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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-9
1. Системы регулирования прямого действия – это…

1. Пружинные регуляторы давления газа.

2. Регуляторы, которые используют энергию регулируемого объекта.

3. Регуляторы, которые используют энергию внешнего источника.

4. Регуляторы давления программного управления.
2. Какой из вариантов технических устройств является двухкаскадным регулятором давления газа

1. Пружинный регулятор давления с предохранительным клапаном.

2. Система, состоящая из управляющего регулятора и основного регулятора давления.

3. Система, состоящая из двух последовательно соединенных регуляторов.

4.Система, состоящая из основного регулятора и подсистемы дистанционного изменения опорного управляющего давления.
3. Пневматический привод с управлением на «входе и выходе» это …

1. Привод с газораспределителем «струйная трубка».

2. Многопоршневой привод.

3. Для управления работой такого привода изменяют площадь впускных и выпускных отверстий.

4. Привод с клапанным газораспределителем.

4. Отработочные испытания проводятся на этапе …

1. Эксплуатации технического объекта.

2. Серийного производства технического объекта.

3. Разработки  нового технического объекта.

4. Подготовки к серийному производству нового технического объекта.

5. Предохранительный клапан предназначен для …

1. Предотвращения превышения давления газа в полости низкого давления газового редуктора выше допустимого.

2. Предотвращения превышения давления газа в пневмомагистрали выше допустимого.

3. Предотвращения превышения давления газа в магистрали пневопотребителя выше допустимого.

4. Сброса части газа в атмосферу, при возникновении аварийной ситуации.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-12
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-9
1. Для пружинного регулятора давления возмущающими воздействиями являются…

1. Давление и температура газа в линии высокого давления.

2. Давление газа в линии высокого давления и расход газа на потребитель.

3. Температура окружающей среды и давление газа в линии высокого давления.

4. Высокие динамические характеристики.

2. Технический ресурс.

1. Продолжительность или объем работы объекта

2. Наработка объекта от начала эксплуатации или  ее возобновления после среднего или капитального ремонта до наступления предельного состояния

3. Календарная продолжительность эксплуатация объекта от се начала или возобновления после среднего или капитального ремонта до наступления предельного состояния

4. Календарная продолжительность хранения и (или) транспортирования объекта в заданных условиях, в течение и после которой сохраняются значения заданных показателей в установленных пределах

3 Основными характеристиками пневмокрана являются …

1. Диаметр условного прохода, присоединительные размеры, характеристики надежности.

2. Диаметр условного прохода, диапазон рабочих давлений, количество перекрытий.

3. Диаметр условного прохода, диапазон рабочих давлений, количество срабатываний, время срабатывания.

4. Диаметр условного прохода, диапазон рабочих давлений, количество срабатываний, время срабатывания, диапазон управляющих давлений. .

4 Для измерения угла перемещения и скорости вращения исполнительных элементов ИУ СА и У чаще всего используются …

1. Тензоризисторные датчики.

2. Пьезоэлектрические датчики.

3. Электромагнитные датчики.

4. Полупроводниковые термопреобразователи сопротивления

5. Термопары.

5. Долговечность 

1. Свойство объекта сохранять работоспособность до наступления предельного состояния при установленной системе технического обслуживания и ремонтов

2. Свойство объекта непрерывно сохранять работоспособность в течение некоторого времени или некоторой наработки.

3. Свойство объекта выполнять заданные функции, сохраняя во времени значения установленных эксплуатационных показателей в заданных пределах, соответствующих заданным режимам и условиям использования, технического обслуживания, ремонтов, хранения и транспортирования

4. Свойство объекта сохранять во времени значения установленных динамических и статических характеристик в заданных пределах, соответствующих заданным режимам и условиям использования, технического обслуживания, ремонтов, хранения и транспортирования

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-12
1. Динамика цепи с нелинейной индуктивностью описывается дифференциальным уравнением 
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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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