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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-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.1)
1. Разрешающая способность в условиях угловых колебаний вдоль линии полета находится по формуле 

1) 
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2. Гироскопы, измеряющие угловые скорости объекта, называются:

1) тахогенераторы                              2) угломерные гироскопы

3) гиротахометры                               4) демпфирующие гироскопы

3. Диапазон точностных характеристик в волновом твердотельном гироскопе составляет:


1) (1...2)10-7 °/ч.     2) (1...2)10-5 °/ч.   3) (1...2)10-2 °/ч.   4) (1...2) °/ч. 

4.  Укажите направление прецессии гироскопа под действием силы F
[image: image5.png]



                       1) 1              2) 2                  3) 3                     4) Другое направление
5.На рисунке изображёна схема
[image: image6.jpg]



1) Лазерного гироскопа;  2) Двухмассового гироскопа  LL-типа;  
3) RR-гироскопа с двумя рамками; 4) Волоконно – оптического гироскопа
6. Призма Дове поворачивает оптическое изображение:
1) сверху вниз; 2) в двух плоскостях;  
3) отклоняет луч на 900; 4) отклоняет луч на 1800;
7. Какие системы называют системами с гироскопическим приводом?

1) Системы, в которых гироскоп является задающим устройством и не входит в замкнутую цепь системы регулирования, использующие в качестве исполнительного элемента гироскоп или УГС.

2) Системы, в которых гироскоп включен в замкнутую цепь регулирования, использующие в качестве исполнительного элемента гироскоп или УГС.

3) Системы, в которых гироскоп не включен в замкнутую цепь регулирования, использующие в качестве исполнительного элемента гироскоп или УГС.
8. Отклонения визирного луча в сторону, обратную наклону носителя применяют:
1) Когда оптическая головка аппаратуры сравнительно велика и её размещение на стабилизированной платформе затруднительно. 

2)   Когда оптическая головка аппаратуры сравнительно велика.

3)  Когда размещение на стабилизированной платформе оптической головки затруднительно.
9. Суммарное перемещение от всех трех возмущений при съёмке аэрофотоаппаратом   будет:
1)
[image: image7.wmf]2

2

2

/

1

y

u

g

L

L

L

L

+

+

=

.

2)
[image: image8.wmf]2

2

2

2

/

1

y

u

g

L

L

L

L

+

+

=

.

3)
[image: image9.wmf]2

2

2

y

u

g

L

L

L

L

+

+

=

.

4)
[image: image10.wmf]2

2

2

2

y

u

g

L

L

L

L

+

+

=

.
10. Разрешающая способность в условиях угловых колебаний находится по формуле:
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.2)

1. Ниже приведена схема формирования перемещения оптического изображения.
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В ней xпо и xон – …      

1) матрицы коэффициентов передачи элементов, неподвижных и подвижных относительно основания; 
2) матрицы передаточных функций; 
3)  сигналы управления; 4) возмущения.

2. Нарисуйте структурную схему гироскопического датчика скорости основания по уравнению

[image: image16.wmf]w

=

+

+

Н

kx

x

n

x

J

&

&

&

.

3. Скорость сдвига изображения зависит от:

1) Положения рассматриваемого элемента изображения относительно центра кадра, а также от угловых и линейных скоростей перемещения основания, на котором установлен прибор.

2) Положения рассматриваемого элемента изображения относительно левого края кадра, а также от угловых и линейных скоростей перемещения основания, на котором установлен прибор.

3) Положения рассматриваемого элемента изображения относительно правого края кадра, а также от угловых и линейных скоростей перемещения основания, на котором установлен прибор.
4. Какого типа на рисунке показана схема карданового подвеса управляемого гиростабилизатора: 
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1) Наружный; 

2) Внутренний; 

3) Смешанный;

4) Ограниченный.

5. Для изменения направления визирного луча может быть использовано  

1) плоскопараллельное зеркало с внутренним или наружным отражающим покрытием.

2) плоскопараллельное зеркало с внутренним отражающим покрытием.

3) плоскопараллельное зеркало с наружным отражающим покрытием.

4) плоскопараллельная пластина с внутренним или наружным отражающим покрытием.
6. Для устранения хроматизма клина последний склеивается из:

1) 2х простых клиньев;

2) 3х простых клиньев;

3) 4х простых клиньев;

4) 5х простых клиньев.
7. Компенсация влияния линейной ско​рости основания возможна за счет смещения фотоприемника или объектива со скоростями:
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 EMBED Equation.3 [image: image20.wmf]i

фп

z

z

&

&

>

.;

3) 
[image: image21.wmf];

i

фп

у

y

&

&

»



 EMBED Equation.3 [image: image22.wmf]i

фп

z

z

&

&

=

.;

4) 
[image: image23.wmf];

i

фп

у

y

&

&

»



 EMBED Equation.3 [image: image24.wmf]i

фп

z

z

&

&

>

.
8. Из выражения 
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условие стабилизации ОИ в данном случае будет записываться в виде:
1) 
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9. Устройства, которые находят свое применение в параллельном пучке лучей, когда зеркало устанавливается на выходе оптической системы-это:
1) устройство с зеркалом, закрепленным на наружной рамке карданова подвеса УГС;

2) устройство с зеркалом, закрепленным на внутренней рамке карданова подвеса УГС;

3)устройство без зеркала.
10. Допустимые погрешности стабилизации имеют место лишь при угле поворота внутренней рамки:
1) не превышающем 6 – 8°;

2) превышающим 7-10°;

3) не превышающим 7-10°;

4) превышающим 6-8°.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.3)

1. Достоинства силового управляемого гиростабилизатора состоят в: 

1) в возможности стабилизации больших масс, обеспечении широкого диапазона скоростей наведения при больших углах обзора;

2) в применении гироскопов с меньшими кинетическими моментами, чем при непосредственной стабилизации, в небольших отклонениях гироскопов по осям прецессии, меньшей зависимости точности стабилизации от углов поворота гироскопов и возможности обеспечения более широкого диапазона изменения скоростей наведения;

3) в развязке  гироскопа от стабилизируемого объекта и малые габариты;

4) простота конструкции, надежность работы.

2. Назовите недостатки системы стабилизации с головным зеркалом.
3. Чтобы нестабилизированные движения ОИ по двум осям были небольшими по величине, зеркало необходимо располагать на расстоянии, выбранном из компромиссного решения, определяемого неравенством:
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4. Недостаток, связанный с введением дополнительных каналов управления, приводящих к ухудшению точности стабилизации ОИ, сложности конструкции и увеличению габаритов, относится к:

1)кинематическая связь зеркала с УГС с помощью лент со шкивами;

2) кинематическая связь зеркала с УГС с помощью рычага;

3) электромеханическая связь.
5. На рисунке изображена:

[image: image36.png]



1) схема управляемого гиростабилизатора и зеркала с электроме-ханическими приводами;

2)  схема стабилизации оптического изображения, в которой зеркало является стабилизированной платформой;

3) схема управляемого гиростабилизатора и зеркала со скользящим шарниром.

6. Прецизионный гироскоп при управлении гиростабилизатором может находиться на платформе, которая не может быть скорректирована:

1) По вертикали;

2) По горизонтали;

3) С помощью акселерометров;

4) Маятниковыми устройствами.
7. На схеме стабилизации ОИ (см. рис.) управление зеркалом осуществляется от серводвигателя по сигналам:

[image: image37.png]



1) Основного и вспомогательного гироскопов;

2) Только от основного гироскопа;

3) Только от вспомогательного гироскопа.

8. В кинематических схемах оптико-механических бортовых приборов для компенсации инерционного момента зеркала предлагается поместить на оси промежуточных колес груз. При этом должно выполняться соотношение:

1)[image: image39.png]%: n(n +2);




2)[image: image41.png](n — 2);





3)[image: image43.png]2 =n(n+2);




4)[image: image45.png]LL, =n(n+ 2).




9. На рисунке цифрой 2 обозначено:
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1) Сектора;

2) Промежуточные колеса;

3) Инерционный груз.
10. На схеме (см. рис. выше) компенсировать инерционный момент зеркала возможно путем установки:
1) Массы на внешней рамке кардана;

2) Массы на внутренней рамке кардана;

3) Его невозможно компенсировать.

3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.1)

1. Найти скорость холостого хода двигателя постоянного тока, если момент, развиваемый при частоте вращения 
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2. На рисунке приведена система стабилизации параллельных входных и выходных лучей в визуальной системе  с движением оборачивающей системы. Цифрой 2 обозначено
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1) оборачивающая система;     2) компенсатор;     
3) коллектив;      4) окуляр.

3.В прецизионных ДНГ (динамически настраиваемых) случайная составляющая дрейфа  

равна

1) 0,01 °/ч                        2) 0,1 °/ч                    3) 1°/ч                            4) 0, 001°/ч
4. В качестве датчиков положения платформы применяются:

1) энкодеры; 2) тахогенераторы; 3) гироскопические датчики угловой скорости.
5. Нарисуйте схему стабилизации оси визирования с головным зеркалом.
6. Гироскопические стабилизаторы поля зрения делятся на:

1) 
а) гиростабилизаторы оптического увеличителя или его поляризатора;   
б) гиростабилизаторы светового луча (оптические компенсаторы).

2) 
а) гиростабилизаторы оптического светофильтра или его объектива;   

б) гиростабилизаторы лазерного пучка

3) 
а) гиростабилизаторы оптического прибора или его объектива;  

б) гиростабилизаторы светового луча (оптические компенсаторы).
7. В каких режимах работают УГС ОЛВ?
1) 

– ускоренного разворота (электрического арретирования, переброса);

   
 – сопровождения (автослежения, ручного сопровождения);

   
– стабилизации (при угловых скоростях управления ОЛВ, значительно меньших угловых скоростей движения основания).

2)

 –замедление разворота (электрического арретирования, переброса);

   
– сопровождения (автослежения, ручного сопровождения);

   
– стабилизации (при угловых скоростях управления ОЛВ, значительно меньших угловых скоростей движения основания).

8. От чего зависит подход к обеспечению точности стабилизации ОИ,   допустимых ошибок и скоростей изменения ОЛВ?

1) от назначения оптического прибора, его разрешающей способности и конструктивных особенностей. 

2) от тактико-технических характеристик оптического прибора, его разрешающей способности и конструктивных особенностей.

3) назначения оптического прибора
4) конструктивные особенности оптического прибора.

9. На рисунке изображена схема линейно-строчного сканирования. При таком сканировании перемещение за счет рыскания определяется по формуле
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10. В случае приведенному на рис. 1, при следующих условиях: α1 = 45°, α2 = 0.
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Рис. 1. Стабилизация плоским зеркалом, установленным в кардановом подвесе 

(ось Оz совпадает с плоскостью зеркала) проекции угловых скоростей примет для данного случая вид:
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.2)

1. Разработать структурную схему системы управления угловой скоростью вала с двигателем постоянного тока и обратными связями по току и скорости.

2. Составить структурную схему системы стабилизации оси визирования по уравнениям

[image: image65.wmf].
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3. Падающий луч перпендикулярен наружной оси поворота зеркала (рис. 1) , при α1 произвольный, α2 = 45˚, ωф = ω0. с одновременным движением ФП и зеркала вокруг оси Оz0 на угол α1
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Рисунок 1

Для этого случая условие стабилизации изображения принимает следующий вид: 

1)  
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4. На рисунке приведена схема стабилизация зеркалами в сходящемся  луче с

1) двумя угловыми зеркалами; 

2) уголковым зеркалом;

3) тремя плоскими зеркалами; 

4) четырьмя плоскими зеркалами
5. Призмы вызывают дефекты:

1) сдвиг изображения осевой точки предмета относительно центра поля зрения, а также поворот изображения; 

2) поперечный хроматизм;

3) аберрацию кома;

4) все вышеперечисленное;

6. Стабилизация ОИ, чаще всего:
1) одноосная;

2) двухосная;

3) трехосная;

4) четырехосная.

7. Схема безлюфтовой передачи изображена на рисунке:
1)
[image: image71.png]


 2)
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8. Скорость поперечного смещения определяется по формуле:
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 - из формулы  следует, что при использовании одной пары линз должно выполняться условие:

1)R<f;

2)R>f;

3)R = f;

10. Система регулирования по каналу тангажа, включает в себя два отдельных контура, один из которых (верхний) работает при закрытом затворе, а другой:

1) нижний, работает при открытом затворе;

2) верхний работает при открытом затворе;

3) компенсационный работает при открытом затворе

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.3)

1. Найти момент инерции, приведенный к валу двигателя, если: 
[image: image79.wmf]=

дв

J

0,01 кгм2; 
[image: image80.wmf]=

н
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0,1 кгм2. Редуктор имеет две ступени с передаточными числами  
[image: image81.wmf]=
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5 и 
[image: image82.wmf]=
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2. Найти угловую скорость оси визирования, если время разгона равно 0,2 с, угловое ускорение 
[image: image83.wmf]=

e

2 рад/с2.
3. Определить максимальную угловую скорость оси визирования, если мощность двигателя 1 Вт, КПД редуктора 80%, момент нагрузки 
[image: image84.wmf]=

н

M

0,0008 Нм.
4. Жидкостные клинья работают при сравнительно низких частотах:

1)  до 10 Гц;

2)  до  13Гц;

3)  до 15 Гц;

4)  до 20Гц.

5. На рисунке цифрой 11 обозначено:

[image: image138.png]



1) Рычаг;

2) Зеркало;

3) Вал;

4) Шкив.

6. Погрешность от запаздывания турели компенсируется:
1) Поворотом зеркала;

2) Натяжением тросика;

3) Перемещением шкивов;

7. Какой схемы измерения ошибок стабилизации изображения не существует?

1) С использованием коллимационного принципа;

2) С использованием автоколлиматора и подвижного зеркала;

3) С использованием автоколлиматора и неподвижного зеркала;

4) С использованием трехкоординатного  автоколлиматора и подвижного зеркала.

8. На рисунке цифрой 4 обозначено:

[image: image139.png]



1) Коллиматор;

2) Приемник излучения;

3) Стабилизированное зеркало;

4) УГС.

9. Линейные отклонения лазерного пятна от нулевого положения на мониторе в азимутальном направлении можно определить по формуле:

1)[image: image86.png]AX = Lktga;




2)[image: image88.png]



3)[image: image90.png]Lktga;
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10. При стабилизации изображения большое значение имеют:

1) высокочастотные нутационные колебания УГС

2) низкочастотные нутационные колебания УГС

3) низкочастотные нутационные  колебания ОЛВ

4) высокочастотные нутационные колебания ОЛВ

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-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.1) 

1. Какие оптические элементы применяются для стабилизации оси визирования.
2.Скорость смещения ОИ сложным образом зависит от:

1) координат поля изображения;

2) ориентации оптического прибора относительно плоскости предметов;

3) значений угловых и линейных скоростей перемещения основания оптического прибора относительно поля предметов;

4) А, Б, В.

3. Недостатками куб-призмы являются:

1) может работать только в параллельных пучках и трудна в изготовлении;

2) трудна в изготовлении; 

3) если входной зрачок расположен перед призмой, то призма вызывает изменение формы выходного зрачка, что ведет  к некоторому снижению разрешающей способности и потере света и может работать только в параллельных пучках;

4) может работать только в параллельных пучках, трудна в изготовлении, если входной зрачок расположен перед призмой, то призма вызывает изменение формы выходного зрачка, что ведет  к некоторому снижению разрешающей способности и потере света.

возбуждением.
4.На рисунке приведены системы координат поля предметов и поля изображений. Записать уравнение связи координат  двух систем по оси У.
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5. По каким параметрам выбирается датчик момента привода системы стабилизации и наведения оси визирования?
6. Что является главными при формировании требований к динамическим характеристикам при расчете:
1) ошибки определяемые статическими свойствами УГС

2) ошибки определяемые инерционными свойствами УГС

3) ошибки определяемые динамическими свойствами УГС
7. На рисунке изображена:

1) Структурная схема формирования перемещения оптического изображения

2) Функциональная схема оптического прибора с измерителем смещения оптического изображения

3) Функциональная схема оптического прибора
[image: image140.png]



8. На рисунке изображена:
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1) Схема непосредственного управляемого

гиростабилизатора.

2) Схема силового управляемого гиростабилизатора.

3) Схема одноосного индикаторного управляемого

гиростабилизатора

9. Какой тип карданового подвеса имеет неограниченную  свободу вращения наружной рамки относительно корпуса:
1) Наружный; 

2) Внутренний; 

3) Смешанный;

4) Ограниченный;

10. Если оси роторов гироскопов перпендикулярны оси Х , то вращение платформы вокруг этой оси приводит к появлению дополнительных возмущающих моментов, вызывающих:
1) Динамический «дрейф» УГС в режиме стабилизации.

2) Статический «дрейф» УГС в режиме стабилизации.

3) Динамический «дрейф» УГС в режиме максимальных возмущений.

4) Статический «дрейф» УГС в режиме максимальных возмущений

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.2)
1. Запивать передаточную функцию для структурной схемы стабилизации изображения 
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2. Составить уравнения движения одноосной системы стабилизации оси визирования.
3. По уравнениям задания 2 составить структурную схему.
4. Для малого отклонения визирного луча при значительном механическом перемещении применяются:

1) преломляющие оптические клинья;

2) оптические пластины;

3) системы зеркал;

4) системы линз;

5. Для компенсации сдвига изображения (
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 EMBED Equation.3 [image: image101.wmf].
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6. Боковое смещение ОЛВ можно практически свести к нулю, если:

1) применить клинья более сложной конструкции;

2) применить клинья более простой конструкции;

3)  не применять клинья;

7. Для одной пары линз коэффициент редукции будет определяться соотношением:

1)kр = 1/(п + 1);

2)kр = 1/(п — 1);

3)kр = (п — 1);

8. Система регулирования по каналу тангажа, включает в себя два отдельных контура, один из которых (верхний) работает при закрытом затворе, а другой:

1)нижний, работает при открытом затворе;

2)верхний работает при открытом затворе;

3)компенсационный работает при открытом затворе
9. Ограничение прецессии гироскопа, необходимое для быстрого управления  УГС, может быть достигнуто не только жёстким арретированием гироскопов относительно рам карданова подвеса, но и применением:

1) подачи большого управляющего сигнала на двигатель;

2)увеличения скорости управления путем ограничения прецессии    гироскопов ;

3) упоров различного рода.
10. Для измерения малых угловых перемещений в приборостроении обычно используют;

1) Широкие параллельные пучки лучей, получаемые в коллиматорах и    автоколлиматорах;

2) Узкие параллельные пучки лучей, получаемые в коллиматорах и автоколлиматорах;

3) Узкие непараллельные пучки лучей.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.3)

1. В управляемом силовом гиростабилизаторе при действии возмущающего момента MВУ, стремящегося изменить положение наружной рамки 2 и стабилизируемого объекта 3   вокруг оси Y, гироузел 1 прецессирует вокруг оси Z с угловой скоростью 
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&

. Вынужденное вращение гироузла с этой угловой скоростью приводит к возникновению момента гироскопической реакции МГУ, который находится по формуле:
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2. Недостатками силового управляемого гиростабилизатора являются:

1) зависимость точности стабилизации от инерционности контуров регулирования, влияние собственных скоростей «ухода» гироскопа;

2) погрешностями  дистанционных следящих систем;

3) противоречие между точностью стабилизации и скоростями наведения; 

4) большие массы гироскопов, необходимые для обеспечения требуемой точности стабилизации, трудности получения высоких скоростей управления при больших углах обзора (β < ± 90°).

3. Наиболее просто рабочие углы обзора можно измерять:

1) Уста​новив УГС на поворотную платформу, име​ющую две степени свободы и проградуированную шкалу поворотов;

2) Уста​новив УГС на поворотную платформу, име​ющую три степени свободы и проградуированную шкалу поворотов;

3) Уста​новив УГС на неподвижную платформу и проградуированную шкалу поворотов.

4. От чего зависит подход к обеспечению точности стабилизации ОИ, допустимых ошибок и скоростей изменения ОЛВ?

1) от назначения оптического прибора, его разрешающей способности и   конструктивных особенностей. 

2) от тактико-технических характеристик оптического прибора, его разрешающей способности и конструктивных особенностей.

3) назначения оптического прибора

4) конструктивные особенности оптического прибора
5. В режиме поиска и захвата объекта наблюдения управление осуществляется с большими скоростями. После захвата  в режиме слежения управление ОЛВ осуществляется с:

1) еще большими скоростями;

2) скоростями приблизительно равными нулю;

3) малыми и средними скоростями.

6. Относительная угловая скорость объекта наблюдения – это:
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7. Под какой цифрой находится схема УГС, обеспечивающая ускоренный разворот по азимуту и высоте:
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8. При движущемся изображении разрешающая способность глаза в направлении движения увеличивается и  составляет:
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9. Жидкостные клинья работают при сравнительно малом диаметре съемочного объектива (до 150 мм) и низких частотах (до 15 Гц). Ограничение такого диапазона обусловлено инерцией жидкости, которая в то же время должна обладать:

1) большим показателем преломления (порядка 1,5…2); 

2) необходимой вязкостью; 

3) поверхностным натяжением;

4) все ответы правильные. 

10. Для компенсации сдвига изображения ([image: image127.wmf]i
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