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1. Описание фонда оценочных средств (оценочных материалов) 
 
Фонд оценочных средств (оценочные материалы) включает в себя контрольные зада-

ния 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 плани-
руемых результатов обучения по дисциплине (модулю), установленных в соответствующей 
рабочей программе дисциплины (модуля), а также сформированность компетенций, установ-
ленных в соответствующей общей характеристике основной профессиональной образова-
тельной 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 ком-
петенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.1) 

 
1. Причиной нелинейных колебаний является: 
а) нелинейность упругого элемента; б) нелинейность сил сопротивления; в) нелинейность 
прилагаемого воздействия; г) а или б; д) а или в. 
2. Зарисовать график мягкой силовой характеристики колебательной системы. 
3. Колебания с несколькими частотами называются: 
а) негармоническими; б) неизохронными; в) квазилинейными. 
4. Выражение для решения уравнений движения нелинейной колебательной системы, ис-
пользуемое в методе гармонического баланса, имеет вид: 
а) )cos( tax ω= ; б) )cos( ε+ω= tax ; в) )cos( tax εω= . 
5. Время затухания колебаний конечно при наличии: 
а) сухого трения; б) вязкого трения; в) сухого и вязкого трения; г) а или в. 
 

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

 
1. Какое значение матрицы дисперсий оценки было задано в начале моделирования работы 
системы? 
2. Каким образом в фильтре Калмана учитывается математическое ожидание возмущающего 
сигнала, если оно известно? 
3. Как изменится матрица управления, если в системе несколько возмущающих сигналов? 
4. Как изменится матрица возмущения, если в системе несколько возмущающих сигналов? 
5. Опишите вид матрицы измерений. 
 
 
6. Уравнение свободных незатухающих нелинейных колебаний маятника имеет вид: 
а) 02

0
2
0 =θεω+θω+θ ; б) )(2

0
2
0 tf=θεω+θω+θ ; в) )(2

0 tf=θω+θ . 
7. Условие устойчивости автоколебаний по функции последования имеет вид: 

а) 1)( >
′

ds
sd ; б) 1)( >

′sd
ds ; в) 1)( <

′
ds
sd . 

8. Устойчивые автоколебания характеризуются тем, что траектории: 
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а) накручиваются на предельный цикл с обеих его сторон; б) накручиваются изнутри пре-
дельного цикла и раскручиваются с внешней стороны; в) накручиваются с внешней стороны 
предельного цикла и раскручиваются изнутри. 
9. Для представленной характеристики устойчивыми являются колебания с амплитудами: 
а) a1 и a2; б) a1 и a3; в) a2 и a3. 

 
10.Для определения параметров автоколебанний используются методы: 
а) припасовывания; б) гармонического баланса; в) гармонической линеаризации; г) а и б; д) а 
и в. 
 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ком-
петенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.6) 

 
1. Выражение для ширины зоны застоя в колебательной системе с сухим трением имеет вид: 

а) 
с

Fтр ; б) 
с
Fтр2

; в) 
с
Fтр4

. 

2. Выражение для потери энергии колебаний за один период имеет вид: 

а) ∫−=∆
T

xdtxFE
0

)( ; б) ∫−=∆
T

xdtxFE
0

)(  ; в) ∫−=∆
T

dtxxFE
0

)(  . 

3. Выражение для квадрата частоты колебаний маятника, получаемое по методу последова-
тельных приближений, имеет вид: 

а) 
81 2

2
0

a+

ω
; б) 

81
0
a+

ω
; в) 

81

2
0
a−

ω
. 

4. Выражение для квадрата частоты колебаний маятника, получаемое по методу гармониче-
скогго баланса, имеет вид: 
а) )81( 22

0 a+ω ; б) )81(2
0 a+ω ; в) )81( 22

0 a−ω . 
5. Определить собственную частоту колебаний маятника, если жесткость пружины =с 10 
Н/м, масса =m 0,001 кг. 
6. Зависимость )(1 aa  для колебательной системы имеет вид: 

2
1 2)( aaaa += . 

Определить частоту колебаний, если амплитуда колебаний равна 0,1. 
7. Выражение для квадрата частоты, получаемое по методу гармонического баланса, имеет 
вид: 

а) 
a
aaa )()( 12 =ω ; б) 

)(
)(

1

2
aa

aa =ω ; в) )()( 1
2 aaaa ⋅=ω . 

8. Найти жесткость пружины, если сила сухого трения FТР=0,1 Н, ширина зоны застоя 0,01 м. 
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9. Дано уравнение движения линейной части системы. Записать условия для определения 
амплитуды и частоты автоколебаний. 

)()()12( 22 pypxTppT −=+ξ+ . 
 

 
3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежу-

точной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю) 
 

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

 
1. Зарисовать график амплитудно-частотной характеристики нелинейной колебательной сис-
темы с жесткой силовой характеристикой. 
2. Выражение для решения уравнений движения нелинейной колебательной системы, ис-
пользуемое в методе гармонического баланса, имеет вид: 
а) )cos( tax ω= ; б) )cos( ε+ω= tax ; в) )cos( tax εω= . 
3. При определении параметров вынужденных колебаний пренебрегают 
а) супергармониепми; б) субгармониками; в) спер- и субгармониками. 
4. Уравнение движения маятника при действии силы сухого трения имеет вид: 
а) )(sign xFcxxm  −=+ ; б) )(sign xFcxxm =+ ; в) )(sign xFcxxm −=+ . 
5. Уравнение огибающей амплитуды имеет вид: 

а)
ac

E
dt
da

π
∆ω

=
2

0 ; б) 
c
E

a
dt
da

π
∆ω

=
2
0 ; в) 

a
E

c
dt
da

π
∆ω

=
2
0 . 

6. Условие устойчивости автоколебаний по функции последования в параметрической форме 
имеет вид: 

а) 1)( >
τ

′
d
ds

ds
sd ; б) 1)( >

τ
′

d
ds

ds
sd ; в) 1)( <

τ
τ
′

ds
d

d
sd . 

7. Уравнение вынужденных нелинейных колебаний маятника имеет вид: 
а) 02

0
2
0 =θεω+θω+θ ; б) )(2

0
2
0 tf=θεω+θω+θ ; в) )(2

0 tf=θω+θ . 
 

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

 
8. Автоколебаниями называется: 
а) периодическое движение, совершаемое в отсутствии внешнего воздействия; 
б) устойчивое периодическое движение, совершаемой в отсутствии внешнего воздействия; 
в) периодическое движение, совершаемой под действием внешнего гармонического воздей-
ствия; 
9. Оценить устойчивость автоколебаний для наружного предельного цикла по фазовому 
портрету. 

 



6 

10. Оценить устойчивость колебаний нелинейной колебательной системы на участке 1 – 2’ 
амплитудно-частотной характеристики. 

 
 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ком-
петенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.6) 

 
1. Определить собственную частоту колебаний маятника, если жесткость пружины =с 10 
Н/м, масса =m 0,001 кг. 
2. Зависимость )(1 aa  для колебательной системы имеет вид: 

2
1 2)( aaaa += . 

Определить частоту колебаний, если амплитуда колебаний равна 0,1. 
3. Найти частоту колебаний маятника, если =ω2

0 100 (рад/с)2, амплитуда 0,1 рад, коэффици-
ент амплитуды 1/8. 
4. Определить величину зоны застоя, если сила сухого трения =трF 0,01 Нм, жесткость пру-
жины 10=с Н/м. 
5. Определить количество колебаний, если сила сухого трения =трF 0,1 Нм, жесткость пру-
жины =с 1 Н/м, начальная амплитуда 0,3 м. 
6. Найти время затухания колебаний, если сила сухого трения =трF 0,01 Нм, жесткость пру-
жины =с 10 Н/м, собственная частота 100 рад/с, начальная амплитуда 0,2 м. 
7. Дано уравнение движения линейной части системы. Определить частоту колебаний авто-
колебаний для однозначной нелинейности. 

)()()12( 0
22

0 pypxpTpTp −=+ξ+ , =0T 0,1 с, =ξ 0,5. 
 


