента усиления приемного канала. 

76. С увеличением отношения сигнал/шум крутизна дискриминационной характеристики: 

а)  растет;

 б) падает; 

в) остается постоянной. 

77. Какие устройства учитываются эквивалентной схемой углового дискриминатора амплитудного суммарно-разностного пеленгатора? 

а) система АРУ;

 б) антенна;

 в) суммарно-разностный мост;

 г) фазовый детектор;

 д) двигатель поворота антенны; 

е) приемные каналы; 

ж) фильтр сигнала ошибки;

 з) усилитель привода антенны. 

78. Какими недостатками обладают фазово-фазовые моноимпульсные пеленгаторы?  

а) сильное влияние фазомодулированной помехи;

 б) трудность обеспечения идентичности амплитудных характеристик приемных каналов; в

) чувствительность к фазовым флуктуациям сигнала цели; 

г) трудность обеспечения идентичности фазовых характеристик приемных каналов. 

79. Как зависит динамическая ошибка слежения по углу в следящей системе с одним интегратором от угловой скорости цели? 

а)  динамическая ошибка пропорциональна квадрату угловой скорости цели;

 б) динамическая ошибка прямо пропорциональна величине угловой скорости цели; 

в) динамическая ошибка равна нулю, если угловая скорость цели постоянна; 

г) динамическая ошибка неограниченно растет, если угловая скорость цели постоянна. 

80. Какой эквивалентной схемой моделируются фазовый детектор? 

а)  умножителем комплексных сигналов и фильтром нижних частот; 

б) умножителем квадратурных компонент сигналов делителем и интегратором; 

в) умножителем действительных сигналов, делителем и фильтром нижних частот; 

г) умножителем действительных сигналов, делителем и фильтром верхних частот. 

81. Что называют дискриминационной характеристикой углового дискриминатора? 

а)  зависимость амплитуды сигнала на выходе дискриминатора от угла поворота антенны;

 б) зависимость сигнала ошибки от отношения сигнал/шум; 

в) зависимость сигнала ошибки от углового рассогласования положений антенны и цели;

 г) зависимость динамической ошибки от угловой скорости движения цели;

 д) зависимость амплитуды сигнала на выходе дискриминатора от угла визирования цели. 

82. Для чего применяют логарифмический УПЧ в амплитудной моноимпульсной РЛС? 

а) замены фазового детектора более простым амплитудным; 

б) уменьшения влияния амплитудных флуктуаций цели;

 в) исключения влияния амплитуд принимаемых сигналов на величину сигнала ошибки; 

г) расширения динамического диапазона приемника. 

83. Какой эквивалентной схемой моделируются система АРУ? 

а)  рециркулятором и умножителем;

 б) фильтром верхних частот и делителем; 

в) фильтром нижних частот и делителем; 

г) интегратором и умножителем. 

 84. В чем преимущество суммарно-разностных моноимпульсных пеленгаторов по сравнению с моноимпульсными пеленгаторами других типов? 

а)  лучшие динамические характеристики контура углового сопровождения; 

б) устойчивость к неидентичности амплитудных и фазовых характеристик приемных каналов;

 в) устойчивость к амплитудным и фазовым флуктуациям цели; 

г) лучшие флуктуационные характеристики контура углового сопровождения. 

85. Как зависит динамическая ошибка слежения по углу в следящей системе с двумя интеграторами от угловой скорости цели? 

а)  динамическая ошибка прямо пропорциональна квадрату угловой скорости цели; 

б) динамическая ошибка равна нулю, если угловая скорость цели постоянна; 

в) динамическая ошибка прямо пропорциональна величине угловой скорости цели;

 г) динамическая ошибка неограниченно растет, если угловая скорость цели постоянна. 

86. Какими недостатками обладают амплитудно-амплитудные моноимпульсные пеленгаторы?

 а)  трудность обеспечения идентичности амплитудных характеристик приемных каналов; 

б) трудность обеспечения идентичности фазовых характеристик приемных каналов; 

в) сильное влияние амплитудно-модулированной помехи; 

г) чувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели. 

87. Что отличает истинно-когерентную РЛС от пседокогерентной? 

а)  Когерентность зондирующих сигналов передатчика; 

б) Частотная характеристика режекторного фильтра; 

в) Жесткая зависимость между частотой повторения импульсов и несущей частотой передатчика;

 г) Направление фазирования генератора когерентных сигналов; 

д) Тип прибора, используемого в качестве источника мощных сигналов передатчика. 

88. Как обеспечивается когерентность в доплеровских РЛС с внешней когерентностью?

 а)  Путем выделения частоты биений на сигнала движущейся цели и пассивной помехи; 

б) С помощью запоминания частоты и фазы зондирующих импульсов; 

в) Благодаря наличию в РЛС когерентного гетеродина; 

г) С помощью внешнего генератора опорной частоты. 

89. Что представляет собой оптимальный фильтр системы СДЦ?

 а)  Обеляющий фильтр; 

б) Гребенчатый фильтр; 

в) Последовательное соединение обеляющего и согласованного фильтров; 

г) Последовательное соединение режекторного и гребенчатого фильтров;

 д) Режекторный фильтр. 

90. Какие факторы влияют на расширение спектра пассивной помехи? 

а)  Сильно изрезанный (гористый) рельеф отражающей поверхности; 

б) Вращение антенны РЛС;

 в) Использование режима "внешней" когерентности; 

г) Влияние ветра на поверхность моря и наземную растительность. 

91. Какими достоинствами обладает режим высокой частоты повторения зондирующих импульсов бортовой РЛС?

 а)  Однозначность измерения скорости ЛА; 

б) Прием сигналов целей на догонном курсе без мешающих отражений; 

в) Прием сигналов целей, движущихся навстречу, без мешающих отражений;

 г) Однозначность измерения дальности ЛА. 

 92. Для чего применяется временная весовая обработка пачки сигналов перед ее спектральным анализом устройством БПФ? 

а)  Для снижения уровня боковых лепестков частотных каналов спектроанализатора; 

б) Для сужения частотной характеристики каждого канала спектроанализатора; 
в) Для снижения уровня боковых лепестков импульсной характеристики спектроанализатора;
г) Для обеспечения оптимальности алгоритма обнаружения цели. 

93. Что не учитывает коэффициент улучшения? 
а)  Вид спектральной плотности помехи 
б) Характеристики обнаружения обнаружителя, входящего в состав системы СДЦ 
в) Подавление сигнала движущейся цели
 г) Точное значение радиальной скорости цели 
д) Неравномерность АЧХ режекторного фильтра 

94. Что не учитывает коэффициент подавления? 
а)  Подавление сигнала движущейся цели
 б) Вид спектральной плотности помехи
 в) Пороговое отношение сигнал/помеха обнаружителя 
г) Неравномерность АЧХ режекторного фильтра 
д) Вид корреляционной функции помехи 

95. Что не учитывает коэффициент подпомеховой видимости?
 а)  Характеристики обнаружения обнаружителя, входящего в состав системы СДЦ
б) Форму корреляционной функции помехи 
в) Подавление фильтром сигнала движущейся цели 
г) Вид спектральной плотности помехи 
д) Форму АЧХ режекторного фильтра 

96. Какой формулой описывается АЧХ двукратной системы ЧПК?
 а) 2|sin(ωT/2)| 
б) 4 sin2(ωT)
 в) 4 cos2(ωT/2)
 г) 4 sin2(ωT/2) 
д) 2 cos2(ωT) 

97. Какие частоты повторения зондирующих импульсов доплеровских РЛС считаются "средними"? 
а) 20...40 кГц 
б) 5...50 кГц 
в) 10...50 кГц
 г) 1...20 кГц 
д) 10...100 кГц 

98. Как определяется дальность до цели в импульсных РЛС? 
) c tR 2= ;
 б) tc R 2 = ; 
в) 2 ctR = . 

 99. Какие тепловизионные приемники излучения имеют большую чувствительность? 
а) охлаждаемые; 
б) неохлаждаемые; 

в) чувствительность тепловизионного приемника не зависит от его температуры.
3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.1)

1. Что такое средняя аномалия? 
  а) текущее угловое положение спутника в предположении его равномерного движения по круговой орбите;
 б) среднее отклонение спутника от кеплеровской орбиты под действием возмущающих сил; 
в) разница между максимальной и минимальной скоростями движения спутника по орбите; 
г) среднее расстояние спутника от Земли; д) средняя скорость движения спутника по орбите. 

2. Что является основной причиной флуктуационных ошибок ДИС? 
 а) значительная ширина спектра отраженного сигнала; 
б) собственный шум приемника; 
в) несимметричность спектра отраженного сигнала; 
г) тепловой шум антенны; 
д) нестабильность частоты гетеродина. 

3. Что такое «слепые» высоты ДИС? 
а) высоты, на которых амплитуда выбранной гармоники частоты модуляции равна нулю; 
б) высоты, на которых задержка сигнала кратна периоду модуляции; 
в) высоты, на которых пропадает сигнал, отраженный поверхностью;
 г) высоты, на которых не обеспечивается однозначное измерение расстояния до поверхности. 

4. Зачем в ДИС с ЧМ сигналом применяется вобуляция частоты модуляции?  
 а) для расширения спектра зондирующего сигнала; 
б) для уменьшения ошибок измерения скорости; 
в) для исключения «слепых» высот; 
г) для исключения «слепых» доплеровских частот. 

5. С какой целью в ДИС с ЧМ сигналом выделяют третью гармонику частоты модуляции? 
 а) на частоте третьей гармоники обеспечивается однозначность измерения скорости; 
б) на модуляции третьей гармонике не сказывается характер отражающей поверхности;
 в) на третьей гармонике максимально отношение мощностей отраженного и прямого сигналов; 
г) на третьей гармонике амплитуда отраженного сигнала максимальна. 

6. Укажите правильное выражение для доплеровского смещения частоты отраженного сигнала в зависимости от радиальной скорости:
 а) λ = r Vf 2 д ; 
б) 0 д 2 f Vf r λ = ; 
в) 0 д 2 f c Vf r = ; г) 
  0 д 2 f Vf r λ = . 
7. Какие технические решения могут уменьшить величину ошибки измерения скорости ДИС?  
 а) уменьшение интервала обновления данных в измерителе частоты; 
б) увеличение развязки приемного и передающего трактов; 
в) оценка формы спектра отраженного сигнала;
 г) уменьшение ширины ДН лучей; 
д) использование сложных законов модуляции сигнала; е) увеличение длины волны несущей. 

8. В каком диапазоне частот работают самолетные ДИСы? 
  а) миллиметровом; 
б) дециметровом; 
в) сантиметровом; 
г) метровом. 

9. Сколько лучей имеют ДИСы пассажирских и транспортных самолетов? 
а) один; 
б) два;
 в) три; 
г) четыре. 

10. В чем главное достоинство квадратурно-фазового измерителя частоты?   
а) цифровой отсчет доплеровского смещения частоты;
 б) простота схемной реализации; 
в) отсутствие ошибки смещения; 
г) возможность оценки знака доплеровского смещения частоты;
 д) отсутствие флуктуационной ошибки. 

11. Какие типы зондирующих сигналов используются в ДИСах?   
а) импульсный; 
б) амплитудно-модулированный; 
в) с линейной ЧМ;
 г) немодулированный; 
д) с гармонической ЧМ; 
е) фазоманипулированный. 

12. Что является причиной возникновения ошибки смещения?  несимметричность спектра отраженного сигнала? 
а) неровности рельефа подстилающей поверхности; 
б) наклон подстилающей поверхности; 
в) значительная ширина спектра отраженного сигнала;
 г) нестабильность частоты гетеродина. 

13. Что относится к недостаткам непараметрических методов стабилизации уровня ложных тревог?  
 а) ограниченность использования ситуацией, когда распределение помехи известно с точностью до параметров; 
б) возможность применения только в классе распределений помехи с симметричной плотностью вероятности; 
в) обязательность получения выборок, в которых заведомо отсутствует обнаруживаемый сигнал; 
г) худшие характеристики обнаружения по сравнению с адаптивными обнаружителями в равных условиях. 

14. Обеспечивают ли ранговые критерии постоянство вероятности ложной тревоги при коррелированной помехе? 
а) да; 
б) да при условии, что распределение помехи является симметричным; 
в) да при условии, что распределение помехи является гауссовским; 
г) да, если известен класс распределений помехи; д) нет. 

15. Какие алгоритмы среди перечисленных относятся к адаптивным? 
  а) коррелятор совпадения полярностей;
б) шумовая АРУ; 
в) Хи-квадрат Пирсона; 
г) схема ШОУ;
 д) Вилкоксона; 
е) управление порогом обнаружения по карте помех. 

16. Что относится к недостаткам адаптивных методов стабилизации уровня ложных тревог?
  а) ограниченность использования случаем полностью известного закона распределения помехи;
 б) необходимость подстройки параметров алгоритма до или в процессе обнаружения; 
б) ограниченность использования ситуацией, когда распределение помехи известно с точностью до неизвестных параметров;
 г) обязательность получения выборок, в которых заведомо отсутствует обнаруживаемый сигнал; 
д) худшие характеристики обнаружения по сравнению с непараметрическими обнаружителями в равных условиях. 

17. Какие алгоритмы обнаружения называют робастными? 
а) алгоритмы, обеспечивающие строгое постоянство ложной тревоги в некотором классе помех;
б) алгоритмы, обеспечивающие постоянство вероятностей ложной тревоги и правильного обнаружения;
в) адаптивные алгоритмы стабилизации ложных тревог, не требующие знания закона распределения помехи; 
г) алгоритмы, обеспечивающие допустимые изменения вероятности ложной тревоги в некотором классе помех. 

18. Какой обнаружитель имеет самый высокий коэффициент АОЭ при постоянном сигнале и помехе с распределением Лапласа? 
а) знаково-ранговый; 
б) обобщенный знаковый; 
в) корреляционный; 
г) знаковый; 
д) Манна-Уитни. 

19. Обнаружитель Манна-Уитни обеспечивает постоянство ложной тревоги при постоянном сигнале и помехах со следующими законами распределения: 
а)  Рэлея; 
б) Вейбулла; 
в) Гаусса; 
г) Лапласа; 
д) логарифмически-нормальным. 

20. Какие из перечисленных ранговых критериев являются нелинейными?
 а)  Колмогорова-Смирнова; 
б) знаково-ранговый; 
в) Вилкоксона; 
г) тау-критерий Кендалла; 
д) Манна-Уитни. 

21. Коэффициент АОЭ показывает:
  а) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум обнаружителя, принятого за эталонный больше порогового отношения анализируемого обнаружителя; 
б) во сколько раз объем выборки анализируемого обнаружителя больше объема выборки обнаружителя принятого за эталонный, при тех же вероятностях F и D; 
в) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум анализируемого обнаружителя больше порогового отношения сигнал/шум обнаружителя принятого за эталонный; 
г) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум анализируемого обнаружителя больше порогового отношения сигнал/шум оптимального обнаружителя; 
д) во сколько раз объем выборки обнаружителя принятого за эталонный больше объема выборки анализируемого обнаружителя, при тех же вероятностях F и D; 
е) во сколько раз объем выборки анализируемого обнаружителя больше объема выборки оптимального обнаружителя, при тех же вероятностях F и D. 

22. Что такое добротность следящей системы? 
а)  отношение скорости изменения входного параметра к величине динамической ошибки; 
б) отношение частоты резонансных колебаний к ширине полосы пропускания системы; 
в) предельное значение коэффициента усиления, при котором система еще устойчива; 
г) отношение запасенной энергии к потерям энергии за один период колебаний; 
д) отношение флуктуационной ошибки к динамической. 

23. Какой порядок астатизма будет иметь следящий измеритель угловой координаты, если в контуре слежения нет инерционных элементов кроме двигателя поворота антенны? 
а)  второй; 
б) первый; 
в) нулевой. 

24. Что относится к преимуществам моноимпульсных пеленгаторов по сравнению с одноканальными пеленгаторами? 
а) нечувствительность к различию коэффициентов усиления антенных каналов; 
б) трудность постановки помехи имитирующего типа; 
в) отсутствие смещения нуля дискриминационной характеристики;
 г) нечувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели;
 д) простота развязки приемного и передающего трактов. 

25. Назовите недостатки, характерные для одноканальных пеленгаторов с коническим сканированием? 
а)  ограниченный ресурс работы в связи с износом механических элементов; 
б) простота постановки помехи имитирующего типа; 
в) низкая крутизна дискриминационной характеристики; 
г) высокая чувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели; 
д) плохие динамические характеристики контура углового сопровождения; 
е) повышенная чувствительность к нестабильности коэффициента усиления приемного канала. 

26. С увеличением отношения сигнал/шум крутизна дискриминационной характеристики: 
а)  растет;
 б) падает; 
в) остается постоянной. 

27. Какие устройства учитываются эквивалентной схемой углового дискриминатора амплитудного суммарно-разностного пеленгатора?
 а) система АРУ; 
б) антенна; 
в) суммарно-разностный мост; 
г) фазовый детектор; 
д) двигатель поворота антенны;
 е) приемные каналы; 
ж) фильтр сигнала ошибки; 
з) усилитель привода антенны. 

28. Какими недостатками обладают фазово-фазовые моноимпульсные пеленгаторы? 
 а) сильное влияние фазомодулированной помехи; 
б) трудность обеспечения идентичности амплитудных характеристик приемных каналов;
 в) чувствительность к фазовым флуктуациям сигнала цели;
 г) трудность обеспечения идентичности фазовых характеристик приемных каналов. 

29. Как зависит динамическая ошибка слежения по углу в следящей системе с одним интегратором от угловой скорости цели? 
а)  динамическая ошибка пропорциональна квадрату угловой скорости цели;
 б) динамическая ошибка прямо пропорциональна величине угловой скорости цели; 
в) динамическая ошибка равна нулю, если угловая скорость цели постоянна; 
г) динамическая ошибка неограниченно растет, если угловая скорость цели постоянна. 

30. Какой эквивалентной схемой моделируются фазовый детектор? 
а)  умножителем комплексных сигналов и фильтром нижних частот; 
б) умножителем квадратурных компонент сигналов делителем и интегратором; 
в) умножителем действительных сигналов, делителем и фильтром нижних частот; 
г) умножителем действительных сигналов, делителем и фильтром верхних частот. 

31. Что называют дискриминационной характеристикой углового дискриминатора? 
а)  зависимость амплитуды сигнала на выходе дискриминатора от угла поворота антенны; 
б) зависимость сигнала ошибки от отношения сигнал/шум; 
в) зависимость сигнала ошибки от углового рассогласования положений антенны и цели; 
г) зависимость динамической ошибки от угловой скорости движения цели; 
д) зависимость амплитуды сигнала на выходе дискриминатора от угла визирования цели. 

32. Для чего применяют логарифмический УПЧ в амплитудной моноимпульсной РЛС? 
а) замены фазового детектора более простым амплитудным; 
б) уменьшения влияния амплитудных флуктуаций цели; 
в) исключения влияния амплитуд принимаемых сигналов на величину сигнала ошибки; 
г) расширения динамического диапазона приемника. 

33. Какой эквивалентной схемой моделируются система АРУ? 
а)  рециркулятором и умножителем; 
б) фильтром верхних частот и делителем; 
в) фильтром нижних частот и делителем;
 г) интегратором и умножителем. 

34. В чем преимущество суммарно-разностных моноимпульсных пеленгаторов по сравнению с моноимпульсными пеленгаторами других типов? 
а)  лучшие динамические характеристики контура углового сопровождения; 
б) устойчивость к неидентичности амплитудных и фазовых характеристик приемных каналов;
 в) устойчивость к амплитудным и фазовым флуктуациям цели;
 г) лучшие флуктуационные характеристики контура углового сопровождения. 

35. Как зависит динамическая ошибка слежения по углу в следящей системе с двумя интеграторами от угловой скорости цели? 
а)  динамическая ошибка прямо пропорциональна квадрату угловой скорости цели; 
б) динамическая ошибка равна нулю, если угловая скорость цели постоянна; 
в) динамическая ошибка прямо пропорциональна величине угловой скорости цели;
 г) динамическая ошибка неограниченно растет, если угловая скорость цели постоянна. 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.2)
36. Какими недостатками обладают амплитудно-амплитудные моноимпульсные пеленгаторы? 

а)  трудность обеспечения идентичности амплитудных характеристик приемных каналов; 

б) трудность обеспечения идентичности фазовых характеристик приемных каналов; 

в) сильное влияние амплитудно-модулированной помехи;

 г) чувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели. 

37. Что отличает истинно-когерентную РЛС от пседокогерентной? а)  Когерентность зондирующих сигналов передатчика; б) Частотная характеристика режекторного фильтра; в) Жесткая зависимость между частотой повторения импульсов и несущей частотой передатчика; г) Направление фазирования генератора когерентных сигналов; д) Тип прибора, используемого в качестве источника мощных сигналов передатчика. 

38. Как обеспечивается когерентность в доплеровских РЛС с внешней когерентностью? 

а)  Путем выделения частоты биений на сигнала движущейся цели и пассивной помехи; 

б) С помощью запоминания частоты и фазы зондирующих импульсов;

 в) Благодаря наличию в РЛС когерентного гетеродина;

 г) С помощью внешнего генератора опорной частоты. 

39. Что представляет собой оптимальный фильтр системы СДЦ?

 а)  Обеляющий фильтр;

 б) Гребенчатый фильтр; 

в) Последовательное соединение обеляющего и согласованного фильтров;

 г) Последовательное соединение режекторного и гребенчатого фильтров; 

д) Режекторный фильтр. 

40. Какие факторы влияют на расширение спектра пассивной помехи? 

а)  Сильно изрезанный (гористый) рельеф отражающей поверхности; 

б) Вращение антенны РЛС;

 в) Использование режима "внешней" когерентности;

 г) Влияние ветра на поверхность моря и наземную растительность. 

41. Какими достоинствами обладает режим высокой частоты повторения зондирующих импульсов бортовой РЛС?

 а)  Однозначность измерения скорости ЛА;

 б) Прием сигналов целей на догонном курсе без мешающих отражений;

 в) Прием сигналов целей, движущихся навстречу, без мешающих отражений;

 г) Однозначность измерения дальности ЛА. 

42. Для чего применяется временная весовая обработка пачки сигналов перед ее спектральным анализом устройством БПФ?

 а)  Для снижения уровня боковых лепестков частотных каналов спектроанализатора;

б) Для сужения частотной характеристики каждого канала спектроанализатора;

 в) Для снижения уровня боковых лепестков импульсной характеристики спектроанализатора;

 г) Для обеспечения оптимальности алгоритма обнаружения цели. 

43. Что не учитывает коэффициент улучшения?

 а)  Вид спектральной плотности помехи 

б) Характеристики обнаружения обнаружителя, входящего в состав системы СДЦ 

в) Подавление сигнала движущейся цели 

г) Точное значение радиальной скорости цели

 д) Неравномерность АЧХ режекторного фильтра 

44. Что не учитывает коэффициент подавления?

 а)  Подавление сигнала движущейся цели

 б) Вид спектральной плотности помехи 

в) Пороговое отношение сигнал/помеха обнаружителя

 г) Неравномерность АЧХ режекторного фильтра 

д) Вид корреляционной функции помехи 

45. Что не учитывает коэффициент подпомеховой видимости? 

а)  Характеристики обнаружения обнаружителя, входящего в состав системы СДЦ 

б) Форму корреляционной функции помехи

 в) Подавление фильтром сигнала движущейся цели 

г) Вид спектральной плотности помехи

 д) Форму АЧХ режекторного фильтра 

46. Какой формулой описывается АЧХ двукратной системы ЧПК? 

а) 2|sin(ωT/2)| 

б) 4 sin2(ωT) 

в) 4 cos2(ωT/2)

 г) 4 sin2(ωT/2) 

д) 2 cos2(ωT) 

47. Какие частоты повторения зондирующих импульсов доплеровских РЛС считаются "средними"? 

а) 20...40 кГц 

б) 5...50 кГц 

в) 10...50 кГц 

г) 1...20 кГц д) 10...100 кГц 

48. Как определяется дальность до цели в импульсных РЛС?

 а) c tR 2= ; 

б) tc R 2 = ;

 в) 2 ctR = . 

 49. Какие тепловизионные приемники излучения имеют большую чувствительность?

 а) охлаждаемые;

 б) неохлаждаемые; 

в) чувствительность тепловизионного приемника не зависит от его температуры. 

51. Что такое средняя аномалия? 

  а) текущее угловое положение спутника в предположении его равномерного движения по круговой орбите; 

б) среднее отклонение спутника от кеплеровской орбиты под действием возмущающих сил;

 в) разница между максимальной и минимальной скоростями движения спутника по орбите;

 г) среднее расстояние спутника от Земли; д) средняя скорость движения спутника по орбите. 

52. Что является основной причиной флуктуационных ошибок ДИС? 

 а) значительная ширина спектра отраженного сигнала; 

б) собственный шум приемника; 

в) несимметричность спектра отраженного сигнала; 

г) тепловой шум антенны; 

д) нестабильность частоты гетеродина. 

53. Что такое «слепые» высоты ДИС? 

а) высоты, на которых амплитуда выбранной гармоники частоты модуляции равна нулю;

 б) высоты, на которых задержка сигнала кратна периоду модуляции;

 в) высоты, на которых пропадает сигнал, отраженный поверхностью;

 г) высоты, на которых не обеспечивается однозначное измерение расстояния до поверхности. 

54. Зачем в ДИС с ЧМ сигналом применяется вобуляция частоты модуляции?   

а) для расширения спектра зондирующего сигнала; 

б) для уменьшения ошибок измерения скорости; 

в) для исключения «слепых» высот; 

г) для исключения «слепых» доплеровских частот. 

55. С какой целью в ДИС с ЧМ сигналом выделяют третью гармонику частоты модуляции?

  а) на частоте третьей гармоники обеспечивается однозначность измерения скорости;

 б) на модуляции третьей гармонике не сказывается характер отражающей поверхности;

 в) на третьей гармонике максимально отношение мощностей отраженного и прямого сигналов;

 г) на третьей гармонике амплитуда отраженного сигнала максимальна. 

56. Укажите правильное выражение для доплеровского смещения частоты отраженного сигнала в зависимости от радиальной скорости: 

а) 

λ = r Vf 2 д ;

 б) 0 д 2 f Vf r λ = ; 

в) 0 д 2 f c Vf r = ; 

г)   0 д 2 f Vf r λ = . 5

7. Какие технические решения могут уменьшить величину ошибки измерения скорости ДИС?  

а) уменьшение интервала обновления данных в измерителе частоты; 

б) увеличение развязки приемного и передающего трактов; 

в) оценка формы спектра отраженного сигнала; 

г) уменьшение ширины ДН лучей; 

д) использование сложных законов модуляции сигнала;

 е) увеличение длины волны несущей. 

58. В каком диапазоне частот работают самолетные ДИСы?  

 а) миллиметровом; 

б) дециметровом; 

в) сантиметровом;

 г) метровом. 

59. Сколько лучей имеют ДИСы пассажирских и транспортных самолетов?

 а) один;

 б) два; 

в) три; 

г) четыре. 

60. В чем главное достоинство квадратурно-фазового измерителя частоты?  

 а) цифровой отсчет доплеровского смещения частоты; 

б) простота схемной реализации;

в) отсутствие ошибки смещения; 

г) возможность оценки знака доплеровского смещения частоты; 

д) отсутствие флуктуационной ошибки. 

61. Какие типы зондирующих сигналов используются в ДИСах?

   а) импульсный;

 б) амплитудно-модулированный; 

в) с линейной ЧМ; 

г) немодулированный; 

д) с гармонической ЧМ;

 е) фазоманипулированный. 

62. Что является причиной возникновения ошибки смещения?  несимметричность спектра отраженного сигнала?

 а) неровности рельефа подстилающей поверхности; 

б) наклон подстилающей поверхности; 

в) значительная ширина спектра отраженного сигнала; 

г) нестабильность частоты гетеродина. 

63. Что относится к недостаткам непараметрических методов стабилизации уровня ложных тревог?   

а) ограниченность использования ситуацией, когда распределение помехи известно с точностью до параметров; 

б) возможность применения только в классе распределений помехи с симметричной плотностью вероятности; 

в) обязательность получения выборок, в которых заведомо отсутствует обнаруживаемый сигнал;

 г) худшие характеристики обнаружения по сравнению с адаптивными обнаружителями в равных условиях. 

64. Обеспечивают ли ранговые критерии постоянство вероятности ложной тревоги при коррелированной помехе? 

а) да;

 б) да при условии, что распределение помехи является симметричным;

 в) да при условии, что распределение помехи является гауссовским; 

г) да, если известен класс распределений помехи; д) нет. 

65. Какие алгоритмы среди перечисленных относятся к адаптивным?  

 а) коррелятор совпадения полярностей; 

б) шумовая АРУ; 

в) Хи-квадрат Пирсона; 

г) схема ШОУ;

 д) Вилкоксона; 

е) управление порогом обнаружения по карте помех. 

66. Что относится к недостаткам адаптивных методов стабилизации уровня ложных тревог?

  а) ограниченность использования случаем полностью известного закона распределения помехи; 

б) необходимость подстройки параметров алгоритма до или в процессе обнаружения; 

б) ограниченность использования ситуацией, когда распределение помехи известно с точностью до неизвестных параметров;

 г) обязательность получения выборок, в которых заведомо отсутствует обнаруживаемый сигнал; 

д) худшие характеристики обнаружения по сравнению с непараметрическими обнаружителями в равных условиях. 

67. Какие алгоритмы обнаружения называют робастными? 

а) алгоритмы, обеспечивающие строгое постоянство ложной тревоги в некотором классе помех; 

б) алгоритмы, обеспечивающие постоянство вероятностей ложной тревоги и правильного обнаружения;

 в) адаптивные алгоритмы стабилизации ложных тревог, не требующие знания закона распределения помехи; 

г) алгоритмы, обеспечивающие допустимые изменения вероятности ложной тревоги в некотором классе помех. 

68. Какой обнаружитель имеет самый высокий коэффициент АОЭ при постоянном сигнале и помехе с распределением Лапласа?

 а) знаково-ранговый;

 б) обобщенный знаковый; 

в) корреляционный; 

г) знаковый; 

д) Манна-Уитни. 

69. Обнаружитель Манна-Уитни обеспечивает постоянство ложной тревоги при постоянном сигнале и помехах со следующими законами распределения: 

а)  Рэлея; 

б) Вейбулла;

 в) Гаусса; 

г) Лапласа;

 д) логарифмически-нормальным. 

70. Какие из перечисленных ранговых критериев являются нелинейными? 

а)  Колмогорова-Смирнова;

 б) знаково-ранговый; 

в) Вилкоксона; 

г) тау-критерий Кендалла; д)

 Манна-Уитни. 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 3.3)
71. Коэффициент АОЭ показывает:  

а) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум обнаружителя, принятого за эталонный больше порогового отношения анализируемого обнаружителя; 

б) во сколько раз объем выборки анализируемого обнаружителя больше объема выборки обнаружителя принятого за эталонный, при тех же вероятностях F и D; 

в) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум анализируемого обнаружителя больше порогового отношения сигнал/шум обнаружителя принятого за эталонный;

 г) во сколько раз пороговое отношение сигнал/шум анализируемого обнаружителя больше порогового отношения сигнал/шум оптимального обнаружителя; 

д) во сколько раз объем выборки обнаружителя принятого за эталонный больше объема выборки анализируемого обнаружителя, при тех же вероятностях F и D; 

е) во сколько раз объем выборки анализируемого обнаружителя больше объема выборки оптимального обнаружителя, при тех же вероятностях F и D. 

72. Что такое добротность следящей системы?

 а)  отношение скорости изменения входного параметра к величине динамической ошибки;

 б) отношение частоты резонансных колебаний к ширине полосы пропускания системы;

 в) предельное значение коэффициента усиления, при котором система еще устойчива;

 г) отношение запасенной энергии к потерям энергии за один период колебаний; 

д) отношение флуктуационной ошибки к динамической. 

73. Какой порядок астатизма будет иметь следящий измеритель угловой координаты, если в контуре слежения нет инерционных элементов кроме двигателя поворота антенны?

 а)  второй;

 б) первый;

в) нулевой. 

74. Что относится к преимуществам моноимпульсных пеленгаторов по сравнению с одноканальными пеленгаторами?

 а) нечувствительность к различию коэффициентов усиления антенных каналов; 

б) трудность постановки помехи имитирующего типа;

 в) отсутствие смещения нуля дискриминационной характеристики;

 г) нечувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели; 

д) простота развязки приемного и передающего трактов. 

75. Назовите недостатки, характерные для одноканальных пеленгаторов с коническим сканированием?

 а)  ограниченный ресурс работы в связи с износом механических элементов; 

б) простота постановки помехи имитирующего типа; 

в) низкая крутизна дискриминационной характеристики;

 г) высокая чувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели; 

д) плохие динамические характеристики контура углового сопровождения; 

е) повышенная чувствительность к нестабильности коэффициента усиления приемного канала. 

76. С увеличением отношения сигнал/шум крутизна дискриминационной характеристики: 

а)  растет;

 б) падает; 

в) остается постоянной. 

77. Какие устройства учитываются эквивалентной схемой углового дискриминатора амплитудного суммарно-разностного пеленгатора? 

а) система АРУ;

 б) антенна;

 в) суммарно-разностный мост;

 г) фазовый детектор;

 д) двигатель поворота антенны; 

е) приемные каналы; 

ж) фильтр сигнала ошибки;

 з) усилитель привода антенны. 

78. Какими недостатками обладают фазово-фазовые моноимпульсные пеленгаторы?  

а) сильное влияние фазомодулированной помехи;

 б) трудность обеспечения идентичности амплитудных характеристик приемных каналов; в

) чувствительность к фазовым флуктуациям сигнала цели; 

г) трудность обеспечения идентичности фазовых характеристик приемных каналов. 

79. Как зависит динамическая ошибка слежения по углу в следящей системе с одним интегратором от угловой скорости цели? 

а)  динамическая ошибка пропорциональна квадрату угловой скорости цели;

 б) динамическая ошибка прямо пропорциональна величине угловой скорости цели; 

в) динамическая ошибка равна нулю, если угловая скорость цели постоянна; 

г) динамическая ошибка неограниченно растет, если угловая скорость цели постоянна. 

80. Какой эквивалентной схемой моделируются фазовый детектор? 

а)  умножителем комплексных сигналов и фильтром нижних частот; 

б) умножителем квадратурных компонент сигналов делителем и интегратором; 

в) умножителем действительных сигналов, делителем и фильтром нижних частот; 

г) умножителем действительных сигналов, делителем и фильтром верхних частот. 

81. Что называют дискриминационной характеристикой углового дискриминатора? 

а)  зависимость амплитуды сигнала на выходе дискриминатора от угла поворота антенны;

 б) зависимость сигнала ошибки от отношения сигнал/шум; 

в) зависимость сигнала ошибки от углового рассогласования положений антенны и цели;

 г) зависимость динамической ошибки от угловой скорости движения цели;

 д) зависимость амплитуды сигнала на выходе дискриминатора от угла визирования цели. 

82. Для чего применяют логарифмический УПЧ в амплитудной моноимпульсной РЛС? 

а) замены фазового детектора более простым амплитудным; 

б) уменьшения влияния амплитудных флуктуаций цели;

 в) исключения влияния амплитуд принимаемых сигналов на величину сигнала ошибки; 

г) расширения динамического диапазона приемника. 

83. Какой эквивалентной схемой моделируются система АРУ? 

а)  рециркулятором и умножителем;

 б) фильтром верхних частот и делителем; 

в) фильтром нижних частот и делителем; 

г) интегратором и умножителем. 

 84. В чем преимущество суммарно-разностных моноимпульсных пеленгаторов по сравнению с моноимпульсными пеленгаторами других типов? 

а)  лучшие динамические характеристики контура углового сопровождения; 

б) устойчивость к неидентичности амплитудных и фазовых характеристик приемных каналов;

 в) устойчивость к амплитудным и фазовым флуктуациям цели; 

г) лучшие флуктуационные характеристики контура углового сопровождения. 

85. Как зависит динамическая ошибка слежения по углу в следящей системе с двумя интеграторами от угловой скорости цели? 

а)  динамическая ошибка прямо пропорциональна квадрату угловой скорости цели; 

б) динамическая ошибка равна нулю, если угловая скорость цели постоянна; 

в) динамическая ошибка прямо пропорциональна величине угловой скорости цели;

 г) динамическая ошибка неограниченно растет, если угловая скорость цели постоянна. 

86. Какими недостатками обладают амплитудно-амплитудные моноимпульсные пеленгаторы?

 а)  трудность обеспечения идентичности амплитудных характеристик приемных каналов; 

б) трудность обеспечения идентичности фазовых характеристик приемных каналов; 

в) сильное влияние амплитудно-модулированной помехи; 

г) чувствительность к амплитудным флуктуациям сигнала цели. 

87. Что отличает истинно-когерентную РЛС от пседокогерентной? 

а)  Когерентность зондирующих сигналов передатчика; 

б) Частотная характеристика режекторного фильтра; 

в) Жесткая зависимость между частотой повторения импульсов и несущей частотой передатчика;

 г) Направление фазирования генератора когерентных сигналов; 

д) Тип прибора, используемого в качестве источника мощных сигналов передатчика. 

88. Как обеспечивается когерентность в доплеровских РЛС с внешней когерентностью?

 а)  Путем выделения частоты биений на сигнала движущейся цели и пассивной помехи; 

б) С помощью запоминания частоты и фазы зондирующих импульсов; 

в) Благодаря наличию в РЛС когерентного гетеродина; 

г) С помощью внешнего генератора опорной частоты. 

89. Что представляет собой оптимальный фильтр системы СДЦ?

 а)  Обеляющий фильтр; 

б) Гребенчатый фильтр; 

в) Последовательное соединение обеляющего и согласованного фильтров; 

г) Последовательное соединение режекторного и гребенчатого фильтров;

 д) Режекторный фильтр. 

90. Какие факторы влияют на расширение спектра пассивной помехи? 

а)  Сильно изрезанный (гористый) рельеф отражающей поверхности; 

б) Вращение антенны РЛС;

 в) Использование режима "внешней" когерентности; 

г) Влияние ветра на поверхность моря и наземную растительность. 

91. Какими достоинствами обладает режим высокой частоты повторения зондирующих импульсов бортовой РЛС?

 а)  Однозначность измерения скорости ЛА; 

б) Прием сигналов целей на догонном курсе без мешающих отражений; 

в) Прием сигналов целей, движущихся навстречу, без мешающих отражений;

 г) Однозначность измерения дальности ЛА. 

 92. Для чего применяется временная весовая обработка пачки сигналов перед ее спектральным анализом устройством БПФ? 

а)  Для снижения уровня боковых лепестков частотных каналов спектроанализатора; 

б) Для сужения частотной характеристики каждого канала спектроанализатора; 

в) Для снижения уровня боковых лепестков импульсной характеристики спектроанализатора;

г) Для обеспечения оптимальности алгоритма обнаружения цели. 

93. Что не учитывает коэффициент улучшения? 

а)  Вид спектральной плотности помехи 

б) Характеристики обнаружения обнаружителя, входящего в состав системы СДЦ 

в) Подавление сигнала движущейся цели

 г) Точное значение радиальной скорости цели 

д) Неравномерность АЧХ режекторного фильтра 

94. Что не учитывает коэффициент подавления? 

а)  Подавление сигнала движущейся цели

 б) Вид спектральной плотности помехи

 в) Пороговое отношение сигнал/помеха обнаружителя 

г) Неравномерность АЧХ режекторного фильтра 

д) Вид корреляционной функции помехи 

95. Что не учитывает коэффициент подпомеховой видимости?

 а)  Характеристики обнаружения обнаружителя, входящего в состав системы СДЦ

б) Форму корреляционной функции помехи 

в) Подавление фильтром сигнала движущейся цели 

г) Вид спектральной плотности помехи 

д) Форму АЧХ режекторного фильтра 

96. Какой формулой описывается АЧХ двукратной системы ЧПК?

 а) 2|sin(ωT/2)| 

б) 4 sin2(ωT)

 в) 4 cos2(ωT/2)

 г) 4 sin2(ωT/2) 

д) 2 cos2(ωT) 

97. Какие частоты повторения зондирующих импульсов доплеровских РЛС считаются "средними"? 

а) 20...40 кГц 

б) 5...50 кГц 

в) 10...50 кГц

 г) 1...20 кГц 

д) 10...100 кГц 

98. Как определяется дальность до цели в импульсных РЛС? 

) c tR 2= ;

 б) tc R 2 = ; 

в) 2 ctR = . 

 99. Какие тепловизионные приемники излучения имеют большую чувствительность? 

а) охлаждаемые; 

б) неохлаждаемые; 

в) чувствительность тепловизионного приемника не зависит от его температуры.
