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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-2.2)
1) математические модели метрологического обеспечения узлов, модулей и приборов в составе систем управления движением и навигации (код компетенции – ПК-2, код индикатора – ПК-2.2);
1. При измерении скорости ухода одноосного гиростабилизатора методом линейных перемещений используется зависимость:
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2. . При измерении скорости ухода гиростабилизатора методом измерений относительных скоростей используется зависимость:
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 - усредненное время прохождения звездой одного и того же фиксированного угла;
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 - скорость поворота линии визирования звезды,
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 - время прохождения платформой одного и того же фиксированного угла.

3. Метод измерений относительных скоростей основан на измерении:

а - углов,

б –интервалов времени,

в – угловых скоростей.

4. При использовании углового интерферометра Майкельсона в качестве образцового средства измерения разность хода лучей до отражателей на концах составляет:
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 - разность хода лучей до отражателей, 
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-угол поворота коромысла интерферометра.

5. Угловые интерферометры Майкельсона могут быть применены в диапазоне скоростей
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.3)
1. Абсолютное определение ускорения свободного падения может быть осуществлено:

а – маятниковым методом;

б – методом свободного падения;

в – методом линейно перемещающихся платформ;

г – с помощью электродинамических вибраторов.

2. Наиболее простой и удобной разновидностью метода поверки и градуировки акселерометра методом гравитационного притяжения является :

а – путем изменения расстояния между центрами массы чувствительного элемента акселерометра и градуировочной массой;

б – путем изменения угла между измерительной осью акселерометра и направлением гравитационного притяжения;

в – при изменении градуировочной массы.

3. При изменении коэффициента флотации по требуемому закону задается:

а – постоянное ускорение,

б – переменное ускорение,

в – ускорение не задается .

4. При равноускоренном поступательном перемещении испытательной платформы  задается :

а  – постоянное ускорение,

б – переменное ускорение,

в – ускорение отсутствует .

5. При проверке и градуировке акселерометров методом задания кориолисова ускорения по измерительной оси акселерометра действует ускорение:
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где 
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 - угловая скорость вращения Земли,
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 - постоянная линейная скорость акселерометра,
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 - широта места установки акселерометра,

R –радиус вращения Земли.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.10)
1. Каким образом поступают в том случае, если нельзя исключить систематические погрешности:

а – ограничиваются оценкой границ возможных систематических погрешностей;

б – отказываются от проведения измерений;

в – учитывают только случайные погрешности.

2. Что называют истинным результатом распределения

а – стандарт случайной величины;

б – дисперсию случайной величины;

в – математическое ожидание случайной величины при отсутствии систематической и грубой ошибок.

3. Во сколько раз дисперсия среднего отличается от дисперсии единичного наблюдения, если среднее вычислено на основании  n измерений:

а –  в  n раз;

б – в n2 раз;

в – в n3раз.

4. Пусть y=f(x). Определить дисперсию величины y, если известна дисперсия величины x, равная S2x:

а – S2y = S2x ;

б – S2y = (f / (x))2 S2x;

в – S2y =1/ S2x .

5. Какое значение измеряемой величины наиболее близко к истинному значению в случае неравноточных измерений :

а – средневзвешенное;

б – среднеарифметическое;

в – среднегеометрическое.

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-2.2)
1. К методам воспроизведения низкочастотных линейных ускорений можно отнести:

а – маятниковым методом;

б – методом свободного падения;

в – методом линейно перемещающихся платформ;

г – с помощью электродинамических вибраторов.

2.Гармоническое ускорение с наибольшей точностью позволяют воспроизводить:

а – механические вибраторы;

б – электромеханические вибраторы;

в – электродинамические вибраторы.

3. Для воспроизведения ускорений, превышающих ускорение свободного падения практическое применение получил метод:

а – метод свободного падения;

б – ротационных платформ;

в – маятниковый метод.
4. На рис. представлена схема устройства, реализующего метод

а – измерений относительных скоростей,

б – угловых перемещений одноосного гиростабилизатора,

в – линейных перемещений одноосного гиростабилизатора.
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5. На рис. представлена схема устройства, реализующего метод

а – измерений относительных скоростей,

б – угловых перемещений одноосного гиростабилизатора,

в – линейных перемещений одноосного гиростабилизатора.
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.3)
1. На рис. представлена схема устройства, реализующего метод

а – измерений относительных скоростей,

б – угловых перемещений одноосного гиростабилизатора,

в – линейных перемещений одноосного гиростабилизатора.
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2. На схеме автоколлиматора поз 1 –это:

[image: image35.png]



а – отражающая поверхность,

б –тест-объект,

в – длиннофокусный объектив.

3. На схеме платформы малой угловой скорости поз.1 –это:
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а –двигатель, 

б- редуктор,

 в- микрометрический винт,

г – стрела рычага,

д – зеркала,

е – автоколлиматор.

4. Работа кольцевого оптического квантового генератора (лазерного гироскопа), применяемого для измерений абсолютных угловых скоростей и углов поворота, основана на явлении интерференции встречных волн газового лазера в кольцевом резонаторе, что приводит к появлению биений с частотой (F. Эта частота в первом приближении описывается формулой:

а -   (F = 4S( / (L,

б - (F = 4S( (L,

в - (F = 4S/(  (L,

где S - площадь, ограниченная периметром резонатора;

      ( - длина волны излучения;

      L - периметр резонатора.

5. На рис электрокинематической схемы эталона единицы углового ускорения. поз. 6,7–это:


[image: image37.png]27

0

Ty

I it





А – винтовая пара с газовой смазкой,

Б –аэростатический подшипник,

В – инерционные диски

Г - кольцевой лазерный преобразователь  угла поворота платформы в последовательность импульсов
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.10)
1. Какое распределение применяют для оценки генеральной дисперсии:

а – распределение Пирсона;

б – нормальное распределение;

в – распределение Стьюдента.

2. Как нормируются дополнительные погрешности СИ:

а – коэффициентами влияния,

б – классами точности;

в – полосой погрешности.

3. Каким образом определяется приведенная погрешность СИ, если 
[image: image38.wmf]D

- абсолютная погрешность. Yк- протяженность диапазона измерения выходной величины прибора:
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4. Каким типом погрешности нормируется основная погрешность СИ при чисто мультипликативной полосе погрешности СИ.

а – относительной погрешностью;

б – абсолютной погрешностью;

в – приведенной погрешностью.

5. Каким типом погрешности нормируется основная погрешность СИ при чисто аддитивной  полосе погрешности СИ:

а – относительной погрешностью;

б – абсолютной погрешностью;

в – приведенной погрешностью.
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