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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 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 ОПК 4 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-4.1)

1. Контрольный вопрос. Двухпозиционный релейный элемент с гистерезисом является:

1. Статической нелинейностью 

2. Динамической нелинейностью

3. Звеном с запаздыванием

4. Звеном с изменяющейся постоянной времени

5. Звеном с неоднозначными параметрами

2. Контрольный вопрос. Какие из следующих терминов и определений относятся к точкам фазового пространства, в которых все производные по времени от переменных состояния равны нулю

1. Точки равновесного состояния

2. Особые точки

3. Точки, соответствующие положению равновесия

4. Конечные точки фазовых траекторий

5. Точки экстремума

3. Контрольный вопрос. В чем суть алгебраического способа определения симметричных автоколебаний в нелинейной САУ?

1) периодическое решение соответствует комплексно-сопряженным корням характеристического уравнения гармонически линеаризованной разомкнутой системы.

2) периодическое решение соответствует чисто мнимым корням уравнения, указанного в первом пункте.

3) периодическое решение соответствует комплексно-сопряженным корням характеристического уравнения гармонически линеаризованной замкнутой системы.

4) периодическое решение соответствует чисто мнимым корням уравнения, указанного в третьем пункте.

4. Контрольный вопрос. В выражении для производной от функции Ляпунова 
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1. Вектором правых частей дифференциальных уравнений системы

2. Вектором перпендикулярным к поверхности 
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3. Вектором скорости изображающей точки в фазовом пространстве

4. Вектором производных от фазовых координат по времени

5.Вектором проекций функции Ляпунова на оси координат

5. Контрольный вопрос. Что можно оценить с помощью критерия абсолютной устойчивости Попова?

1. Абсолютную устойчивость в малом

2. Абсолютную устойчивость состояния равновесия

3. Абсолютную устойчивость автоколебаний

4. Абсолютную устойчивость режима слежения

5. Абсолютную устойчивость секторов нелинейности 
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6. Какая динамическая система называется устойчивой ”в целом”?

1. устойчивая при ”малых” начальных отклонениях;

2. асимптотически устойчивая при ”малых” начальных отклонениях;

3. асимптотически устойчивая при любых начальных отклонениях;

7. Какая нелинейная динамическая система называется абсолютно устойчивой?

1. устойчивая  ”в малом”;

2. устойчивая  ”в большом”;

3. устойчивая  ”в целом”;

4. устойчивая  ”в целом” при любом характере нелинейности внутри определенного класса нелинейностей;

8. Как называется непрерывная функция V, которая во всей рассматриваемой области пространства состояний динамической системы, содержащей начало координат, сохраняет один и тот же знак  и обращается в нуль только в начале координат?

1. знакопостоянной;

2. знакоопределенной;

3. знакопеременной;

9. Определите тип функции 
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1. знакопостоянная положительная;

2. положительно определенная;

3. знакопеременная;

4. знакопостоянная отрицательная;

10. Какое свойство квадратичной формы n координат состояния динамической системы позволяет установить критерий Сильвестра?

1. знакопеременность;

2. знакопостоянство;

3. положительную определенность;

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК 4 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-4.2)

1. Контрольный вопрос. Даны уравнения нелинейной системы
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Какой характер имеют особые точки системы?

1. Две точки типа фокус, одна типа центр

2. Одна точка типа центр, две точки типа седло

3. Две точки типа неустойчивый фокус

4. Две точки типа устойчивый узел

5. Две точки типа центр, одна точка типа седло

2. Контрольный вопрос. Несимметричные автоколебания могут возникнуть из-за:

1. Астатизма объекта управления

2. Неоднозначности нелинейности

3. Внешнего воздействия

4. Несимметрии нелинейности

5. Установившейся ошибки

3. Какое пространство называют фазовым пространством динамической системы?
1. пространство внешних воздействий;
2. пространство переменных  состояния;
3. пространство параметров;
4. пространство регулируемых переменных;
4. Контрольный вопрос. Как определяют координаты состояний равновесия нелинейной динамической системы в фазовом пространстве?
1. состояние равновесия всегда одно и находится в начале координат;
2. приравнивают функции правых частей дифференциальных уравнений движения системы нулю;
3. получают путем предельного перехода с использованием общего решения дифференциальных уравнений движения;
4. получают на основе численного интегрирования дифференциальных уравнений при разных начальных условиях;
5. Контрольный вопрос. Какой процесс называется невозмущенным движением?
1. переходный монотонный затухающий;
2. переходный колебательный затухающий;
3. установившийся;

6. Какой процесс называется невозмущенным движением?

4. переходный монотонный затухающий;

5. переходный колебательный затухающий;

6. установившийся;

7. Свойством какого вида движения динамической системы является устойчивость по Ляпунову?

1. вынужденного при гармоническом внешнем воздействии;

2. вынужденного при ступенчатом внешнем воздействии;

3. свободного при ненулевых начальных отклонениях;

8. Зависит ли вид уравнений возмущенного движения в отклонениях от вида установившегося процесса в нелинейной динамической системе?

1. зависит только для систем с переменной структурой;

2. не зависит;

3. зависит для любых нелинейных систем;

9. Как геометрически изображается невозмущенное движение динамической системы в пространстве n координат отклонений  и времени t (пространстве интегральных кривых)?

1. пространственной кривой;

2. винтовой линией;

3. прямой линией, совпадающей с осью t;

10. Какое невозмущенное движение называется асимптотически устойчивым?

1. для которого отклонения 
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2. для которого 
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3. для которого 
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК 4 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-4.3)

1. Какой тип устойчивости периодического движения определяется теоремой Кенигса об устойчивости предельного цикла?

1. устойчивость «в большом»

2. устойчивость «в малом»

3. абсолютная устойчивость

4. устойчивость «в целом»

2. К какому классу методов относится метод точечного преобразования? 

1. точный аналитический метод, ориентированный на динамические системы высокого порядка

2. точный аналитический метод, ориентированный на системы невысокого порядка

3. приближенный аналитический метод, ориентированный на системы высокого порядка

4. приближенный аналитический метод, ориентированный на системы невысокого порядка

3. Что такое отрезок без контакта в методе точечного преобразования?

1. отрезок прямой или дуги гладкой кривой, в точках которого фазовые траектории системы касаются его.

2. отрезок прямой, являющейся асимптотой для фазовых траекторий системы.

3. отрезок покоя.

4. отрезок прямой или дуги гладкой кривой, в каждой точке которого фазовые траектории пересекают его, нигде не касаясь.

4. Какой метод является основой метода точечного преобразования?

4. метод разделения движений

5. метод припасовывания

6. метод гармонического баланса

7. прямой метод Ляпунова

____________________________________________________________________

5. Определите формально с использованием амплитудной частотной характеристики свойство фильтра линейной части нелинейной САУ.

Здесь 
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6. Определите формально понятие гармонической линеаризации нелинейности в случае симметричных колебаний на входе х нелинейного звена.

1.
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7. Определите формально понятие гармонической линеаризации нелинейности в случае несимметричных колебаний на входе х нелинейного звена.
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8. 
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7. При каком условии коэффициент q’(a) в гармонически линеаризованном уравнении нелинейного элемента будет равен нулю?

1. Если характеристика нелинейного элемента является нечетной однозначной функцией.

2. Если входной сигнал нелинейного элемента является гармоническим.

3. Если характеристика нелинейного элемента является неоднозначной функцией.

4. Если характеристика нелинейного элемента является петлевой релейной.

8. Определите гармонически линеаризованную амплитудно-фазовую характеристику нелинейного безынерционного звена, для которого отсутствует явная зависимость выхода от скорости входа.
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9. Каким выражением определяется сдвиг по фазе первой гармоники выходного сигнала нелинейного безынерционного звена по отношению к его входному сигналу?
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10. В чем суть алгебраического способа определения симметричных автоколебаний в нелинейных САУ?

1. Периодическое решение соответствует комплексно-сопряженным корням характеристического уравнения гармонически линеаризованной замкнутой системы.

2. Периодическое решение соответствует чисто мнимым корням характеристического уравнения, указанного в п. 1.

3. Периодическое решение соответствует расположению корней характеристического уравнения в левой полуплоскости.

4. Периодическое решение соответствует чисто мнимым корням характеристического уравнения гармонически линеаризованной разомкнутой системы.

3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК 4 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-4.1)

1. Контрольный вопрос. Какие принципы не выполняются при структурных преобразованиях нелинейных систем?
1. принцип коммутативности.
2. принцип суперпозиции.
3. принцип коммутативности и принцип суперпозиции.
2. Контрольный вопрос. Как называется линия, показанная в пространстве состояний динамической системы? 
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1. изоклина;

2. фазовая траектория;

3. интегральная кривая;

4. логарифмическая кривая;

3. Контрольный вопрос. Определите вид переходного процесса и тип корней характеристического уравнения динамической системы, фазовый портрет которой дан на рисунке.  
1. затухающий апериодический, - вещественные;
2. расходящийся апериодический, - вещественные, и имеют разные знаки;
3. расходящийся колебательный, - комплексные с отрицательной вещественной частью;
4. периодический колебательный, - чисто мнимые.
4. Контрольный вопрос. По структурной схеме САУ определить описание линии переключения на фазовой плоскости координат x, y.
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5. Контрольный вопрос. В каких случаях возможна линеаризация функции смещения?
1. для любого типа нелинейностей в САУ;
2. только для гладких нелинейностей;
3. только для непрерывных нелинейностей;
4. только для непрерывных и непрерывно дифференцируемых нелинейностей;
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК 4 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-4.2)

1. Контрольный вопрос. Для динамической системы второго порядка укажите, как называется линия, проходящая через точку М? 

[image: image44.png]



1. изоклина;

2. фазовая траектория;

3. интегральная кривая;

4. логарифмическая кривая;

2. Контрольный вопрос. Зависит ли вид уравнений возмущенного движения в отклонениях от вида установившегося процесса в нелинейной динамической системе?
1. зависит только для систем с переменной структурой;
2. не зависит;
3. зависит для любых нелинейных систем;
3. Контрольный вопрос. В чем состоит явление захватывания в нелинейной САУ при синусоидальном внешнем воздействии с амплитудой В?
1. в подавлении собственных колебаний (автоколебаний) и переходе системы в состояние покоя;
2. в подавлении автоколебаний и переходе САУ в режим одночастотных вынужденных колебаний с частотой внешнего воздействия;
3. в возникновении сложного движения, включающего в себя, и собственную частоту системы;
4. Контрольный вопрос. Какой вид имеет функция смещения, входящая в уравнение для медленно меняющегося процесса управления в релейной САУ при наложенных на него вынужденных вибрациях?
1. гладкий неоднозначный;
2. кусочно-линейный;
3. гладкий однозначный;
4. кусочно-постоянный;
5. Контрольный вопрос. Для каких типов нелинейных характеристик в САУ возможна вибрационная линеаризация нелинейности в процессе управления при помощи автоколебаний?
1. для всех типов, за исключением скачкообразных нелинейностей;
2. для всех типов, за исключением гистерезисных нелинейностей;
3. для нелинейностей любого типа;
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ОПК 4 (контролируемый индикатор достижения компетенции ОПК-4.3)

1. Какой тип устойчивости периодического движения определяется теоремой Кенигса об устойчивости предельного цикла?

1. устойчивость «в большом»

2. устойчивость «в малом»

3. абсолютная устойчивость

4. устойчивость «в целом»

2. К какому классу методов относится метод точечного преобразования? 

1. точный аналитический метод, ориентированный на динамические системы высокого порядка

2. точный аналитический метод, ориентированный на системы невысокого порядка

3. приближенный аналитический метод, ориентированный на системы высокого порядка

4. приближенный аналитический метод, ориентированный на системы невысокого порядка

3. Что такое отрезок без контакта в методе точечного преобразования?

1. отрезок прямой или дуги гладкой кривой, в точках которого фазовые траектории системы касаются его.

2. отрезок прямой, являющейся асимптотой для фазовых траекторий системы.

3. отрезок покоя.

4. отрезок прямой или дуги гладкой кривой, в каждой точке которого фазовые траектории пересекают его, нигде не касаясь.

4. Какой метод является основой метода точечного преобразования?

9. метод разделения движений

10. метод припасовывания

11. метод гармонического баланса

12. прямой метод Ляпунова

____________________________________________________________________

5. Определите формально с использованием амплитудной частотной характеристики свойство фильтра линейной части нелинейной САУ.
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6. Определите формально понятие гармонической линеаризации нелинейности в случае симметричных колебаний на входе х нелинейного звена.
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7. Определите формально понятие гармонической линеаризации нелинейности в случае несимметричных колебаний на входе х нелинейного звена.
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7. При каком условии коэффициент q’(a) в гармонически линеаризованном уравнении нелинейного элемента будет равен нулю?

1. Если характеристика нелинейного элемента является нечетной однозначной функцией.

2. Если входной сигнал нелинейного элемента является гармоническим.

3. Если характеристика нелинейного элемента является неоднозначной функцией.

4. Если характеристика нелинейного элемента является петлевой релейной.

8. Определите гармонически линеаризованную амплитудно-фазовую характеристику нелинейного безынерционного звена, для которого отсутствует явная зависимость выхода от скорости входа.
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9. Каким выражением определяется сдвиг по фазе первой гармоники выходного сигнала нелинейного безынерционного звена по отношению к его входному сигналу?
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10. В чем суть алгебраического способа определения симметричных автоколебаний в нелинейных САУ?

1. Периодическое решение соответствует комплексно-сопряженным корням характеристического уравнения гармонически линеаризованной замкнутой системы.

2. Периодическое решение соответствует чисто мнимым корням характеристического уравнения, указанного в п. 1.

3. Периодическое решение соответствует расположению корней характеристического уравнения в левой полуплоскости.

4. Периодическое решение соответствует чисто мнимым корням характеристического уравнения гармонически линеаризованной разомкнутой системы.
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