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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.
Назовите основные типы летательных аппаратов, а также особенности их траекторий и режимов полета.

2.
Какие общие требования предъявляются к автопилотам?

3.
Укажите характерные случаи использования автопилотов на летательных аппаратах. Изобразите структурные схемы, соответствующие этим случаям.

4.
Каково назначение контура управления и контура стабилизации?

5.
Какого назначение автопилота на вертолете?

6.
Какими признаками определяется аэродинамическая схема летательного аппарата?

7.
Укажите основные типы возмущений, действующих на летательный аппарат.

8.
Ценой каких упрощающих предположений возмущенное движение летательного аппарата может быть приближенно подразделено на продольное и боковое?

9.
Чем ограничивается возможность повышения собственной устойчивости летательного аппарата?

10.
Чем ограничивается возможность повышения управляемости летательного аппарата? 

11.
Перечислите основные регулируемые параметры летательного аппарата как объекта регулирования.

12.
Перечислите возможные регулирующие параметры.

13.
Каковы характерные особенности логарифмических частотных характеристик продольного движения летательного аппарата обычной схемы по отношению: а) к возмущающим воздействиям;

б) управляющим воздействиям?

14.
Как изменяются логарифмические частотные характеристики продольного движения летательного аппарата при учете непостоянства величины скорости его движения?
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.2)

1.Как влияют постоянные времени автопилота на устойчивость движения системы летательный аппарат-автопилот?

2Как влияет введение производных в закон регулирования на восприимчивость системы к быстроменяющимся возмущениям?

3.Как влияет введение обратной связи (жесткой и гибкой) на статически характеристики системы?

4.Приведите структурную схему стабилизации бокового движения летательного аппарата при координированном управлении.

5.При каком законе регулирования и при каких условиях система стабилизации может быть сделана устойчивой при любых коэффициентах усиления?

6.Приведите возможные структурные схемы стабилизации высоты полета.

7.Каковы преимущества стабилизации высоты полета при одновременном управлении рулем высоты и силой тяги двигателя?

8.Каким путем можно достичь повышения устойчивости стабилизации высоты полета?

9.В каких случаях необходима стабилизация величины скорости полета летательного аппарата?

10.Приведите возможные структурные схемы систем стабилизации скорости полета.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.3)
1.Как осуществляется стабилизация высоты полета самолета-снаряда?

2.Напишите уравнения автопилота самолета-снаряда.

3.Изобразите структурную схему автопилота баллистического снаряда и напишите уравнение автопилота.

4.Каковы назначение и принцип работы виражного механизма?

5.Каковы назначение и принцип действия корректора высоты?

6.Какие исходные данные должны быть известны для расчета статической точности стабилизации летательного аппарата?
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.
Назовите основные типы летательных аппаратов, а также особенности их траекторий и режимов полета.

2.
Какие общие требования предъявляются к автопилотам?

3.
Укажите характерные случаи использования автопилотов на летательных аппаратах. Изобразите структурные схемы, соответствующие этим случаям.

4.
Каково назначение контура управления и контура стабилизации?

5.
Какого назначение автопилота на вертолете?

6.
Какими признаками определяется аэродинамическая схема летательного аппарата?

7.
Укажите основные типы возмущений, действующих на летательный аппарат.

8.
Ценой каких упрощающих предположений возмущенное движение летательного аппарата может быть приближенно подразделено на продольное и боковое?

9.
Чем ограничивается возможность повышения собственной устойчивости летательного аппарата?

10.
Чем ограничивается возможность повышения управляемости летательного аппарата? 

11.
Перечислите основные регулируемые параметры летательного аппарата как объекта регулирования.

12.
Перечислите возможные регулирующие параметры.

13.
Каковы характерные особенности логарифмических частотных характеристик продольного движения летательного аппарата обычной схемы по отношению: а) к возмущающим воздействиям;

б) управляющим воздействиям?

14.
Как изменяются логарифмические частотные характеристики продольного движения летательного аппарата при учете непостоянства величины скорости его движения?

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

1.Как влияют постоянные времени автопилота на устойчивость движения системы летательный аппарат-автопилот?

2Как влияет введение производных в закон регулирования на восприимчивость системы к быстроменяющимся возмущениям?

3.Как влияет введение обратной связи (жесткой и гибкой) на статически характеристики системы?

4.Приведите структурную схему стабилизации бокового движения летательного аппарата при координированном управлении.

5.При каком законе регулирования и при каких условиях система стабилизации может быть сделана устойчивой при любых коэффициентах усиления?

6.Приведите возможные структурные схемы стабилизации высоты полета.

7.Каковы преимущества стабилизации высоты полета при одновременном управлении рулем высоты и силой тяги двигателя?

8.Каким путем можно достичь повышения устойчивости стабилизации высоты полета?

9.В каких случаях необходима стабилизация величины скорости полета летательного аппарата?

10.Приведите возможные структурные схемы систем стабилизации скорости полета.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.3)
1.Как осуществляется стабилизация высоты полета самолета-снаряда?

2.Напишите уравнения автопилота самолета-снаряда.

3.Изобразите структурную схему автопилота баллистического снаряда и напишите уравнение автопилота.

4.Каковы назначение и принцип работы виражного механизма?

5.Каковы назначение и принцип действия корректора высоты?

6.Какие исходные данные должны быть известны для расчета статической точности стабилизации летательного аппарата?

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 Каковы характерные особенности логарифмических частотных характеристик для движения крена?

2.Приведите возможные варианты расположения гироскопических приборов на летательном аппарате.

3.Напишите уравнение гироскопического датчика угловой скорости.

4.Каким путем можно получить сигналы, пропорциональные угловому ускорению летательного аппарата?

5.Укажите область применения электрических рулевых машинок.

6.Изобразите схемы электрических корректирующих устройств и приведите их частотные характеристики.

7.Какое соотношение называется уравнением автопилота?

8.Какой автопилот называется статическим?

9.Какой автопилот называется астатическим? 

10.Напишите выражения для передаточных функций одноконтурной замкнутой системы стабилизации.

11.Каковы основные показатели качества работы системы стабилизации движения летательного аппарата?
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.2)

1.Изобразите структурную схему и напишите уравнение системы стабилизации с электромагнитной рулевой машинкой.

2.Изобразите фазовые траектории системы стабилизации без запаздывания.

3.Изобразите протекание оптимального процесса стабилизации.

4.Как влияет запаздывание на устойчивость системы стабилизации с постоянной скоростью рулевой машинки?

5.Какой эффект дает шунтирование релейного элемента системы стабилизации с запаздывающей обратной связью?
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК - 10.3)

1.Какие исходные данные должны быть известны для расчета динамической при регулярных и случайных возмущениях?

2.Каковы возможные методы и какова цель построения переходных процессов?

3.Какие требования обычно предъявляются к виду логарифмической амплитудной характеристики разомкнутой системы?

4.Каковы требования, предъявляемые к логарифмическим частотным характеристикам замкнутой системы стабилизации?
