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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 
промежуточной аттестации успеваемости обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.1)

 Вопросы

1. Понятие о параметрической оптимизации и оптимальном управлении.

2. Обзор методов оптимизации.

3. Функциональные пространства. Сильный и слабый минимум.

4. Дифференциал функционала. Основная лемма вариационного исчисления.

5. Простейшая задача вариационного исчисления. Уравнение Эйлера.

6. Общая формула вариации функционала.

7. Задача вариационного исчисления с подвижными концами. Условия трансверсальности. Ломаные экстремали.

8. Условия Вейерштрасса сильного минимума.

9. Постановка задачи оптимального управления. 

10. Принцип максимума Понтрягина (задача с закрепленным временем)

11. Принцип максимума Понтрягина (задача с подвижными концами). 

12. Теорема о числе переключений.

13. Метод динамического программирования. Понятие многошагового процесса принятия решений.

14. Метод динамического программирования. Критерии оптимальности и принцип оптимальности Беллмана.

15. Метод динамического программирования. Функция Беллмана и основное функциональное уравнение Беллмана.

16. Уравнение Беллмана для непрерывных систем.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.2)

 Вопросы

1. Алгоритмы оптимальных систем управления: идеальная система. 

2. Алгоритмы оптимальных систем управления: допустимые входные сигналы. 

3. Алгоритмы оптимальных систем управления: синтез в пространстве ошибок.

4. Синтез оптимального управления методом фазового пространства. 
5. Поверхность переключения. 
6. Структура оптимальной поверхности переключения в системе третьего порядка. 
7. Структура оптимальной поверхности переключения в системе произвольного порядка.
8. Синтез оптимального по быстродействию электропривода. 

9. Синтез оптимальной по быстродействию системы второго порядка

10. Синтез оптимальной по быстродействию системы третьего порядка.

11. Реализация оптимального регулятора. 

12. Расчет поверхности переключения.

13. Аппроксимация поверхности переключения по методу сечений.

17. Постановка задачи синтеза оптимальной по быстродействию САР. 

18. Понятие о скользящем режиме движения.

19. Условия существования скользящего режима.

20. Режим слежения в оптимальных по быстродействию системах автоматического регулирования.

21. Класс входных сигналов, при котором в системе имеют место оптимальные переходные процессы.

22. Как следует реализовывать оптимальную по быстродействию систему, чтобы она обеспечивала идеальное слежение за любыми допустимыми входными сигналами?

23. Суть метода эквивалентного управления.

24. Суть метода эквивалентного запаздывания.

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

 Вопросы

1. Применение математического пакета Маткад для параметрической оптимизации линейной системы управления.

2. Опишите структуру и принцип действия блока оптимизации пакета Маткад.

3. Инструменты оптимизации линейной системы в частотной области пакета Матлаб.

4. Метод и инструмент оптимизации линейной системы в комплексной области пакета Матлаб. Модальное управление.

5. Аналитическое конструирование оптимального регулятора линейной системы (АКОР) средствами пакета Матлаб.

6. Оптимизация нелинейных систем во временной области средствами пакета Матлаб.

7. Учёт неопределённостей при оптимизации нелинейных систем во временной области средствами пакета Матлаб.

Задания

1. Для объекта 
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 решить задачу об оптимальном переводе системы из произвольного начального состояния в точку 
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 решить задачу об оптимальном переводе системы из произвольного начального состояния в точку 
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 решить задачу об оптимальном переводе системы из произвольного начального состояния в точку 
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 решить задачу об оптимальном переводе системы из произвольного начального состояния в точку 
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5. Для объекта 
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 найти оптимальное управление (в функции фазовой координаты), переводящее фазовую точку из любого начального положения в начало координат.

6. Найти оптимальный по быстродействию закон торможения двигателя постоянного тока.

7. Найти оптимальный по быстродействию закон разгона двигателя постоянного тока до заданной скорости.

3. 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-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.1)

 Вопросы

1. Понятие о параметрической оптимизации и оптимальном управлении.

2. Обзор методов оптимизации.

3. Функциональные пространства. Сильный и слабый минимум.

4. Дифференциал функционала. Основная лемма вариационного исчисления.

5. Простейшая задача вариационного исчисления. Уравнение Эйлера.

6. Общая формула вариации функционала.

7. Задача вариационного исчисления с подвижными концами. Условия трансверсальности. Ломаные экстремали.

8. Условия Вейерштрасса сильного минимума.

9. Постановка задачи оптимального управления. 

10. Принцип максимума Понтрягина (задача с закрепленным временем)

11. Принцип максимума Понтрягина (задача с подвижными концами). 

12. Теорема о числе переключений.

13. Метод динамического программирования. Понятие многошагового процесса принятия решений.

14. Метод динамического программирования. Критерии оптимальности и принцип оптимальности Беллмана.

15. Метод динамического программирования. Функция Беллмана и основное функциональное уравнение Беллмана.

16. Уравнение Беллмана для непрерывных систем.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.2)

 Вопросы

1. Алгоритмы оптимальных систем управления: идеальная система. 

2. Алгоритмы оптимальных систем управления: допустимые входные сигналы. 

3. Алгоритмы оптимальных систем управления: синтез в пространстве ошибок.

4. Синтез оптимального управления методом фазового пространства. 
5. Поверхность переключения. 
6. Структура оптимальной поверхности переключения в системе третьего порядка. 
7. Структура оптимальной поверхности переключения в системе произвольного порядка.
8. Синтез оптимального по быстродействию электропривода. 

9. Синтез оптимальной по быстродействию системы второго порядка

10. Синтез оптимальной по быстродействию системы третьего порядка.

11. Реализация оптимального регулятора. 

12. Расчет поверхности переключения.

13. Аппроксимация поверхности переключения по методу сечений.

17. Постановка задачи синтеза оптимальной по быстродействию САР. 

18. Понятие о скользящем режиме движения.

19. Условия существования скользящего режима.

20. Режим слежения в оптимальных по быстродействию системах автоматического регулирования.

21. Класс входных сигналов, при котором в системе имеют место оптимальные переходные процессы.

22. Как следует реализовывать оптимальную по быстродействию систему, чтобы она обеспечивала идеальное слежение за любыми допустимыми входными сигналами?

23. Суть метода эквивалентного управления.

24. Суть метода эквивалентного запаздывания.

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

 Вопросы

1. Какие средства математического пакета Маткад были использованы для параметрической оптимизации линейной системы управления при выполнении вашего задания?

2. Какие варианты постановки задачи параметрической оптимизации реализованы средствами пакета Маткад?

3. Как сравнивались результаты параметрической оптимизации при различных вариантах постановки задачи оптимизации САУ, какому варианту отдано предпочтение? 

4. Из каких соображений формировалась вами задача модального управления?

5. Как учитывались вопросы технической реализации корректирующего устройства при постановке и оценке результатов параметрической оптимизации САУ?

6. В чём суть задачи АКОР?

7. Каким инструментом решается задача АКОР в пакете Матлаб?

8. Опишите коротко суть и постановку задачи оптимизации нелинейных систем во временной области средствами пакета Матлаб?

9. Какие математические методы оптимизации используются при оптимизации во временной области средствами пакета Матлаб?

10. Можно ли и как именно учесть неопределённости математической модели и/или входного сигнала при оптимизации нелинейных систем во временной области средствами пакета Матлаб?

Задания

1. Для объекта 
[image: image26.wmf]xu

=

&

, 
[image: image27.wmf](

)

2

0

T

Jkudt

=+

ò

, 
[image: image28.wmf]0

k

>

 решить задачу об оптимальном переводе системы из произвольного начального состояния в точку 
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 решить задачу об оптимальном переводе системы из произвольного начального состояния в точку 
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 решить задачу об оптимальном переводе системы из произвольного начального состояния в точку 
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 решить задачу об оптимальном переводе системы из произвольного начального состояния в точку 
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 найти оптимальное управление (в функции фазовой координаты), переводящее фазовую точку из любого начального положения в начало координат.

6. Найти оптимальный по быстродействию закон торможения двигателя постоянного тока.

7. Найти оптимальный по быстродействию закон разгона двигателя постоянного тока до заданной скорости.
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