2

МИНОБРНАУКИ РОССИИ

Федеральное государственное бюджетное

образовательное учреждение высшего образования

«Тульский государственный университет»

Институт высокоточных систем имени В.П.Грязева
Кафедра «Приборы и биотехнические системы»
	Утверждено на заседании кафедры

«Приборы и биотехнические системы»

«13» декабря 2021г., протокол №4


	[image: image137.png]


Заведующий кафедрой

_________________________А.В.Прохорцов


ФОНД ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ (ОЦЕНОЧНЫЕ МАТЕРИАЛЫ) ДЛЯ ПРОВЕДЕНИЯ ТЕКУЩЕГО КОНТРОЛЯ УСПЕВАЕМОСТИ И ПРОМЕЖУТОЧНОЙ АТТЕСТАЦИИ ОБУЧАЮЩИХСЯ ПО ДИСЦИПЛИНЕ (МОДУЛЮ)
«Алгоритмы решения задач ориентации твердого тела»
основной профессиональной образовательной программы 

высшего образования – программы магистратуры
по направлению подготовки 

12.04.01 Приборостроение
с направленностью (профилем) 

Системы ориентации, стабилизации, навигации
Форма обучения: очная
Идентификационный номер образовательной программы: 120401-01-22
Тула 2022 год

ЛИСТ СОГЛАСОВАНИЯ 

фонда оценочных средств (оценочных материалов)
Разработчик(и):

Богданов Максим Борисович, доц., к.т.н. __                                      _________ 

(ФИО, должность, ученая степень, ученое звание)
(подпись)

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-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 5.1)

1. Бесплатформенная система ориентации способна:

А) определять углы Эйлера-Крылова;

Б) вычислять пройденный путь;

В) управлять полетом;

2. Какая система координат принята сегодня В РФ в качестве геоцентрической при решении задач навигации и ориентации:

А) ПЗ-90.01;

Б) ПЗ-90.02;

В) ПЗ-90.03;

3. В связанной с объектом системе координат ось OZ направлена:

А) в сторону правого крыла;

Б) в сторону левого крыла;

В) по продольной оси объекта;

4. Параметр ориентации тангаж относится к:

А) углам Эйлера-Крылова;

Б) направляющим косинусам;

В) параметрам Родрига-Гамильтона;

5. Какие параметры ориентации накладывают ограничения на углы разворота объекта в диапазоне ±900:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) направляющие косинусы;

В) параметры Родрига-Гамильтона;

6. Алгебру кватернионов используют:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) направляющие косинусы;

В) параметры Родрига-Гамильтона;

7. Коррекция нормы кватерниона позволяет:

А) повысить точность расчетов;

Б) уменьшить сложность вычислительного процесса;

В) защитить вычисление от некорректных операций;

8. Какой угол определяет плоскость стрельбы:

А) начальный курс;

Б) начальный тангаж;

Г) начальный крен;

9. Направление «по часовой стрелке» является положительным для:

А) угла курса;

Б) угла рыскания:

Г) угла тангажа;

10. Основными элементами системы ориентации на позиционных гироскопах являются:

А) трехстепенные астатические гироскопы;

Б) датчики угловой скорости;

Г) акселерометры;

11. Системы ориентации на позиционных гироскопах способны измерять:

А) углы разворота;

Б) угловые скорости;

Г) угловые ускорения;

12. Наибольшими габаритами обладает система ориентации:

А) на позиционных гироскопах;

Б) платформенного типа;

В) бесплатформенная система ориентации;

13. Наибольшей точностью обладает система ориентации:

А) на позиционных гироскопах;

Б) платформенного типа;

В) бесплатформенная система ориентации;

14. В состав какой системы ориентации должен обязательно входить вычислитель:

А) на позиционных гироскопах;

Б) платформенного типа;

В) бесплатформенная система ориентации;

15. В какой системе ориентации происходит математическое моделирование базовой системы координат:

А) на позиционных гироскопах;

Б) платформенного типа;

В) бесплатформенная система ориентации;

16. В какой системе ориентации чувствительные элементы не устанавливаются непосредственно на борту объекта:

А) на позиционных гироскопах;

Б) платформенного типа;

В) бесплатформенная система ориентации;

17. Электростатические гироскопы, входящие в состав бесплатформенной системы ориентации, измеряют:

А) угловые отклонения связанной СК относительно базовой;
Б) угловые скорости  связанной СК;

В) угловые ускорения связанной СК;

18. Гиротахометры, входящие в состав бесплатформенной системы ориентации, измеряют:

А) угловые отклонения связанной СК относительно базовой;

Б) угловые скорости  связанной СК;

В) угловые ускорения связанной СК;

19. На рисунке показана схема расположения в бесплатформенной системе ориентации:
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А) гиротахометров;

Б) электростатических гироскопов;

В) датчиков углового ускорения;

20. Наиболее точными датчиками угловой скорости являются:

А) микромеханические;

Б) лазерные;

Г) гиротахометры;

21. Наиболее малогабаритными являются датчики угловой скорости: 

А) микромеханические;

Б) лазерные;

Г) гиротахометры;

22. При установке системы ориентации на высокоманевренный объект наибольшим диапазоном должны обладать датчики угловой скорости:

А) бесплатформенной системы ориентации;

Б) платформенной системы ориентации;

В) диапазон измерений может быть одинаковым;

23. Эффект Саньяка лежит в основе функционирования:

А) микромеханических ДУС;

Б) волоконно-оптических ДУС;

Г) твердотельных волновых гироскопов;

24. Сила Кориолиса лежит в основе функционирования:

А) микромеханических ДУС;

Б) волоконно-оптических ДУС;

Г) лазерных гироскопов;

25. На рисунке показана структура:
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А) бесплатформенной системы ориентации;

Б) платформенной системы ориентации;

Г) системы ориентации на позиционных гироскопах;

26. В бесплатформенной системе ориентации ДУС измеряют проекции вектора угловой скорости относительно:

А) осей связанной системы координат;

Б) осей геоцентрической системы координат;

В) осей географической системы координат;

27. Параметры ориентации «скоростные углы» относятся к группе:

А) углов Эйлера:

Б) направляющих косинусов;

В) вектора конечного поворота;

28. Параметр ориентации «вектор Родрига» относится к группе:

А) углов Эйлера:

Б) вектора конечного поворота;

В) параметров Родрига-Гамильтона;

29. На сколько групп разделяются параметры ориентации:

А) две;

Б) три;

В) четыре;

30. К комплексным параметрам ориентации относят:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) параметры Кейли-Клейна;

31. Какой угол относится к группе скоростных углов:

А) рыскание;

Б) тангаж;

В) атаки;

32. Какой угол относится к углам Эйлера-Крылова:

А) рыскание;

Б) атака;

В) скольжение;

33. К каким параметрам ориентации относится утверждение: «достоинство – наглядность, недостаток – ограничение на углы разворота»:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 5.2)

34. Каких параметров ориентации три:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

35. При использовании углов Эйлера-Крылова, по какому углу накладывается ограничение в диапазоне ±90 градусов:

А) рыскание;

Б) тангаж;

В) крен;

36. Кинематические уравнения каких параметров нелинейны:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

37. Для каких параметров ориентации не существует «уравнений связи»:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

38. По сравнению с какими параметрами ориентации параметры Родрига-Гамильтона обладают следующими преимуществами «отсутствие ограничений на углы разворота объекта; линейность кинематических уравнений».

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) кватернионы;

В) направляющие косинусы;

39. По сравнению с какими параметрами ориентации параметры Родрига-Гамильтона обладают следующими преимуществами «необходимо меньше вычислительных ресурсов (примерно на 40%); наличие простых алгоритмов коррекции нормы».

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) компоненты вектора конечного поворота;

В) направляющие косинусы;

40. При использовании углов Эйлера-Крылова, какова послкдовательность разворотов:

А) рыскание – тангаж – крен;

Б) рыскание – крен – тангаж;

В) тангаж – крен – рыскание;

41. При использовании углов Эйлера-Крылова, какие угловые скорости направлены по одной оси:

А) 
[image: image3.wmf]x
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 и 
[image: image4.wmf]g
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;

Б) 
[image: image5.wmf]z
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 и 
[image: image6.wmf]u
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В) 
[image: image7.wmf]y
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 и 
[image: image8.wmf]y
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42. Как обозначают угловую скорость крена:

А) 
[image: image9.wmf]g
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;

Б) 
[image: image10.wmf]u
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В) 
[image: image11.wmf]y
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43. Кинематические уравнения вида:
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записаны для

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) компоненты вектора конечного поворота;

В) направляющие косинусы;

44. При использовании углов Эйлера-Крылова, какой угол не используется при составлении кинематических уравнений:

А) рыскание;

Б) тангаж;

В) крен;

45. Параметр ориентации вида
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относится к:

А) углам Эйлера-Крылова;

Б) параметрам Родрига-Гамильтона;

В) направляющим косинусы;

46. Алгебра кватернионов применим к:

А) углам Эйлера-Крылова;

Б) параметрам Родрига-Гамильтона;

В) направляющим косинусы;

47. Косинус угла между осью х связанной системы координат и осью Х базовой системы координат обозначается как:

А) 
[image: image14.wmf]11
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Б) 
[image: image15.wmf]12
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;

В) 
[image: image16.wmf]13
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48. Поворот по какому углу определяется матрицей вида:
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А) рыскание;

Б) тангаж;

В) крен;

49. Если А – матрица направляющих косинусов, определяющая переход от базовой системы координат в связанную, то матрица С, определяющая обратный переход равна:

А) 
[image: image18.wmf]Т
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;

Б) 
[image: image19.wmf]А
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;

В) 
[image: image20.wmf]А
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;

50. Матрица направляющих косинусов, определяющая переход от базовой системы координат в связанную, равна 
[image: image21.wmf]g

u

y

A

A

A

×

×

, чему равна матрица, определяющая обратный переход:

А) 
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Б) 
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В) 
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51. Уравнение вида
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называется:

А) кинематическим уравнением Пуассона;

Б) уравнениями Эйлера-Крылова;

В) кинематическим уравнением для параметров Родрига-Гамильтона;

52. Как правильно записывается кинематическое уравнение Пуассона:

А) 
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Б) 
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В) 
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С

x

y

x

z

y

z

×

÷

÷

÷

ø

ö

ç

ç

ç

è

æ

-

-

-

=

0

0

0

w

w

w

w

w

w

&

;

53. При составлении кинематического уравнения Пуассона необходимо использовать:

А) угловые скорости в связанной системе координат;

Б) угловые скорости в базовой системе координат;

В) угловые скорости в геоцентрической системе координат;

54. Уравнения вида 
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носят название:

А) уравнения масштаба;

Б) уравнения ортогональности;

В) уравнения Пуассона;

55. Сколько параметров Родрига-Гамильтона входит в кватернион:

А) два;

Б) три;

В) четыре;

56. Для параметров Родрига-Гамильтона верно равенство:

А) 
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Б) 
[image: image31.wmf]0
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В) А) 
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57) Серия последовательных поворотов, описываемых соответственно кватернионами 
[image: image33.wmf]n
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 эквивалентна одному повороту, описываемому кватернионом 
[image: image34.wmf]М
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А) 
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Б) 
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В) 
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58. Уравнения «перепроектирования» применяют для:

А) проектирования системы ориентации на параметрах Родрига-Гамильтона;

Б) нахождения проекций векторов через параметры Родрига-Гамильтона;

В) перепроектирования параметров Родрига-Гамильтона в направляющие косинусы;

59. Кватернион 
[image: image38.wmf]L
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 называется:

А) кватернион сопряженный кватерниону 
[image: image39.wmf]L

;

Б) кватернион обратный кватерниону 
[image: image40.wmf]L

;

В) кватернион примерно равный кватерниону 
[image: image41.wmf]L

;

60. Уравнение вида
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эквивалентно записи:

А) 
[image: image43.wmf]L
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Б) 
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В) 
[image: image45.wmf]L
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61. Уравнение вида 
[image: image46.wmf]L
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 позволяет определить:

А) проекции вектора угловой скорости на оси связанной системы координат по проекциям того же вектора на оси базовой;

Б) проекции вектора угловой скорости на оси базовой системы координат по проекциям того же вектора на оси связанной;

В) проекции вектора угловой скорости на оси связанной системы координат по проекциям ускорения на оси базовой;

62. Уравнение вида


[image: image47.wmf];
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является кинематическим уравнением для:

А) углов Эйлера-Крылова;

Б) параметров Родрига-Гамильтона;

В) направляющих косинусов;

63. Кинематическое уравнение для параметров Родрига-Гамильтона имеет вид:

А) 
[image: image48.wmf];

2

1

E

dt

d

W

L

=

L

o


Б) 
[image: image49.wmf];
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В) 
[image: image50.wmf];
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64. При учете в алгоритме угловой скорости вращения базовой системы координат кинематическое уравнение для параметров Родрига-Гамильтона имеет вид:

А) 
[image: image51.wmf](

)

L

W

-

W

L

=

L

o

o

g

E

dt

d

2

1

;

Б) 
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В) 
[image: image53.wmf](
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65. Для решения кинеатических уравнений в углах Эйлера-Крылова применяют:

А) классические методы интегрирования;

Б) метод Пикара;

В) метод интегрирования по Стилтьесу;

66. Модифицированный метод Эйлера нашел применение при интегрировании кинематических уравнений:

А) в углах Эйлера-Крылова;

Б) в направляющих косинусах;

В) в параметрах Родрига-Гамильтона;

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 5.3)
67. Уравнение вида yn+1 = yn + hf(tn, yn) описывает метод интегрирования:

А) Эйлера;

Б) Пикара;

В) Рунге-Кутта;

68. Какой алгоритм определения направляющих косинусов не имеет фазовой погрешности:

А) интерполяционный;

Б) экстраполяционный;

В) трансполяционный;

69. Какой алгоритм определения направляющих косинусов предпочтительно применять в системе стабилизации летательного аппарата:

А) интерполяционный;

Б) экстраполяционный;

В) трансполяционный;

70. Уравнение вида 
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реализует алгоритм определения направляющих косинусов:

А) интерполяционный;

Б) экстраполяционный;

В) трансполяционный;

71. Шаг интегрирования кинематического уравнения h равен такту съема сигналов с чувствительных элементов в:

А) одношаговых алгоритмах;

Б) многошаговых алгоритмах;

В) безшаговых алгоритмах;

72. Какие алгоритмы ухудшают свою точность при перемене такта съема сигналов чувствительных элементов:

А) одношаговые;

Б) многошаговые;

В) безшаговые;

73. Увеличение влияния шума в сигналах чувствительных элементов на точность алгоритма проявляется:

А) в алгоритмах с малым порядком точности;

Б) в алгоритмах со средним порядком точности;

В) в алгоритмах с большим порядком точности;

74. Модифицированный метод Эйлера получается путем удержания из уравнения вида 
[image: image55.wmf](
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 членов до:

А) второго порядка;

Б) третьего порядка;

В) четвертого порядка;

75. Модифицированный алгоритм Эйлера является:

А) одношаговым однотактовым алгоритмом второго порядка точности;
Б) одношаговым однотактовым алгоритмом третьего порядка точности;

В) одношаговым однотактовым алгоритмом четвертого порядка точности;

76. Модифицированный алгоритм Эйлера можно отнести к:

А) однотактовым;

Б) двухтактовым;

В) трехтактовым;

77. Модифицированный алгоритм Эйлера можно отнести к:

А) одношаговым;

Б) двухшаговым;

В) трехшаговым;

78. Величина 
[image: image56.wmf]n
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 в модифицированном методе Эйлера равна:

А) 
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Б) 
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В) 
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79. Нахождение интеграла угловой скорости на шаге интегрирования по уравнению 
[image: image60.wmf]h
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 называется:

А) методом прямоугольников;

Б) методом трапеций;

В) методом Рунге-Кутта;

80. Невыполнение уравнения связи 
[image: image61.wmf]1
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:

А) ухудшает точность алгоритма;

Б) ухудшает загрузку разрядной сетки вычислителя;

В) делает неработоспособными алгоритмы интегрирования;

81. В бесплатформенной системе ориентации ДУС измеряют проекции вектора угловой скорости относительно:

А) осей связанной системы координат;

Б) осей геоцентрической системы координат;

В) осей географической системы координат;

82. Параметры ориентации «скоростные углы» относятся к группе:

А) углов Эйлера:

Б) направляющих косинусов;

В) вектора конечного поворота;

83. Параметр ориентации «вектор Родрига» относится к группе:

А) углов Эйлера:

Б) вектора конечного поворота;

В) параметров Родрига-Гамильтона;

84. К комплексным параметрам ориентации относят:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) параметры Кейли-Клейна;

85. Какой угол относится к группе скоростных углов:

А) рыскание;

Б) тангаж;

В) атаки;

86. Какой угол относится к углам Эйлера-Крылова:

А) рыскание;

Б) атака;

В) скольжение;

87. К каким параметрам ориентации относится утверждение: «достоинство – наглядность, недостаток – ограничение на углы разворота»:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

88. Каких параметров ориентации три:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

89. При использовании углов Эйлера-Крылова, по какому углу накладывается ограничение в диапазоне ±90 градусов:

А) рыскание;

Б) тангаж;

В) крен;

90. Кинематические уравнения каких параметров нелинейны:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

91. Апостериорный подход в определении погрешностей алгоритмов заключается в:

А) численном моделировании;

Б) аналитическом исследовании погрешностей;

В) экспериментальных исследованиях;

92. Априорный подход в определении погрешностей алгоритмов заключается в:

А) численном моделировании;

Б) аналитическом исследовании погрешностей;

В) экспериментальных исследованиях;

93. Наихудшим режимом движения объекта с точки зрения погрешностей алгоритмов интегрирования кинематических уравнений является:

А) регулярная прецессия;

Б) движение с постоянной угловой скоростью по всем трем осям;

В) движение с постоянной угловой скоростью по одной оси;

94. Адаптивные алгоритмы позволяют уменьшить погрешность:

А) для определенного типа движения;

Б) для определенных чувствительных элементов;

В) для определенных систем ориентации;

95. Задача адаптации алгоритма теряет смысл при:

А) случайном движении объекта;

Б) прецессионном движении объекта;

В) детерминированном движении объекта;

96. Вычислительную сложность алгоритма можно определить по выражению:

А) 
[image: image62.wmf]a
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Б) 
[image: image63.wmf]a
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В) 
[image: image64.wmf]тр
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97. Быстродействие алгоритма определяется по выражению:

А) 
[image: image65.wmf]a
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Б) 
[image: image66.wmf]a
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В) 
[image: image67.wmf]Å
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98. Под ограниченностью погрешности алгоритма при неограниченном (беспредельном) количестве шагов вычислений понимают:

А) абсолютную устойчивость;

Б) собственную устойчивость;

В) устойчивость по отношению к погрешностям входных данных;

99. Под устойчивостью алгоритмов к локальным погрешностям, т.е. к погрешностям вычисления параметров ориентации, полученным на шаге 
[image: image68.wmf]H

 интегрирования уравнений, понимается:

А) абсолютную устойчивость;

Б) собственную устойчивость;

В) устойчивость по отношению к погрешностям входных данных;

100. Погрешности в определении параметров ориентации, обусловленные ошибками в определении начальной ориентации:

А) не накапливаются со временем;

Б) накапливаются со временем;

В) накапливаются пропорционально квадрату времени;

3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 5.1)

1. Бесплатформенная система ориентации способна:

А) определять углы Эйлера-Крылова;

Б) вычислять пройденный путь;

В) управлять полетом;

2. Какая система координат принята сегодня В РФ в качестве геоцентрической при решении задач навигации и ориентации:

А) ПЗ-90.01;

Б) ПЗ-90.02;

В) ПЗ-90.03;

3. В связанной с объектом системе координат ось OZ направлена:

А) в сторону правого крыла;

Б) в сторону левого крыла;

В) по продольной оси объекта;

4. Параметр ориентации тангаж относится к:

А) углам Эйлера-Крылова;

Б) направляющим косинусам;

В) параметрам Родрига-Гамильтона;

5. Какие параметры ориентации накладывают ограничения на углы разворота объекта в диапазоне ±900:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) направляющие косинусы;

В) параметры Родрига-Гамильтона;

6. Алгебру кватернионов используют:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) направляющие косинусы;

В) параметры Родрига-Гамильтона;

7. Коррекция нормы кватерниона позволяет:

А) повысить точность расчетов;

Б) уменьшить сложность вычислительного процесса;

В) защитить вычисление от некорректных операций;

8. Какой угол определяет плоскость стрельбы:

А) начальный курс;

Б) начальный тангаж;

Г) начальный крен;

9. Направление «по часовой стрелке» является положительным для:

А) угла курса;

Б) угла рыскания:

Г) угла тангажа;

10. Основными элементами системы ориентации на позиционных гироскопах являются:

А) трехстепенные астатические гироскопы;

Б) датчики угловой скорости;

Г) акселерометры;

11. Системы ориентации на позиционных гироскопах способны измерять:

А) углы разворота;

Б) угловые скорости;

Г) угловые ускорения;

12. Наибольшими габаритами обладает система ориентации:

А) на позиционных гироскопах;

Б) платформенного типа;

В) бесплатформенная система ориентации;

13. Наибольшей точностью обладает система ориентации:

А) на позиционных гироскопах;

Б) платформенного типа;

В) бесплатформенная система ориентации;

14. В состав какой системы ориентации должен обязательно входить вычислитель:

А) на позиционных гироскопах;

Б) платформенного типа;

В) бесплатформенная система ориентации;

15. В какой системе ориентации происходит математическое моделирование базовой системы координат:

А) на позиционных гироскопах;

Б) платформенного типа;

В) бесплатформенная система ориентации;

16. В какой системе ориентации чувствительные элементы не устанавливаются непосредственно на борту объекта:

А) на позиционных гироскопах;

Б) платформенного типа;

В) бесплатформенная система ориентации;

17. Электростатические гироскопы, входящие в состав бесплатформенной системы ориентации, измеряют:

А) угловые отклонения связанной СК относительно базовой;
Б) угловые скорости  связанной СК;

В) угловые ускорения связанной СК;

18. Гиротахометры, входящие в состав бесплатформенной системы ориентации, измеряют:

А) угловые отклонения связанной СК относительно базовой;

Б) угловые скорости  связанной СК;

В) угловые ускорения связанной СК;

19. На рисунке показана схема расположения в бесплатформенной системе ориентации:

[image: image69.png]



А) гиротахометров;

Б) электростатических гироскопов;

В) датчиков углового ускорения;

20. Наиболее точными датчиками угловой скорости являются:

А) микромеханические;

Б) лазерные;

Г) гиротахометры;

21. Наиболее малогабаритными являются датчики угловой скорости: 

А) микромеханические;

Б) лазерные;

Г) гиротахометры;

22. При установке системы ориентации на высокоманевренный объект наибольшим диапазоном должны обладать датчики угловой скорости:

А) бесплатформенной системы ориентации;

Б) платформенной системы ориентации;

В) диапазон измерений может быть одинаковым;

23. Эффект Саньяка лежит в основе функционирования:

А) микромеханических ДУС;

Б) волоконно-оптических ДУС;

Г) твердотельных волновых гироскопов;

24. Сила Кориолиса лежит в основе функционирования:

А) микромеханических ДУС;

Б) волоконно-оптических ДУС;

Г) лазерных гироскопов;

25. На рисунке показана структура:
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А) бесплатформенной системы ориентации;

Б) платформенной системы ориентации;

Г) системы ориентации на позиционных гироскопах;

26. В бесплатформенной системе ориентации ДУС измеряют проекции вектора угловой скорости относительно:

А) осей связанной системы координат;

Б) осей геоцентрической системы координат;

В) осей географической системы координат;

27. Параметры ориентации «скоростные углы» относятся к группе:

А) углов Эйлера:

Б) направляющих косинусов;

В) вектора конечного поворота;

28. Параметр ориентации «вектор Родрига» относится к группе:

А) углов Эйлера:

Б) вектора конечного поворота;

В) параметров Родрига-Гамильтона;

29. На сколько групп разделяются параметры ориентации:

А) две;

Б) три;

В) четыре;

30. К комплексным параметрам ориентации относят:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) параметры Кейли-Клейна;

31. Какой угол относится к группе скоростных углов:

А) рыскание;

Б) тангаж;

В) атаки;

32. Какой угол относится к углам Эйлера-Крылова:

А) рыскание;

Б) атака;

В) скольжение;

33. К каким параметрам ориентации относится утверждение: «достоинство – наглядность, недостаток – ограничение на углы разворота»:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 5.2)

34. Каких параметров ориентации три:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

35. При использовании углов Эйлера-Крылова, по какому углу накладывается ограничение в диапазоне ±90 градусов:

А) рыскание;

Б) тангаж;

В) крен;

36. Кинематические уравнения каких параметров нелинейны:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

37. Для каких параметров ориентации не существует «уравнений связи»:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

38. По сравнению с какими параметрами ориентации параметры Родрига-Гамильтона обладают следующими преимуществами «отсутствие ограничений на углы разворота объекта; линейность кинематических уравнений».

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) кватернионы;

В) направляющие косинусы;

39. По сравнению с какими параметрами ориентации параметры Родрига-Гамильтона обладают следующими преимуществами «необходимо меньше вычислительных ресурсов (примерно на 40%); наличие простых алгоритмов коррекции нормы».

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) компоненты вектора конечного поворота;

В) направляющие косинусы;

40. При использовании углов Эйлера-Крылова, какова послкдовательность разворотов:

А) рыскание – тангаж – крен;

Б) рыскание – крен – тангаж;

В) тангаж – крен – рыскание;

41. При использовании углов Эйлера-Крылова, какие угловые скорости направлены по одной оси:

А) 
[image: image71.wmf]x

w

 и 
[image: image72.wmf]g

&

;

Б) 
[image: image73.wmf]z

w

 и 
[image: image74.wmf]u
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;

В) 
[image: image75.wmf]y

w

 и 
[image: image76.wmf]y

&

; 

42. Как обозначают угловую скорость крена:

А) 
[image: image77.wmf]g
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;

Б) 
[image: image78.wmf]u

&

;

В) 
[image: image79.wmf]y
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; 

43. Кинематические уравнения вида:
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записаны для

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) компоненты вектора конечного поворота;

В) направляющие косинусы;

44. При использовании углов Эйлера-Крылова, какой угол не используется при составлении кинематических уравнений:

А) рыскание;

Б) тангаж;

В) крен;

45. Параметр ориентации вида
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относится к:

А) углам Эйлера-Крылова;

Б) параметрам Родрига-Гамильтона;

В) направляющим косинусы;

46. Алгебра кватернионов применим к:

А) углам Эйлера-Крылова;

Б) параметрам Родрига-Гамильтона;

В) направляющим косинусы;

47. Косинус угла между осью х связанной системы координат и осью Х базовой системы координат обозначается как:

А) 
[image: image82.wmf]11

а

;

Б) 
[image: image83.wmf]12

а

;

В) 
[image: image84.wmf]13

а

;

48. Поворот по какому углу определяется матрицей вида:
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А) рыскание;

Б) тангаж;

В) крен;

49. Если А – матрица направляющих косинусов, определяющая переход от базовой системы координат в связанную, то матрица С, определяющая обратный переход равна:

А) 
[image: image86.wmf]Т
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;

Б) 
[image: image87.wmf]А
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;

В) 
[image: image88.wmf]А

1

;

50. Матрица направляющих косинусов, определяющая переход от базовой системы координат в связанную, равна 
[image: image89.wmf]g
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, чему равна матрица, определяющая обратный переход:

А) 
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Б) 
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В) 
[image: image92.wmf]y
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51. Уравнение вида
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называется:

А) кинематическим уравнением Пуассона;

Б) уравнениями Эйлера-Крылова;

В) кинематическим уравнением для параметров Родрига-Гамильтона;

52. Как правильно записывается кинематическое уравнение Пуассона:

А) 
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Б) 
[image: image95.wmf]÷
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В) 
[image: image96.wmf]С
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53. При составлении кинематического уравнения Пуассона необходимо использовать:

А) угловые скорости в связанной системе координат;

Б) угловые скорости в базовой системе координат;

В) угловые скорости в геоцентрической системе координат;

54. Уравнения вида 
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носят название:

А) уравнения масштаба;

Б) уравнения ортогональности;

В) уравнения Пуассона;

55. Сколько параметров Родрига-Гамильтона входит в кватернион:

А) два;

Б) три;

В) четыре;

56. Для параметров Родрига-Гамильтона верно равенство:

А) 
[image: image98.wmf]1
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Б) 
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В) А) 
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57) Серия последовательных поворотов, описываемых соответственно кватернионами 
[image: image101.wmf]n
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 эквивалентна одному повороту, описываемому кватернионом 
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[image: image103.wmf]1

2

1

...

L

L

L

L

=

-

o

o

o

o

n

n

M

;

Б) 
[image: image104.wmf]n
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В) 
[image: image105.wmf](
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58. Уравнения «перепроектирования» применяют для:

А) проектирования системы ориентации на параметрах Родрига-Гамильтона;

Б) нахождения проекций векторов через параметры Родрига-Гамильтона;

В) перепроектирования параметров Родрига-Гамильтона в направляющие косинусы;

59. Кватернион 
[image: image106.wmf]L

~

 называется:

А) кватернион сопряженный кватерниону 
[image: image107.wmf]L

;

Б) кватернион обратный кватерниону 
[image: image108.wmf]L

;

В) кватернион примерно равный кватерниону 
[image: image109.wmf]L

;

60. Уравнение вида
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эквивалентно записи:

А) 
[image: image111.wmf]L
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Б) 
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В) 
[image: image113.wmf]L

L

=

o

o

E

I

a

a

~

;

61. Уравнение вида 
[image: image114.wmf]L
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 позволяет определить:

А) проекции вектора угловой скорости на оси связанной системы координат по проекциям того же вектора на оси базовой;

Б) проекции вектора угловой скорости на оси базовой системы координат по проекциям того же вектора на оси связанной;

В) проекции вектора угловой скорости на оси связанной системы координат по проекциям ускорения на оси базовой;

62. Уравнение вида


[image: image115.wmf];
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является кинематическим уравнением для:

А) углов Эйлера-Крылова;

Б) параметров Родрига-Гамильтона;

В) направляющих косинусов;

63. Кинематическое уравнение для параметров Родрига-Гамильтона имеет вид:

А) 
[image: image116.wmf];
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Б) 
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В) 
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64. При учете в алгоритме угловой скорости вращения базовой системы координат кинематическое уравнение для параметров Родрига-Гамильтона имеет вид:

А) 
[image: image119.wmf](
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Б) 
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В) 
[image: image121.wmf](

)

L

W

+

W

L

=

L

o

o

g

E

dt

d

4

1

;

65. Для решения кинеатических уравнений в углах Эйлера-Крылова применяют:

А) классические методы интегрирования;

Б) метод Пикара;

В) метод интегрирования по Стилтьесу;

66. Модифицированный метод Эйлера нашел применение при интегрировании кинематических уравнений:

А) в углах Эйлера-Крылова;

Б) в направляющих косинусах;

В) в параметрах Родрига-Гамильтона;

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 5.3)
67. Уравнение вида yn+1 = yn + hf(tn, yn) описывает метод интегрирования:

А) Эйлера;

Б) Пикара;

В) Рунге-Кутта;

68. Какой алгоритм определения направляющих косинусов не имеет фазовой погрешности:

А) интерполяционный;

Б) экстраполяционный;

В) трансполяционный;

69. Какой алгоритм определения направляющих косинусов предпочтительно применять в системе стабилизации летательного аппарата:

А) интерполяционный;

Б) экстраполяционный;

В) трансполяционный;

70. Уравнение вида 
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реализует алгоритм определения направляющих косинусов:

А) интерполяционный;

Б) экстраполяционный;

В) трансполяционный;

71. Шаг интегрирования кинематического уравнения h равен такту съема сигналов с чувствительных элементов в:

А) одношаговых алгоритмах;

Б) многошаговых алгоритмах;

В) безшаговых алгоритмах;

72. Какие алгоритмы ухудшают свою точность при перемене такта съема сигналов чувствительных элементов:

А) одношаговые;

Б) многошаговые;

В) безшаговые;

73. Увеличение влияния шума в сигналах чувствительных элементов на точность алгоритма проявляется:

А) в алгоритмах с малым порядком точности;

Б) в алгоритмах со средним порядком точности;

В) в алгоритмах с большим порядком точности;

74. Модифицированный метод Эйлера получается путем удержания из уравнения вида 
[image: image123.wmf](
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 членов до:

А) второго порядка;

Б) третьего порядка;

В) четвертого порядка;

75. Модифицированный алгоритм Эйлера является:

А) одношаговым однотактовым алгоритмом второго порядка точности;
Б) одношаговым однотактовым алгоритмом третьего порядка точности;

В) одношаговым однотактовым алгоритмом четвертого порядка точности;

76. Модифицированный алгоритм Эйлера можно отнести к:

А) однотактовым;

Б) двухтактовым;

В) трехтактовым;

77. Модифицированный алгоритм Эйлера можно отнести к:

А) одношаговым;

Б) двухшаговым;

В) трехшаговым;

78. Величина 
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 в модифицированном методе Эйлера равна:

А) 
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Б) 
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79. Нахождение интеграла угловой скорости на шаге интегрирования по уравнению 
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 называется:

А) методом прямоугольников;

Б) методом трапеций;

В) методом Рунге-Кутта;

80. Невыполнение уравнения связи 
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:

А) ухудшает точность алгоритма;

Б) ухудшает загрузку разрядной сетки вычислителя;

В) делает неработоспособными алгоритмы интегрирования;

81. В бесплатформенной системе ориентации ДУС измеряют проекции вектора угловой скорости относительно:

А) осей связанной системы координат;

Б) осей геоцентрической системы координат;

В) осей географической системы координат;

82. Параметры ориентации «скоростные углы» относятся к группе:

А) углов Эйлера:

Б) направляющих косинусов;

В) вектора конечного поворота;

83. Параметр ориентации «вектор Родрига» относится к группе:

А) углов Эйлера:

Б) вектора конечного поворота;

В) параметров Родрига-Гамильтона;

84. К комплексным параметрам ориентации относят:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) параметры Кейли-Клейна;

85. Какой угол относится к группе скоростных углов:

А) рыскание;

Б) тангаж;

В) атаки;

86. Какой угол относится к углам Эйлера-Крылова:

А) рыскание;

Б) атака;

В) скольжение;

87. К каким параметрам ориентации относится утверждение: «достоинство – наглядность, недостаток – ограничение на углы разворота»:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

88. Каких параметров ориентации три:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

89. При использовании углов Эйлера-Крылова, по какому углу накладывается ограничение в диапазоне ±90 градусов:

А) рыскание;

Б) тангаж;

В) крен;

90. Кинематические уравнения каких параметров нелинейны:

А) углы Эйлера-Крылова;

Б) параметры Родрига-Гамильтона;

В) направляющие косинусы;

91. Апостериорный подход в определении погрешностей алгоритмов заключается в:

А) численном моделировании;

Б) аналитическом исследовании погрешностей;

В) экспериментальных исследованиях;

92. Априорный подход в определении погрешностей алгоритмов заключается в:

А) численном моделировании;

Б) аналитическом исследовании погрешностей;

В) экспериментальных исследованиях;

93. Наихудшим режимом движения объекта с точки зрения погрешностей алгоритмов интегрирования кинематических уравнений является:

А) регулярная прецессия;

Б) движение с постоянной угловой скоростью по всем трем осям;

В) движение с постоянной угловой скоростью по одной оси;

94. Адаптивные алгоритмы позволяют уменьшить погрешность:

А) для определенного типа движения;

Б) для определенных чувствительных элементов;

В) для определенных систем ориентации;

95. Задача адаптации алгоритма теряет смысл при:

А) случайном движении объекта;

Б) прецессионном движении объекта;

В) детерминированном движении объекта;

96. Вычислительную сложность алгоритма можно определить по выражению:

А) 
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Б) 
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В) 
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97. Быстродействие алгоритма определяется по выражению:

А) 
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Б) 
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В) 
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98. Под ограниченностью погрешности алгоритма при неограниченном (беспредельном) количестве шагов вычислений понимают:

А) абсолютную устойчивость;

Б) собственную устойчивость;

В) устойчивость по отношению к погрешностям входных данных;

99. Под устойчивостью алгоритмов к локальным погрешностям, т.е. к погрешностям вычисления параметров ориентации, полученным на шаге 
[image: image136.wmf]H

 интегрирования уравнений, понимается:

А) абсолютную устойчивость;

Б) собственную устойчивость;

В) устойчивость по отношению к погрешностям входных данных;

100. Погрешности в определении параметров ориентации, обусловленные ошибками в определении начальной ориентации:

А) не накапливаются со временем;

Б) накапливаются со временем;

В) накапливаются пропорционально квадрату времени;

в) эксперимент →создание условий функционирования модели →создание модели → обработка результатов

 5. Какое из указанных преимуществ в большинстве случаев относится к натурному эксперименту?

а) большая информативность и доступность

б) возможность качественно и количественно проследить функционирование объекта

в) более достоверные данные об изучаемом объекте

6. Экспериментальное определение количественных и (или) качественных характеристик свойств объекта испытаний как результата воздействия на него, при его функционировании, при моделировании его объекта и (или) воздействий называется

а) эксперимент

б) испытание

в) измерение

7. Новые научные результаты, которые направлены на решение соответствующих научных  проблем представляют собой

а) актуальность

б) научную новизну

в) практическую значимость

8. Документ,  удостоверяющий государственное признание технического решения изобретения и закрепляющий за лицом, которому он выдан, исключительное право на изобретение называется

а) авторским свидетельством

б) патентом

в) актом о внедрении

9. Документ,  закрепляющий  за автором изобретения право на авторство, вознаграждение, а за государством – исключительное право на использование изобретения называется

а) авторским свидетельством

б) патентом

в) актом о внедрении

10. Определение  конкретного  объекта  и  всестороннее,  достоверное  изучение  его  структуры,  характеристик,  связей  на  основе  разработанных  в науке  принципов  и  методов  познания,  а  также  получение  полезных  для  деятельности человека результатов, внедрение в производство с дальнейшим эффектом является

а) целью  научного  исследования

б) планированием эксперимента

в) проблемой научного исследования

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 2.3)

1. Методы подбора и организации научного материала. Информационный поиск.

2. Источники научно-технической информации.

3. Патентные исследования.

4. Организация творческой деятельности при работе над статьями и докладами

5. Методология планирования эксперимента, основные задачи, понятия и этапы реализации.

6. Основные понятия в области испытаний. Виды испытаний.

7. Метрологическое обеспечение исследовательских испытаний.

8. Программа и методика исследовательских испытаний. Протокол испытаний. Акт испытаний.

9. Роль вычислительной техники и различных видов математического моделирования в научных исследованиях

10. Актуальность, научная новизна, достоверность и практическая значимость научной работы.
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