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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-8 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-8.1)
1. Тенденции и проблемы разработки и создания систем управления движением (СУД) и навигации.
2. Современное состояние теории автоматического управления и перспективные методы синтеза систем управления с заданными свойствами. Междисциплинарный характер науки об управлении.
3. Актуальные нерешённые задачи и тенденции развития теории и практики проектирования СУД и навигации.
4. Принципы построения систем автоматизации и управления.
5. Система теоретических и экспериментальных моделей СУД и навигации.
6. Методы и средства экспериментального исследования, испытаний и отработки высокоточных СУД.
7. Методы идентификации и анализа высокоточных систем автоматизации и управления.
8. Линеаризация СУД для целей синтеза управления.
9. Линеаризация с использованием ряда Тейлора.
10. Обзор методов вибрационной линеаризации релейных систем в процессе управления (по полезному сигналу).
11. Метод гармонической линеаризации. Гипотеза фильтра.
12. Скользящая линеаризация релейных СУД. Метод эквивалентного управления.
13. Повышение точности вибрационной линеаризации. Метод фазового годографа.
14. Метод статистической линеаризации.
15. Методы синтеза и оптимизации высокоточных систем СУД.
16. Программные средства автоматизированного анализа, синтеза и оптимизации СУД.
17. Тенденции развития теории и практики проектирования СУД. Разработка перспективных СУД беспилотных летательных аппаратов (БЛА).

18. Классификация БЛА и их информационно - измерительных и навигационных систем.
19. Назначение и состав управляемого комплекса.
20. Полезная нагрузка БЛА. Режимы работы БЛА.
21. Структура и состав системы управления БЛА.
22. Операционная система. Организация связи.
23. Силовая система на базе ДБМ. Тяговые характеристики ДБМ.
24. Разработка управляющей системы комплекса БЛА.
25. Разработка информационно - измерительной и навигационной систем комплекса БЛА на базе трехосевых акселерометров и гироскопических датчиков, дальномера ультразвукового, датчика давления, барометра, телевизионной камеры, тепловизора и станции подсветки цели.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-8 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-8.2)
1. Идентификация СУД. Идентификация в широком и узком смыслах.
2. Активная и пассивная идентификация. Адаптивная идентификация СУД в реальном времени.
3. Статистическая идентификация.
4. Проблема корректности математической постановки задачи идентификации. Методы решения некорректных задач.
5. Применение методов статистической динамики при идентификации, анализе, синтезе и оптимизации высокоточных СУД.

6. Шумы аппаратуры управления ЛА. Классификация помех. Критерий «сигнал / шум».

7. Внешние естественные и организованные световые помехи.

8. Помехоустойчивость. Методы анализа помехозащищенности СУД.

9. Средства повышения помехозащищенности аппаратуры управления ЛА.
10. Методы диагностики и экспериментальной отработки высокоточных СУД. Лабораторно-стендовые испытания СУД на динамику, точность и помехозащищенность.
11. Требования к динамическим стендам для испытаний высокоточных СУД. 
12. Обзор современного стендового оборудования для испытаний СУД.
13. Регулярная и нерегулярная качка носителя. Классификация стендов качки. 
14. Структура и состав цифровых управляющих систем лабораторных стендов для динамических испытаний бортовых СУД.
15. Структура и состав цифровых информационно-измерительных систем лабораторных стендов для динамических испытаний высокоточных СУД.
16. Управляющая и информационно-измерительная система прецизионного одностепенного стенда 1-СТ углового вращения для испытаний БИЧЭ.
17. Управляющая и информационно-измерительная система трехстепенного стенда 3-СТ для испытаний БИЧЭ.
18. Управляющая и информационно-измерительная система трехстепенного силового стенда 3-СТ-С для испытаний бортовой аппаратуры управления.
19. Управляющая и информационно-измерительная система стенда для динамических испытаний оптико-электронных СУД.
20. Управляющая и информационно-измерительная система стенда для динамических испытаний пневмоприводов.
21. Управляющая и информационно-измерительная система стенда для динамических испытаний воздушно-динамических приводов ЛА.
22. Управляющая и информационно-измерительная система стенда для аэродинамических испытаний ЛА.
23. Комплексные лабораторно-стендовые испытания.
3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-8 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-8.1)
1. Формирование требований ТЗ на разработку СУД.

2. Этапы разработки создания СУД.

3. Средства автоматизированного проектирования СУД.

4. Какие элементы присутствуют в системе?

5. Что такое функциональная и структурная схемы СУД?

6. Какими характеристиками обладает система?

7. В каких режимах работы оцениваются характеристики?

8. Какие тестирующие сигналы подаются на вход системы?

9. Что такое начальные условия? На что они влияют?

10. Какие средства коррекции СУД используются?

11. Какой метод анализа устойчивости системы использовался?

12. Какой метод анализа надежности СУД использовался?

13. Какой метод анализа динамической точности системы на заданном классе входных сигналов использовался? Что такое предельная динамическая ошибка СУД?

14. Какой метод анализа помехозащищенности системы использовался?

15. Какой метод синтеза структуры и параметров регулятора использовался?

16. Методы оптимизации СУД по быстродействию. Критерии оптимальности.

17. Методы оптимизации СУД по точности. Критерии оптимальности.

18. Многокритериальная оптимизация СУД.

19. Метод штрафных функций.

20. Проблема сходимости алгоритма поиска экстремума целевой функции.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-8 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-8.2)
1. Энергетический анализ и выбор исполнительного двигателя.

2. Классификация теоретических и экспериментальных моделей СУД.

3. Модели СУД в статике и динамике.

4. Линейные и нелинейные модели СУД.

5. Непрерывные и дискретные модели СУД.

6. Стационарные и нестационарные модели СУД.

7. Детерминированные и стохастические модели СУД.

8. Одномерные и многомерные модели СУД.

9. Какие эксперименты проводились с изделием (системой)? Какие выводы были сделаны по результатам экспериментов?

10. С какой целью проводились эксперименты? Какие характеристики были получены в результате экспериментов?

11. Какие показатели надежности оцениваются? Что можно сделать для повышения надежности?

12. Какие методы диагностики системы использовались? Какие элементы могут отказать в ходе работы?

13. Методы оптимального управления. Вариационное исчисление.

14. Решение задачи оптимального управления методом вариационного исчисления.

15. Принцип максимума Понтрягина. 

16. Оптимизация по быстродействию СУД с линейными объектами управления. Синтез оптимального управления.

17. Метод фазового пространства для синтеза оптимальных по быстродействию СУД.

18. Метод динамического программирования.

19. Аналитическое конструирование регулятора.

20. Методы решения задач оптимального управления с использованием математического программирования.

21. Основные понятия робастного управления.

22. Оптимизация в конечномерном пространстве.

23. Математическое программирование. 

24. Постановка задачи параметрической оптимизации. Методы конечномерной оптимизации.

25. Обзор методов синтеза статистически оптимальных СУ.

26. Поисковые методы параметрической оптимизации. Применение пакетов расширения системы Матлаб для оптимизации СУД.

27. Тенденции развития теории и практики проектирования СУД. Перспективные СУД беспилотных летательных аппаратов (БЛА) и их тактико-технические характеристики.

28. Современные концепции использования БЛА. Патрулирование, разведка, целеуказание, РЭБ. Ударные БЛА.

29. Беспилотные вертолеты. Высокоскоростные электрические БЛА вертикального взлета и посадки.

30. Программы по использованию роя бюджетных БЛА.

31. Ударные авиационные комплексы. Реактивные боевые беспилотники. Авиационные формирования смешанного типа.

32. Гексакоптеры повышенной маневренности. Nano – и микро-БЛА вертолётного типа. Концепции использования мини- и микро- БЛА.

33. Роботы-орнитоптеры. Киборги из насекомых.

34. Обзор способов борьбы с БЛА. Мобильные группы против БЛА. Комплексы РЭБ против БЛА.

35. Системы обнаружения, идентификации и поражения БЛА. Средства подавления и уничтожения дронов.

36. Зенитные установки против БЛА. Лазеры в борьбе с БЛА.

37. Многоцелевые, автономные воздушные системы доставки грузов.

38. Наземные мобильные робототехнические комплексы (НМРТК). Обзор СУ движением НМРТК.

4. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся (защиты курсовой работы (проекта)) по дисциплине (модулю)
Выполнение курсовой работы (проекта) по дисциплине (модулю) не предусмотрено основной профессиональной образовательной программой.
