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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-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.8)
1. Какими углами характеризуется положение скоростной системы координат относительно связанной:

а – углами рыскания, тангажа и крена;

б – углами атаки и скольжения;

в –  углами азимута и места.
2. Какими углами характеризуется положение связанной системы координат относительно нормальной:

а – углами рыскания, тангажа и крена;

б – углами атаки и скольжения;

в –  углами азимута и места.

3. Какая система дифференциальных уравнений наиболее точно описывает продольное движение ЛА:

а – нелинейная с переменными параметрами;

б – линейная ;

в – линеаризованная с «замороженными» коэффициентами.

4. Какие переменные являются входными при рассмотрении ЛА как динамического звена:

а – кинематические параметры движения;

б – отклонения рулей и возмущающие воздействия;

в – сигналы чувствительных элементов АП.
5. Каким типовым звеном может быть описана динамика усилителя при исследовании процессов стабилизации ЛА с невысоким быстродействием:

а – безинерционным звеном;

б – интегрирующим звеном;

в – форсирующим звеном.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.9)

1. Какова передаточная функция РП с изодромной обратной связью на высоких частотах, где kрп – коэффициент передачи рулевого привода, Tос  -постоянная времени изодромного звена:

а – W(p)= kрп Tос;

б – W(p)= kрп  /Tос;

в – W(p)= kрп 2 /Tос 2

2. При введении  жесткой обратной связи в РП постоянная времени рулевого привода

а – снижается;

б – увеличивается;

в – не изменяется.

3. При введении  скоростной обратной связи в РП постоянная времени рулевого привода

а – снижается;

б – увеличивается;

в – не изменяется.
4. Каким типовым звеном может быть описана динамика датчика угловой скорости при исследовании процессов стабилизации ЛА с невысоким быстродействием:

а – безинерционным звеном;

б – интегрирующим звеном;

в – форсирующим звеном.
5. Каким типовым звеном может быть описана динамика датчика углового ускорения при исследовании процессов стабилизации ЛА с невысоким быстродействием:

а – безинерционным звеном;

б – интегрирующим звеном;

в – форсирующим звеном.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.10)
1. Поворотные крылья используются:

а – на низкоманевренных  ЛА;

б – на высокоманевренных ЛА;

в – тяжелых ЛА.
2. Какие датчики применяют для измерения угловых скоростей ЛА:

а – свободные гироскопы;

б – гиротахометры;

в – акселерометры.
3. Какие датчики применяют для измерения углового отклонения ЛА:

а – свободные гироскопы;

б – гиротахометры;

в – акселерометры,

г- гироверткали.

4. Какие датчики применяют для измерения продольных ускорений ЛА:

а – свободные гироскопы;

б – гиротахометры;

в – акселерометры,

г- гироверткали,

д- курсовертикали

5.Что включает в себя блок формирования команды :

а – вычислительные, усилительные и промежуточные устройства;

б – чувствительные элементы, вычислительные и усилительные устройства;

в – чувствительные элементы, промежуточные и усилительные устройства;

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

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.8)

1. АП с управлением по углу, угловой скорости, угловому ускорению и РП со скоростной ОС:

а – применим;

б – не применим;

в – не распространен.

2. Введение ДУС в закон регулирования телеуправляемой невращающейся ракеты существенно увеличивает:

а – относительный коэффициент демпфирования;

б – постоянную времени контура управления;

в – скорость ЛА.

3. Введение обратной связи по перегрузке позволяет уменьшить:

а – постоянную времени отработки команды управления;

б – относительный коэффициент демпфирования;
в – скорость ЛА.
4. Каким типовым звеном может быть описана динамика датчика угла отклонения ЛА в пространстве при исследовании процессов стабилизации ЛА с невысоким быстродействием:

а – безинерционным звеном;

б – интегрирующим звеном;

в – форсирующим звеном.

5. Каковы требования к полосе пропускания рулевой машинки (РМ):

а – должна быть больше полосы пропускания ЛА;

б – должна быть меньше полосы пропускания ЛА;

в – должна быть равна полосе пропускания ЛА .

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.9)

1. Какова величина постоянной времени пневматических РМ:

а – 0,01- 0,03с.;

б – 1-2с.;

в – 10-15с.
2. Какова величина постоянной времени гидравлических РМ:

а – 0,01- 0,03с.;

б – 1-2с.;

в – 10-15с.
3. Какова величина постоянной времени газовых РМ:

а – 0,01- 0,03с.;

б – 1-2с.;

в – 10-15с.
4. Какова величина постоянной времени электрических  РМ:

а – 0,01- 0,03с.;

б – 1-2с.;

в – 10-15с.
.5. Какой тип РМ имеет большее быстродействие:

а – электрический на основе двигателя постоянного тока;

б – электрический на основе двигателя переменного тока;

в – гидравлический.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.10)
1. Зависимость параметров РП с жесткой обратной связью от шарнирного момента:

а – слабая;

б – сильная;

в – отсутствует.
2. Зависимость параметров РП  без обратной связи от шарнирного момента:

а – слабая;

б – сильная;

в – отсутствует.

3.  АП с управлением по углу, угловой скорости и интегралу от угла и РП с изодромной ОС :

а – применим;

б – не применим;

в – не распространен.

4.  АП с управлением по углу и угловой скорости и РП с жесткой ОС :

а – применим;

б – не применим;

в – не распространен.
5.  АП с управлением по углу , угловой скорости и угловому ускорению и РП с жесткой ОС :

а – применим;

б – не применим;

в – не распространен.
46.  АП с управлением по углу , угловой скорости и интегралу от угла  и РП с жесткой ОС :

а – применим;

б – не применим;

в – не распространен.
4. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся (защиты курсовой работы (проекта)) по дисциплине 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.8)
1.Каково назначение автопилота?
2. Каким типовым звеном описывается передаточная функция ЛА, где входным воздействием является отклонение руля высоты, а выходным угол тангажа?

3. Каким типовым звеном описывается передаточная функция ЛА, где входным воздействием является отклонение элеронов, а выходным угол крена?

4. Каким типовым звеном описывается передаточная функция ЛА, где входным воздействием является возмущающий аэродинамический момент, а выходным угол тангажа?

5. Каким типовым звеном описывается передаточная функция ЛА, где входным воздействием является возмущающий  аэродинамический момент, а выходным угол крена?

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.9)
1. Каким типовым звеном описывается передаточная электрической рулевой машинки?

2. Каким типовым звеном описывается передаточная гидравлической рулевой машинки?

3. Каким типовым звеном описывается передаточная газовой рулевой машинки?

4. С какой целью в рулевом приводе применяется жесткая обратная связь?

5. С какой целью в рулевом приводе применяется скоростная обратная связь?

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.10)
1. С какой целью в рулевом приводе применяется изодромная обратная связь?

2. Какая  из рулевых машинок имеет меньшую электромагнитную постоянную времени : электрическая или гидравлическая ?

3.Какие устройства применяют для измерения угла отклонения ЛА в пространстве.

4. Какие устройства применяют для измерения угловой скорости  ЛА в пространстве?

5. Какие устройства применяют для измерения углового ускорения ЛА в пространств?

6. Какие устройства применяют для измерения линейного ускорения ЛА в пространстве?

7.  Каковы требования к полосе пропускания устройства для измерения углового ускорения ЛА в пространстве?

8.  Каковы требования к полосе пропускания устройства для измерения линейного ускорения ЛА в пространстве?

9.  Каковы требования к полосе пропускания устройства для измерения углов отклонения ЛА в пространстве?

10.  Каковы требования к полосе пропускания устройства для измерения угловой скорости ЛА в пространстве?

