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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-1 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК -1.1)

1. Принципы построения БИНС. Системы координат, применяемые в БИНС.

2. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: разностная и слабосвязанная схемы.

3. Упрощенная функциональная схема БИНС, построенная на основе трех датчиков угловой скорости и трех акселерометров. Уравнения идеальной работы.

4. Определения понятия «Интегрированные системы ориентации и навигации».

5. Основные погрешности БИНС, работающей на подвижном объекте с малым временем полета.

6. Принципы построения СРНС. Способы определения координат подвижного объекта с помощью СРНС.

7. Принципы построения СРНС. Способы определения скорости перемещения подвижного объекта с помощью СРНС.

8. Перспективы развития БИНС, СРНС и ИСОН.

9. Принципы построения СРНС. Способы определения параметров ориентации подвижного объекта с помощью СРНС.

10. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: сильносвязанная схема.

11. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: глубокоинтегрированная схема.

12.  Принципы построения БИНС. Системы координат, применяемые в БИНС.

13. Анализ влияния различных типов коррекции показаний БИНС по сигналу СРНС на примере определения координат местонахождения подвижного объекта с малым временем эксплуатации в плоскости горизонта.

14. Определение понятия «Интегрированные системы ориентации и навигации».

15. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: сильносвязанная схема.

16. Практический вопрос. Промоделировать на компьютере в среде «Matchcad» алгоритм работы БИНС, построенной на ДУСая и акселерометрах.

17. Практический вопрос. Промоделировать на компьютере в среде «Matchcad» алгоритм работы БИНС, построенной на разнесенных акселерометрах.

18. Псевдорадиально-скоростной и Разностно-радиально-скоростной методы определения координат и скорости. Сравнительный анализ  

19. Сравнительный анализ  методов определения параметров ориентации по сигналам СНС. Достоинства и недостатки. 

20. Сравнительный анализ  методов определения координат по сигналам СНС. Достоинства и недостатки. 

21. Сравнительный анализ  методов определения скорости движения с помощью СНС.

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»

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.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-1 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 1.2)

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.

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.  

81. Классификация навигационных устройств.

82. Сведения о Земле: форма, движения Земли.

83. Местное гринвичское время 0 часов, долгота наблюдателя 38°30'В. Определить местное время наблюдателя.

84. Вспомогательная небесная сфера. Основные точки и направления на небесной сфере.

85. Горизонтальная система сферических координат светил.

86. Экваториальная система сферических координат светил.

87. Время и его измерение. Звёздное время, истинное солнечное и среднее солнечное время; местное, поясное, летнее время; линия перемены дат.

88. Полярный треугольник светила и его решение.

89. Определить высоту и азимут светила по известным его экваториальным координатам и координатам места наблюдателя.

90. На какой широте круг склонения светила может совпадать с горизонтом?
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-1 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 1.3)
91. Не пользуясь астрономическим ежегодником, определить, в какие дни

Солнце проходит через зенит на широте 15°Ю.

92. Рассчитать, чему равно зенитное расстояние южного полюса мира в точке

широтой 36°47'C.

93. Широта места 25°С, часовой угол 110°, склонение светила +40°. Построить небесную сферу, определить азимут и высоту светила.

94. Определить широту места на Земле, где Солнце не заходит за горизонт при склонении +23°27'.

95. Когда Солнце бывает в зените на экваторе?

96. Широта места 30°С, азимут светила 135°, высота светила +15°. Построить

небесную сферу, определить часовой угол и склонение светила.

97. Дано: широта места 54°С, часовой угол светила 318°, склонение светила

-23°. Построить небесную сферу, определить азимут и высоту светила.

98. Дано: широта места 54°С, долгота 48°В, прямое восхождение светила 80°,

склонение светила –23°, звёздное гринвичское время 0 ч. Определить высо-

ту и азимут светила, построить небесную сферу.

99. Астрономические компасы. Понятие об астрономических методах измерения курса.

100. Принцип действия горизонтального и экваториального астрокомпаса.

101. Устройство астрокомпаса горизонтальной системы координат.

102. Компенсация креновой погрешности горизонтального астрокомпаса.

103. Устройство и работа фотоследящей системы горизонтального астрокомпаса.

104. Схема выработки истинного курса горизонтального астрокомпаса.

105. Устройство и работа экваториального астрокомпаса.

106. Методы астрономической ориентировки.

107. Определить географические координаты наблюдателя по известным экваториальным координатам двух светил и измеренным высотам этих светил.

108. Автоматические секстанты, назначение, устройство, работа.

109. Устройство астроориентатора горизонтальной системы координат.

110. Фотоследящая система горизонтального астроориентатора.

111. Погрешности определения координат места (вызванные погрешностями измерения высот светил) горизонтальными астроориентаторами.

112. Методические и инструментальные погрешности в измерении высоты и

курсового угла светила.

113. Радиодальномеры. Общие принципы построения, классификация, функ-

циональные схемы, основные теоретические положения.

114. Фазовый радиодальномер. Функциональная схема, основные теоретические

положения.

115. Частотный радиодальномер. Функциональная схема, основные теоретические положения.

116. Импульсные радиодальномеры. Функциональная схема, основные теоретические положения.

117. Разностно-дальномерные гиперболические РНУ.

118. Радионавигационные устройства определения углового положения ЛА.

119. Угломерные радионавигационные устройства. Фазовый радиомаяк.

120. Угломерные радионавигационные устройства. Фазовый пеленгатор.

121. Угломерные РНУ. Амплитудные радиопеленгаторы.

122. Амплитудно-фазовый радиопеленгатор.

123. Радионавигационная система ближней навигации. Дальномерный канал.

124. Радионавигационная система ближней навигации. Азимутальный канал.

125. Доплеровские измерители скорости и угла сноса. Методы построения,

функциональные схемы, основные уравнения.

126. Навигационный треугольник скоростей, решаемые уравнения.

127. Навигация методом воздушного счисления пути, решаемые задачи.

128. Назначение, принцип действия, решаемые задачи, устройство навигационного автомата воздушного счисления пути.

129. Цифровая система счисления пути без учёта (с учётом) сноса ветром. Ре-

шаемые задачи, функциональная схема, программа обработки информации

на языке высокого уровня.

130. Разработать программу на языке высокого уровня для навигационного автомата условной системы координат, интегрирование выполнить методом

прямоугольников (трапеций).

131. Разработать программу на языке высокого уровня для навигационного автомата географической системы координат. Интегрирование выполнить методом прямоугольников (трапеций).

132. Воздушно-доплеровская система счисления пути. Функциональная схема, уравнения основного режима, режима памяти и автономного режима.

133. Методические погрешности навигационных автоматов счисления пути.

134. Основные вопросы практического осуществления системы инерциальной навигации. Классификация ИНС.

135. Инерциальная навигационная система с геометрическим решением задачи (геометрическая ИНС).

136. Невозмущаемая вертикаль на базе трёхстепенного гироскопа с интегральной коррекцией.

137. Основы инерциальной навигации. Полуаналитическая ИНС.
3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ком-петенции ПК-1 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК -1.1)

1. Принципы построения БИНС. Системы координат, применяемые в БИНС.

2. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: разностная и слабосвязанная схемы.

3. Упрощенная функциональная схема БИНС, построенная на основе трех датчиков угловой скорости и трех акселерометров. Уравнения идеальной работы.

4. Определения понятия «Интегрированные системы ориентации и навигации».

5. Основные погрешности БИНС, работающей на подвижном объекте с малым временем полета.

6. Принципы построения СРНС. Способы определения координат подвижного объекта с помощью СРНС.

7. Принципы построения СРНС. Способы определения скорости перемещения подвижного объекта с помощью СРНС.

8. Перспективы развития БИНС, СРНС и ИСОН.

9. Принципы построения СРНС. Способы определения параметров ориентации подвижного объекта с помощью СРНС.

10. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: сильносвязанная схема.

11. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: глубокоинтегрированная схема.

12.  Принципы построения БИНС. Системы координат, применяемые в БИНС.

13. Анализ влияния различных типов коррекции показаний БИНС по сигналу СРНС на примере определения координат местонахождения подвижного объекта с малым временем эксплуатации в плоскости горизонта.

14. Определение понятия «Интегрированные системы ориентации и навигации».

15. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: сильносвязанная схема.

16. Практический вопрос. Промоделировать на компьютере в среде «Matchcad» алгоритм работы БИНС, построенной на ДУСая и акселерометрах.

17. Практический вопрос. Промоделировать на компьютере в среде «Matchcad» алгоритм работы БИНС, построенной на разнесенных акселерометрах.

18. Псевдорадиально-скоростной и Разностно-радиально-скоростной методы определения координат и скорости. Сравнительный анализ  

19. Сравнительный анализ  методов определения параметров ориентации по сигналам СНС. Достоинства и недостатки. 

20. Сравнительный анализ  методов определения координат по сигналам СНС. Достоинства и недостатки. 

21. Сравнительный анализ  методов определения скорости движения с помощью СНС.

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»

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 при-вода.  

30. Зарисуйте структурную схему рулевого привода с жесткой обратной связью. Что харак-теризует такой привод.

31. Зарисуйте структурную схему рулевого привода со скоростной обратной связью. Что ха-рактеризует 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 изме-ряют 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 од-ну 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 кардано-вым подвесом.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ком-петенции ПК-1 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 1.2)

46. Применение метода кинетостатики (Даламбера) для получения уравнений  движения ги-роскопа 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, уравне-ние 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. Урав-нения движения. 

52.  Собственное движение трехстепенного РВГ.

53. Условие динамической настройки трёхстепенного РВГ. Работа РВГ в качестве гиротахо-метра. 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 соотно-шения 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, перспек-тивы.

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

62. Гироскопы головок самонаведения (ГСН): назначение, применение, особенности кон-струкции.

63. Уравнения движения гироскопа ГСН с внутренним кардановым подвесом и  магнито-электрическим 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 ле-тательных 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, по-строенных на трёхстепенном астатическом гироскопе и на датчиках угловой скорости. Ос-новные причины погрешностей ИГС.

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

69. Двухосный. Индикаторный ГС систем стабилизации и наведения с управляемым астати-ческим 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, танга-жа, 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 изме-ряют 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.  

81. Классификация навигационных устройств.

82. Сведения о Земле: форма, движения Земли.

83. Местное гринвичское время 0 часов, долгота наблюдателя 38°30'В. Определить местное время наблюдателя.

84. Вспомогательная небесная сфера. Основные точки и направления на небесной сфере.

85. Горизонтальная система сферических координат светил.

86. Экваториальная система сферических координат светил.

87. Время и его измерение. Звёздное время, истинное солнечное и среднее солнечное время; местное, поясное, летнее время; линия перемены дат.

88. Полярный треугольник светила и его решение.

89. Определить высоту и азимут светила по известным его экваториальным координатам и координатам места наблюдателя.

90. На какой широте круг склонения светила может совпадать с горизонтом?

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ком-петенции ПК-1 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 1.3)

91. Не пользуясь астрономическим ежегодником, определить, в какие дни

Солнце проходит через зенит на широте 15°Ю.

92. Рассчитать, чему равно зенитное расстояние южного полюса мира в точке

широтой 36°47'C.

93. Широта места 25°С, часовой угол 110°, склонение светила +40°. Построить небесную сферу, определить азимут и высоту светила.

94. Определить широту места на Земле, где Солнце не заходит за горизонт при склонении +23°27'.

95. Когда Солнце бывает в зените на экваторе?

96. Широта места 30°С, азимут светила 135°, высота светила +15°. Построить

небесную сферу, определить часовой угол и склонение светила.

97. Дано: широта места 54°С, часовой угол светила 318°, склонение светила

-23°. Построить небесную сферу, определить азимут и высоту светила.

98. Дано: широта места 54°С, долгота 48°В, прямое восхождение светила 80°,

склонение светила –23°, звёздное гринвичское время 0 ч. Определить высо-

ту и азимут светила, построить небесную сферу.

99. Астрономические компасы. Понятие об астрономических методах измерения курса.

100. Принцип действия горизонтального и экваториального астрокомпаса.

101. Устройство астрокомпаса горизонтальной системы координат.

102. Компенсация креновой погрешности горизонтального астрокомпаса.

103. Устройство и работа фотоследящей системы горизонтального астрокомпаса.

104. Схема выработки истинного курса горизонтального астрокомпаса.

105. Устройство и работа экваториального астрокомпаса.

106. Методы астрономической ориентировки.

107. Определить географические координаты наблюдателя по известным экваториальным координатам двух светил и измеренным высотам этих светил.

108. Автоматические секстанты, назначение, устройство, работа.

109. Устройство астроориентатора горизонтальной системы координат.

110. Фотоследящая система горизонтального астроориентатора.

111. Погрешности определения координат места (вызванные погрешностями измерения вы-сот светил) горизонтальными астроориентаторами.

112. Методические и инструментальные погрешности в измерении высоты и

курсового угла светила.

113. Радиодальномеры. Общие принципы построения, классификация, функ-

циональные схемы, основные теоретические положения.

114. Фазовый радиодальномер. Функциональная схема, основные теоретические

положения.

115. Частотный радиодальномер. Функциональная схема, основные теоретические положе-ния.

116. Импульсные радиодальномеры. Функциональная схема, основные теоретические поло-жения.

117. Разностно-дальномерные гиперболические РНУ.

118. Радионавигационные устройства определения углового положения ЛА.

119. Угломерные радионавигационные устройства. Фазовый радиомаяк.

120. Угломерные радионавигационные устройства. Фазовый пеленгатор.

121. Угломерные РНУ. Амплитудные радиопеленгаторы.

122. Амплитудно-фазовый радиопеленгатор.

123. Радионавигационная система ближней навигации. Дальномерный канал.

124. Радионавигационная система ближней навигации. Азимутальный канал.

125. Доплеровские измерители скорости и угла сноса. Методы построения,

функциональные схемы, основные уравнения.

126. Навигационный треугольник скоростей, решаемые уравнения.

127. Навигация методом воздушного счисления пути, решаемые задачи.

128. Назначение, принцип действия, решаемые задачи, устройство навигационного автомата воздушного счисления пути.

129. Цифровая система счисления пути без учёта (с учётом) сноса ветром. Ре-

шаемые задачи, функциональная схема, программа обработки информации

на языке высокого уровня.

130. Разработать программу на языке высокого уровня для навигационного автомата услов-ной системы координат, интегрирование выполнить методом

прямоугольников (трапеций).

131. Разработать программу на языке высокого уровня для навигационного автомата геогра-фической системы координат. Интегрирование выполнить методом прямоугольников (тра-пеций).

132. Воздушно-доплеровская система счисления пути. Функциональная схема, уравнения основного режима, режима памяти и автономного режима.

133. Методические погрешности навигационных автоматов счисления пути.

134. Основные вопросы практического осуществления системы инерциальной навигации. Классификация ИНС.

135. Инерциальная навигационная система с геометрическим решением задачи (геометриче-ская ИНС).

136. Невозмущаемая вертикаль на базе трёхстепенного гироскопа с интегральной коррекци-ей.

137. Основы инерциальной навигации. Полуаналитическая ИНС.
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-1 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК – 1.1)

1. Принципы построения БИНС. Системы координат, применяемые в БИНС.

2. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: разностная и слабосвязанная схемы.

3. Упрощенная функциональная схема БИНС, построенная на основе трех датчиков угловой скорости и трех акселерометров. Уравнения идеальной работы.

4. Определения понятия «Интегрированные системы ориентации и навигации».

5. Основные погрешности БИНС, работающей на подвижном объекте с малым временем полета.

6. Принципы построения СРНС. Способы определения координат подвижного объекта с помощью СРНС.

7. Принципы построения СРНС. Способы определения скорости перемещения подвижного объекта с помощью СРНС.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-1 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 1.2)

1. Перспективы развития БИНС, СРНС и ИСОН.

2. Принципы построения СРНС. Способы определения параметров ориентации подвижного объекта с помощью СРНС.

3. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: сильносвязанная схема.

4. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: глубокоинтегрированная схема.

5.  Принципы построения БИНС. Системы координат, применяемые в БИНС.

6. Анализ влияния различных типов коррекции показаний БИНС по сигналу СРНС на примере определения координат местонахождения подвижного объекта с малым временем эксплуатации в плоскости горизонта.

7. Определение понятия «Интегрированные системы ориентации и навигации».
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-1 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 1.3)

1. Принципиальные схемы комплексирования БИНС и СРНС: сильносвя-занная схема.

2. Практический вопрос. Промоделировать на компьютере в среде «Matchcad» алгоритм работы БИНС, построенной на ДУСая и акселерометрах.

3. Практический вопрос. Промоделировать на компьютере в среде «Matchcad» алгоритм работы БИНС, построенной на разнесенных акселерометрах.

4. Псевдорадиально-скоростной и Разностно-радиально-скоростной методы определения координат и скорости. Сравнительный анализ  

5. Сравнительный анализ  методов определения параметров ориентации по сигналам СНС. Достоинства и недостатки. 

6. Сравнительный анализ  методов определения координат по сигналам СНС. Достоинства и недостатки. 

7. Сравнительный анализ  методов определения скорости движения с по-мощью СНС.
