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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 ОПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК - 3.1)

1. Основные виды нелинейностей в технических системах.

2. Исследование нелинейных  технических систем   методом фазовой плоскости.

3. Понятие фазового пространства.

4. Построение фазового портрета системы.

5. Метод припасовывания.

6. Метод точечных преобразований Андронова.

7. Основы  метода гармонической линеаризации.

8. Вычисление коэффициентов гармонической линеаризации.

9. Устойчивость нелинейных технических систем.

10. Второй метод Ляпунова.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК - 3.2)

1. Какая величина характеризует среднее значение случайной величины?

a) Дисперсия;

b) Математическое ожидание;

c) Плотность распределения случайной величины;

d) Функция распределения;

2.  Какая величина характеризует разброс случайной величины относительно среднего значения?

a) Дисперсия;

b) Математическое ожидание;

c) Плотность распределения случайной величины;

d) Функция распределения;

3. Как называются  линии, пересекаемые фазовыми траекториями в одном направлении?
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a) интегральные траектории;

b) изоклины;

c) сепаратрисы;

d) асимптоты;

4. Сколько состояний равновесия у динамической системы, описываемой уравнениями: [image: image2.wmf]y
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a) одно;

b) два;

c) три;

d) множество (отрезок покоя);

5.  Сколько и каких  особых фазовых траекторий у динамической системы, фазовый портрет которой дан на рисунке?
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a) два седловых состояния равновесия;

b) одно состояние равновесия в начале координат типа центр;

c) один устойчивый предельный цикл;

d) три состояния равновесия: одно – в начале координат типа центр и две седловые особые точки.

6. На рисунках даны вид отрезка без контакта АВ с заданной системой координат и график функции последования совместно с биссектрисой координатного угла. Определить тип колебательных движений динамической системы.
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a) устойчивый предельный цикл (автоколебания);

b) неустойчивый предельный цикл;

c) два, вложенных друг в друга, предельных цикла, из которых внутренний цикл - неустойчивый, внешний цикл – устойчивый;

d) два, вложенных друг в друга, предельных цикла, из которых внутренний цикл - устойчивый, внешний цикл – неустойчивый;

7. Какой метод является основой метода точечного преобразования?

a) метод разделения движений

b) метод припасовывания

c) метод гармонического баланса

d) прямой метод Ляпунова

8. Какой вид имеет асимптотическая ЛАЧХ звена с передаточной функцией 
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9. Для замкнутой системы, описываемой дифференциальным уравнением
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построить область устойчивости по параметру k, если другие параметры имеют значения T1=0,5, T2=0,1, T3=1.

10. При каком условии коэффициент q’(a) в гармонически линеаризованном уравнении нелинейного элемента будет равен нулю?

a) Если характеристика нелинейного элемента является нечетной однозначной функцией.

b) Если входной сигнал нелинейного элемента является гармоническим.

c) Если характеристика нелинейного элемента является неоднозначной функцией.

d) Если характеристика нелинейного элемента является петлевой релейной.

.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК - 3.3)

1. В чем суть алгебраического способа определения симметричных автоколебаний в нелинейных САУ?

a) Периодическое решение соответствует комплексно-сопряженным корням характеристического уравнения гармонически линеаризованной замкнутой системы.

b) Периодическое решение соответствует чисто мнимым корням характеристического уравнения, указанного в п. 1.

c) Периодическое решение соответствует расположению корней характеристического уравнения в левой полуплоскости.

d) Периодическое решение соответствует чисто мнимым корням характеристического уравнения гармонически линеаризованной разомкнутой системы.

2. Определите эквивалентный фазовый сдвиг первой гармоники выходного сигнала нелинейного элемента, который получается в результате гармонической линеаризации нелинейного координатного запаздывания (гистерезисной петли) при симметричных автоколебаниях.

a) Запаздывание по фазе, не зависящее от амплитуды автоколебаний

b) Опережение по фазе, не зависящее от амплитуды автоколебаний

c) Запаздывание по фазе, зависящее от амплитуды автоколебаний

d) Опережение по фазе, зависящее от амплитуды автоколебаний

3. Как влияет увеличение амплитуды симметричных автоколебаний на процессы в нелинейной САУ, содержащей двухпозиционный релейный элемент с петлевой характеристикой?

a) Влияние гистерезисной петли уменьшится

b) Влияние гистерезисной петли возрастет

c) Не влияет

4. Что образует САУ?

a) Совокупность объекта управления и управляемого устройства*

b) Совокупность объекта управления и управляющего устройства

c) Совокупность управляемого устройства и выходного сигнала

d) Совокупность управляемого устройства и входного сигнала.

5. Два основных метода в теории управления

a) По регулирования и отклонению

b) По возмущению и регулированию

c) По отклонению и возмущению*

d) По регулированию и ошибке.

6. Фазовым пространством называется:

А) Пространство в прямоугольной системе координат, по осям которой откладываются величины, определяющие состояние системы*

Б) Пространство в линейной системе координат, по осям которой откладываются величины, определяющие состояние системы

В) Пространство в аксонометрической системе координат, по осям которой откладываются величины, определяющие состояние системы

Г) Пространство в объёмной системе координат, по осям которой откладываются величины, определяющие состояние системы.

7. Абсолютная устойчивость- это…

А) Асимптотическая устойчивость в целом, при задании имеющейся в системе нелинейностями принадлежащую к определённому классу*

Б) Переменная устойчивость в целом, при задании имеющейся в системе нелинейностями принадлежащую к определённому классу

В) Периодическая устойчивость в целом, при задании имеющейся в системе нелинейностями принадлежащую к определённому классу

Г) Вероятная устойчивость в целом, при задании имеющейся в системе нелинейностями принадлежащую к определённому классу.

8.  От чего не зависят математическое ожидание и дисперсия?

А) От начальных условий

Б) От корней дифференциального уравнения

В) От функции распределения

Г) От времени*.

9. Особенностью линейных систем является:

a) зависимость от производной входной величины;

b) состояние системы определяется в фиксированный момент времени;

c) применим принцип суперпозиции;

d) регулирование по отклонению;

10. Идеальная релейная характеристика имеет вид:
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   а)                                                          b)
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   c)                                                           d)
3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

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

11. Основные виды нелинейностей в технических системах.

12. Исследование нелинейных  технических систем   методом фазовой плоскости.

13. Понятие фазового пространства.

14. Построение фазового портрета системы.

15. Метод припасовывания.

16. Метод точечных преобразований Андронова.

17. Основы  метода гармонической линеаризации.

18. Вычисление коэффициентов гармонической линеаризации.

19. Устойчивость нелинейных технических систем.

20. Второй метод Ляпунова.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК - 3.2)

1. Какая величина характеризует среднее значение случайной величины?

e) Дисперсия;

f) Математическое ожидание;

g) Плотность распределения случайной величины;

h) Функция распределения;

2.  Какая величина характеризует разброс случайной величины относительно среднего значения?

e) Дисперсия;

f) Математическое ожидание;

g) Плотность распределения случайной величины;

h) Функция распределения;

3. Как называются  линии, пересекаемые фазовыми траекториями в одном направлении?
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e) интегральные траектории;

f) изоклины;

g) сепаратрисы;

h) асимптоты;

4. Сколько состояний равновесия у динамической системы, описываемой уравнениями: [image: image16.wmf]y
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e) одно;

f) два;

g) три;

h) множество (отрезок покоя);

5.  Сколько и каких  особых фазовых траекторий у динамической системы, фазовый портрет которой дан на рисунке?
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e) два седловых состояния равновесия;

f) одно состояние равновесия в начале координат типа центр;

g) один устойчивый предельный цикл;

h) три состояния равновесия: одно – в начале координат типа центр и две седловые особые точки.

6. На рисунках даны вид отрезка без контакта АВ с заданной системой координат и график функции последования совместно с биссектрисой координатного угла. Определить тип колебательных движений динамической системы.
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e) устойчивый предельный цикл (автоколебания);

f) неустойчивый предельный цикл;

g) два, вложенных друг в друга, предельных цикла, из которых внутренний цикл - неустойчивый, внешний цикл – устойчивый;

h) два, вложенных друг в друга, предельных цикла, из которых внутренний цикл - устойчивый, внешний цикл – неустойчивый;

7. Какой метод является основой метода точечного преобразования?

e) метод разделения движений

f) метод припасовывания

g) метод гармонического баланса

h) прямой метод Ляпунова

8. Какой вид имеет асимптотическая ЛАЧХ звена с передаточной функцией 
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11. Для замкнутой системы, описываемой дифференциальным уравнением
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построить область устойчивости по параметру k, если другие параметры имеют значения T1=0,5, T2=0,1, T3=1.

10. При каком условии коэффициент q’(a) в гармонически линеаризованном уравнении нелинейного элемента будет равен нулю?

e) Если характеристика нелинейного элемента является нечетной однозначной функцией.

f) Если входной сигнал нелинейного элемента является гармоническим.

g) Если характеристика нелинейного элемента является неоднозначной функцией.

h) Если характеристика нелинейного элемента является петлевой релейной.

.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК - 3.3)

4. В чем суть алгебраического способа определения симметричных автоколебаний в нелинейных САУ?

e) Периодическое решение соответствует комплексно-сопряженным корням характеристического уравнения гармонически линеаризованной замкнутой системы.

f) Периодическое решение соответствует чисто мнимым корням характеристического уравнения, указанного в п. 1.

g) Периодическое решение соответствует расположению корней характеристического уравнения в левой полуплоскости.

h) Периодическое решение соответствует чисто мнимым корням характеристического уравнения гармонически линеаризованной разомкнутой системы.

5. Определите эквивалентный фазовый сдвиг первой гармоники выходного сигнала нелинейного элемента, который получается в результате гармонической линеаризации нелинейного координатного запаздывания (гистерезисной петли) при симметричных автоколебаниях.

e) Запаздывание по фазе, не зависящее от амплитуды автоколебаний

f) Опережение по фазе, не зависящее от амплитуды автоколебаний

g) Запаздывание по фазе, зависящее от амплитуды автоколебаний

h) Опережение по фазе, зависящее от амплитуды автоколебаний

6. Как влияет увеличение амплитуды симметричных автоколебаний на процессы в нелинейной САУ, содержащей двухпозиционный релейный элемент с петлевой характеристикой?

d) Влияние гистерезисной петли уменьшится

e) Влияние гистерезисной петли возрастет

f) Не влияет

4. Что образует САУ?

e) Совокупность объекта управления и управляемого устройства*

f) Совокупность объекта управления и управляющего устройства

g) Совокупность управляемого устройства и выходного сигнала

h) Совокупность управляемого устройства и входного сигнала.

5. Два основных метода в теории управления

e) По регулирования и отклонению

f) По возмущению и регулированию

g) По отклонению и возмущению*

h) По регулированию и ошибке.

6. Фазовым пространством называется:

А) Пространство в прямоугольной системе координат, по осям которой откладываются величины, определяющие состояние системы*

Б) Пространство в линейной системе координат, по осям которой откладываются величины, определяющие состояние системы

В) Пространство в аксонометрической системе координат, по осям которой откладываются величины, определяющие состояние системы

Г) Пространство в объёмной системе координат, по осям которой откладываются величины, определяющие состояние системы.

7. Абсолютная устойчивость- это…

А) Асимптотическая устойчивость в целом, при задании имеющейся в системе нелинейностями принадлежащую к определённому классу*

Б) Переменная устойчивость в целом, при задании имеющейся в системе нелинейностями принадлежащую к определённому классу

В) Периодическая устойчивость в целом, при задании имеющейся в системе нелинейностями принадлежащую к определённому классу

Г) Вероятная устойчивость в целом, при задании имеющейся в системе нелинейностями принадлежащую к определённому классу.

8.  От чего не зависят математическое ожидание и дисперсия?

А) От начальных условий

Б) От корней дифференциального уравнения

В) От функции распределения

Г) От времени*.

9. Особенностью линейных систем является:

e) зависимость от производной входной величины;

f) состояние системы определяется в фиксированный момент времени;

g) применим принцип суперпозиции;

h) регулирование по отклонению;

12. Идеальная релейная характеристика имеет вид:
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