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1. Цели и задачи самостоятельной работы студента

Целью самостоятельной работы является углубление и закрепление знаний, полученных при изучении дисциплины «Микросистемная авионика», а также расширение теоретических знаний и практических умений по дисциплине, развитие навыков самостоятельной работы, умение решать конкретные инженерные задачи.

2. Методические указания по выполнению самостоятельной внеаудиторной работы

Самостоятельная внеаудиторная работа выполняется студентом в соответствии с пунктами таблицы, приведенной ниже. В этой таблице указывается количество часов, отводимых, на вид работы, и литературный источник, необходимый для освоения предложенного материала. Уровень и качество знаний, полученных в результате выполнения самостоятельной работы, оцениваются на промежуточной аттестации.

Таблица. Самостоятельная работа студентов
	№

п/п
	Наименование видов самостоятельной работы
	Трудоемкость

(час.)
	Методические материалы



	1
	Самостоятельное изучение раздела 6.1
Неинерциальные чувствительные элементы.
	40
	[1 - 10]

	2
	Самостоятельное изучение раздела 6.2
Пирометрическая система ориентации.
	25
	[1 - 10]


	3
	Самостоятельное изучение раздела 6.3

Магнитометрическая система ориентации.
	40
	[1 - 10]

	
	Итого:
	105
	


3. Вопросы для самоконтроля

1. Операция нормирования показаний трехосевого магнитометрического датчика позволяет:

а) привести показания к одинаковым значениям;

б) усреднить неточность показаний;

в) определить напряженность магнитного поля.

2. При угле 90° между вектором намагниченности доменов пермаллоевой пленки и направлением тока ее сопротивление:

а) максимально;

б) принимает среднее значение;

в) минимально.

3. Простейший электронный компас состоит из:

а) одного магнитометра;

б) двух магнитометров;

в) трех магнитометров;

4. При измерении пирометрическим методом температура небосвода по отношению к температуре земли:

а) выше;

б) ниже;

в) зависит от погодных условий.

5. Для определения относительной высоты барометрическим методом необходимо знать:

а) статическое давление и температуру окружающей среды;

б) статическое давление окружающей среды;

в) статическое давление и температуру на условном уровне;

г) б и в;

д) а и в.
6. Проекции 
[image: image1.wmf]B

 и 
[image: image2.wmf]L

 вектора напряженности магнитного поля Земли определяются через:

а) магнитное склонение;

б) магнитное возвышение;

в) магнитное наклонение.

7. При угле 0° между вектором намагниченности доменов пермаллоевой пленки и направлением тока ее сопротивление:

а) максимально;

б) минимально;

в) принимает среднее значение.

8. Обозначить высоты и привести их классификацию по уровню начала отсчета.
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9. Дать определение принципиальным схемам датчиков давления и их основных элементов.

	а)


	
[image: image4]
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10. Наиболее распространенный метод измерения воздушной скорости основан на измерении:

а) статического давления;

б) давления набегающего потока;

в) температуры окружающей среды.

11. Пирометрический датчик чувствителен к излучению:

а) оптического диапазона;

б) ультрафиолетового диапазона;

в) инфракрасного диапазона.

12. Пермаллоевая пленка изменяет направление вектора намагниченности:

а) при изменении направления тока;

б) под воздействием внешнего магнитного поля;

в) при изменении сопротивления.

13. Барометрический датчик высоты может быть построен на базе:

а) абсолютного датчика давления;

б) дифференциального датчика давления;

в) абсолютного и дифференциального датчиков давления.
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