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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-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК -10.1)

1. Перечислите задачи, решаемые автоматическим устройством управления полетом летательного аппарата (самолета).
2. Изобразите упрощенную функциональную схему системы «летательный аппарат (ЛА) – автопилот (АП)».
3. Изобразите схему автопилота К.Э. Циолковского. Дайте комментарии.
4. Поясните принцип работы маятникового и флюгерного автопилотов.
5. Когда и где был зарегистрирован первый полет самолета с автоматическим управлением.
6. Перечислите известные вам органы управления ЛА.
7. Поясните принципы работы интерцепторов.
8. Перечислите принципы работы газовых рулей. Укажите их достоинства и недостатки.
9. Поясните понятие «связная система координат».
10. Укажите направление осей скоростной системы координат.
11. Что означает понятие «угол атаки» и в какой плоскости он отсчитывается.
12. Что означает понятие «угол скольжения» и в какой плоскости он отсчитывается.
13. На какие составляющие обычно разделяют пространственное движение самолета.
14. Укажите силы и моменты, действующие на летательный аппарат самолетной схемы в продольном движении.
15. Какие методы применяют для линеаризации уравнений продольного движения ЛА. В чем суть этих методов.
16. На какие составляющие можно различить собственные движения ЛА в продольном движении.
17. Поясните природу момента продольной статической устойчивости ЛА.
18. Поясните природу момента демпфирования тангажа
19. Поясните природу возникновения момента статической устойчивости крена.
20. Укажите степени свободы ЛА при продольном движении.
21 Укажите степень свободы ЛА при боковом движении.
22. Запишите упрощенные уравнения движения тангажа. При каких условиях получены, какова природа коэффициентов этих уравнений.
23. Воспользовавшись упрощенными уравнениями движения тангажа запишите выражение передаточной функции тангажа по возмущаемому воздействию 
24. Зарисуйте типичную функциональную схему одного из каналов автопилота
25. Перечислите основные требования к рулевым машинкам АП

26. Поясните понятие «Шарнирный момент»

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.2)

27. Зарисуйте схему и поясните принцип работы гидравлической рулевой машинки.

28. Запишите передаточную функцию (приближенную) рулевой машинки.

29. Поясните понятие – «рулевой привод». Зарисуйте функциональную схему рулевого привода.  

30. Зарисуйте структурную схему рулевого привода с жесткой обратной связью. Что характеризует такой привод.

31. Зарисуйте структурную схему рулевого привода со скоростной обратной связью. Что характеризует такой привод.

32. Для чего нужен механизм согласования в АП. Как он устроен.

33. Что называют законом управления в АП.

34. Перечислите законы регулирования в астатических АП.

35. Перечислите законы регулирования в статических АП.

36. Изобразите структурную схему статического АП.

37. Изобразите структурную схему астатического АП.

38. Математические выражения угловых скоростей и линейных     ускорений, которые измеряют ДУСы и линейные акселерометры БИНС.

39. Методические и инструментальные погрешности БСО.

40.Математическая модель процесса определения навигационных параметров, параметров ориентации и параметров движения подвижного объекта в БИНС.  

41.Углы Эйлера. Кинематические уравнения Эйлера  движения твердого тела имеющего одну неподвижную точку.

42. Дифференциальные уравнения движения твёрдого тела имеющего одну неподвижную точку. 

43. Случай Эйлера (движение твердого тела по инерции).

44. Устойчивость движения твёрдого тела вокруг главных осей инерции.

45. Применение метода Лагранжа для получения уравнений движения гироскопа с кардановым подвесом.

46. Применение метода кинетостатики (Даламбера) для получения уравнений  движения гироскопа с кардановым подвесом.            

47.  Интегрирование приближенных уравнений движения гироскопа с кардановым подвесом. Формула Магнуса.  

48.  Камертонные ВГ: принципиальная схема, уравнение движения, основные соотношения.

49. Двухстепенные РВГ с упругим вращающимся подвесом: принципиальная схема, уравнение движения. Работа РВГ в качестве гиротахометра. Условие динамической настройки РВГ.

50.  Работа двухстепенных РВГ в качестве интегрирующего гироскопа.

51.  Трёхстепенные РВГ с упругим вращающемся подвесом. Принципиальная схема. Уравнения движения. 

52.  Собственное движение трехстепенного РВГ.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.3)
53. Условие динамической настройки трёхстепенного РВГ. Работа РВГ в качестве гиротахометра. Работа РВГ в качестве интегрирующего гироскопа. 

54. Сравнительная характеристика классических гироскопов с кардановым подвесом и РВГ с упругим вращающимся внутренним подвесом.

55. Твёрдотельные волновые гироскопы (ТВГ). Принципиальные схемы, основные соотношения и условия, характеризующие работу ТВГ в режиме гиротахометра и интегрирующего гироскопа.

56. Принципы построения конструктивных схем и особенности разработки ММГ.

57.Технологии изготовления ММГ: кварцевые, кремневые, комбинированные.

58. Основные инструментальные погрешности ММГ. 

59. Состояние и перспективы развития ММГ.

60.Лазерные гироскопы (ЛГ). Принцип действия, схемы, достоинства, недостатки, перспективы.

61. Волоконно-оптические гироскопы (ВОГ). Принцип действия, достоинства, недостатки, перспективы. 

62. Гироскопы головок самонаведения (ГСН): назначение, применение, особенности конструкции.

63. Уравнения движения гироскопа ГСН с внутренним кардановым подвесом и  магнитоэлектрическим приводом  ротора. Способ управления положением ротора гироскопа. 

64.  Назначение и применение ГС. Основные типы ГС: непосредственные,

силовые, индикаторные.

65.  Непосредственные ГС, применяемые для стабилизации в пространстве космических летательных аппаратов.

66. Силовые гиростабилизаторы (СГС). Принцип действия и применение СГС.  Условие устойчивости С ГС. Основные причины погрешностей CГС.

67.  Индикаторные гиростабилизаторы (ИГС). Принцип действия и применение ИГС, построенных на трёхстепенном астатическом гироскопе и на датчиках угловой скорости. Основные причины погрешностей ИГС.

68. Одноосный индикаторный ГС. Принцип действия. Схемы индикаторных ГС: с астатическим гироскопом, с интегрирующим гироскопом, датчиком абсолютной угловой скорости. Их сравнительная характеристика.

69. Двухосный. Индикаторный ГС систем стабилизации и наведения с управляемым астатическим гироскопом, Принципиальная схема ССиН. Работа ССиН в режимах стабилизации и автосопровождения. Основные соотношения ССиН, погрешности ССиН.

70.  Сравнительный анализ различных типов гиростабилизаторов. 

71.  Назначение и применение ГСО, основные схемы построения ГСО.

72.  БСО, в которой  в качестве параметров ориентации используются углы рыскания, тангажа, и крена. Алгоритмы вычисления параметров ориентации.

73.  БСО, в которой в качестве параметров ориентации используются направляющие косинусы. Алгоритмы вычисления параметров ориентации.

74. Начальное ориентирование БСО.

75. Инерциальные навигационные системы.  Общие замечания.

76.  Платформенные  инерциальные  навигационные системы.

77.  Бесплатформенные  инерциальные навигационные системы (БИНС).      Состав БИНС, их достоинства и недостатки. Математические модели чувствительных элементов БИНС.

78. Математические выражения угловых скоростей и линейных     ускорений, которые измеряют ДУСы и линейные акселерометры БИНС.

79. Методические и инструментальные погрешности БСО.

80.Математическая модель процесса определения навигационных параметров, параметров ориентации и параметров движения подвижного объекта в БИНС.  
3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК -10.1)

1. Перечислите задачи, решаемые автоматическим устройством управления полетом летательного аппарата (самолета).
2. Изобразите упрощенную функциональную схему системы «летательный аппарат (ЛА) – автопилот (АП)».
3. Изобразите схему автопилота К.Э. Циолковского. Дайте комментарии.
4. Поясните принцип работы маятникового и флюгерного автопилотов.
5. Когда и где был зарегистрирован первый полет самолета с автоматическим управлением.
6. Перечислите известные вам органы управления ЛА.
7. Поясните принципы работы интерцепторов.
8. Перечислите принципы работы газовых рулей. Укажите их достоинства и недостатки.
9. Поясните понятие «связная система координат».
10. Укажите направление осей скоростной системы координат.
11. Что означает понятие «угол атаки» и в какой плоскости он отсчитывается.
12. Что означает понятие «угол скольжения» и в какой плоскости он отсчитывается.
13. На какие составляющие обычно разделяют пространственное движение самолета.
14. Укажите силы и моменты, действующие на летательный аппарат самолетной схемы в продольном движении.
15. Какие методы применяют для линеаризации уравнений продольного движения ЛА. В чем суть этих методов.
16. На какие составляющие можно различить собственные движения ЛА в продольном движении.
17. Поясните природу момента продольной статической устойчивости ЛА.
18. Поясните природу момента демпфирования тангажа
19. Поясните природу возникновения момента статической устойчивости крена.
20. Укажите степени свободы ЛА при продольном движении.
21 Укажите степень свободы ЛА при боковом движении.
22. Запишите упрощенные уравнения движения тангажа. При каких условиях получены, какова природа коэффициентов этих уравнений.
23. Воспользовавшись упрощенными уравнениями движения тангажа запишите выражение передаточной функции тангажа по возмущаемому воздействию 
24. Зарисуйте типичную функциональную схему одного из каналов автопилота
25. Перечислите основные требования к рулевым машинкам АП

26. Поясните понятие «Шарнирный момент»

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.2)

27. Зарисуйте схему и поясните принцип работы гидравлической рулевой машинки.

28. Запишите передаточную функцию (приближенную) рулевой машинки.

29. Поясните понятие – «рулевой привод». Зарисуйте функциональную схему рулевого привода.  

30. Зарисуйте структурную схему рулевого привода с жесткой обратной связью. Что характеризует такой привод.

31. Зарисуйте структурную схему рулевого привода со скоростной обратной связью. Что характеризует такой привод.

32. Для чего нужен механизм согласования в АП. Как он устроен.

33. Что называют законом управления в АП.

34. Перечислите законы регулирования в астатических АП.

35. Перечислите законы регулирования в статических АП.

36. Изобразите структурную схему статического АП.

37. Изобразите структурную схему астатического АП.

38. Математические выражения угловых скоростей и линейных     ускорений, которые измеряют ДУСы и линейные акселерометры БИНС.

39. Методические и инструментальные погрешности БСО.

40.Математическая модель процесса определения навигационных параметров, параметров ориентации и параметров движения подвижного объекта в БИНС.  

41.Углы Эйлера. Кинематические уравнения Эйлера  движения твердого тела имеющего одну неподвижную точку.

42. Дифференциальные уравнения движения твёрдого тела имеющего одну неподвижную точку. 

43. Случай Эйлера (движение твердого тела по инерции).

44. Устойчивость движения твёрдого тела вокруг главных осей инерции.

45. Применение метода Лагранжа для получения уравнений движения гироскопа с кардановым подвесом.

46. Применение метода кинетостатики (Даламбера) для получения уравнений  движения гироскопа с кардановым подвесом.            

47.  Интегрирование приближенных уравнений движения гироскопа с кардановым подвесом. Формула Магнуса.  

48.  Камертонные ВГ: принципиальная схема, уравнение движения, основные соотношения.

49. Двухстепенные РВГ с упругим вращающимся подвесом: принципиальная схема, уравнение движения. Работа РВГ в качестве гиротахометра. Условие динамической настройки РВГ.

50.  Работа двухстепенных РВГ в качестве интегрирующего гироскопа.

51.  Трёхстепенные РВГ с упругим вращающемся подвесом. Принципиальная схема. Уравнения движения. 

52.  Собственное движение трехстепенного РВГ.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.3)
53. Условие динамической настройки трёхстепенного РВГ. Работа РВГ в качестве гиротахометра. Работа РВГ в качестве интегрирующего гироскопа. 

54. Сравнительная характеристика классических гироскопов с кардановым подвесом и РВГ с упругим вращающимся внутренним подвесом.

55. Твёрдотельные волновые гироскопы (ТВГ). Принципиальные схемы, основные соотношения и условия, характеризующие работу ТВГ в режиме гиротахометра и интегрирующего гироскопа.

56. Принципы построения конструктивных схем и особенности разработки ММГ.

57.Технологии изготовления ММГ: кварцевые, кремневые, комбинированные.

58. Основные инструментальные погрешности ММГ. 

59. Состояние и перспективы развития ММГ.

60.Лазерные гироскопы (ЛГ). Принцип действия, схемы, достоинства, недостатки, перспективы.

61. Волоконно-оптические гироскопы (ВОГ). Принцип действия, достоинства, недостатки, перспективы. 

62. Гироскопы головок самонаведения (ГСН): назначение, применение, особенности конструкции.

63. Уравнения движения гироскопа ГСН с внутренним кардановым подвесом и  магнитоэлектрическим приводом  ротора. Способ управления положением ротора гироскопа. 

64.  Назначение и применение ГС. Основные типы ГС: непосредственные,

силовые, индикаторные.

65.  Непосредственные ГС, применяемые для стабилизации в пространстве космических летательных аппаратов.

66. Силовые гиростабилизаторы (СГС). Принцип действия и применение СГС.  Условие устойчивости С ГС. Основные причины погрешностей CГС.

67.  Индикаторные гиростабилизаторы (ИГС). Принцип действия и применение ИГС, построенных на трёхстепенном астатическом гироскопе и на датчиках угловой скорости. Основные причины погрешностей ИГС.

68. Одноосный индикаторный ГС. Принцип действия. Схемы индикаторных ГС: с астатическим гироскопом, с интегрирующим гироскопом, датчиком абсолютной угловой скорости. Их сравнительная характеристика.

69. Двухосный. Индикаторный ГС систем стабилизации и наведения с управляемым астатическим гироскопом, Принципиальная схема ССиН. Работа ССиН в режимах стабилизации и автосопровождения. Основные соотношения ССиН, погрешности ССиН.

70.  Сравнительный анализ различных типов гиростабилизаторов. 

71.  Назначение и применение ГСО, основные схемы построения ГСО.

72.  БСО, в которой  в качестве параметров ориентации используются углы рыскания, тангажа, и крена. Алгоритмы вычисления параметров ориентации.

73.  БСО, в которой в качестве параметров ориентации используются направляющие косинусы. Алгоритмы вычисления параметров ориентации.

74. Начальное ориентирование БСО.

75. Инерциальные навигационные системы.  Общие замечания.

76.  Платформенные  инерциальные  навигационные системы.

77.  Бесплатформенные  инерциальные навигационные системы (БИНС).      Состав БИНС, их достоинства и недостатки. Математические модели чувствительных элементов БИНС.

78. Математические выражения угловых скоростей и линейных     ускорений, которые измеряют ДУСы и линейные акселерометры БИНС.

79. Методические и инструментальные погрешности БСО.

80.Математическая модель процесса определения навигационных параметров, параметров ориентации и параметров движения подвижного объекта в БИНС.  

4. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся (защиты курсовой работы (проекта)) по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.1)

1. Перечислите задачи, решаемые автоматическим устройством управления полетом летательного аппарата (самолета).

2. Изобразите упрощенную функциональную схему системы «летательный аппарат (ЛА) – автопилот (АП)».

3. Изобразите схему автопилота К.Э. Циолковского. Дайте комментарии.

4. Поясните принцип работы маятникового и флюгерного автопилотов.

5. Когда и где был зарегистрирован первый полет самолета с автоматическим управлением.

6. Перечислите известные вам органы управления ЛА.

7. Поясните принципы работы интерцепторов.

8. Перечислите принципы работы газовых рулей. Укажите их достоинства и недостатки.

9. Поясните понятие «связная система координат».

10. Укажите направление осей скоростной системы координат.

11. Что означает понятие «угол атаки» и в какой плоскости он отсчитывается.

12. Что означает понятие «угол скольжения» и в какой плоскости он отсчитывается
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.2)

13. На какие составляющие обычно разделяют пространственное движение самолета.

14. Укажите силы и моменты, действующие на летательный аппарат самолетной схемы в продольном движении.

15. Какие методы применяют для линеаризации уравнений продольного движения ЛА. В чем суть этих методов.

16. На какие составляющие можно различить собственные движения ЛА в продольном движении.

17. Поясните природу момента продольной статической устойчивости ЛА.

18. Поясните природу момента демпфирования тангажа

19. Поясните природу возникновения момента статической устойчивости крена.

20. Укажите степени свободы ЛА при продольном движении.

21 Укажите степень свободы ЛА при боковом движении.

22. Запишите упрощенные уравнения движения тангажа. При каких условиях получены, какова природа коэффициентов этих уравнений.

23. Воспользовавшись упрощенными уравнениями движения тангажа запишите выражение передаточной функции тангажа по возмущаемому воздействию 

24. Зарисуйте типичную функциональную схему одного из каналов автопилота

25. Перечислите основные требования к рулевым машинкам АП

26. Поясните понятие «Шарнирный момент»

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.3)

27. Зарисуйте схему и поясните принцип работы гидравлической рулевой машинки.

28. Запишите передаточную функцию (приближенную) рулевой машинки.

29. Поясните понятие – «рулевой привод». Зарисуйте функциональную схему рулевого привода.  

30. Зарисуйте структурную схему рулевого привода с жесткой обратной связью. Что характеризует такой привод.

31. Зарисуйте структурную схему рулевого привода со скоростной обратной связью. Что характеризует такой привод.

32. Для чего нужен механизм согласования в АП. Как он устроен.

33. Что называют законом управления в АП.

34. Перечислите законы регулирования в астатических АП.

35. Перечислите законы регулирования в статических АП.

36. Изобразите структурную схему статического АП.

37. Изобразите структурную схему астатического АП.
