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1 Цель и задачи прохождения практики
Целью прохождения практики является применение полученных в ходе обучения в университете знаний и навыков, в том числе навыков самостоятельной работы, для расчета и проектирования мехатронных систем и комплексов.
Задачами практики являются:
– изучение конкретных мехатронных систем, методов их проектирования и технического расчета;

– изучение технологических, организационно-технических, экономических вопросов;

– рассмотрение вопросов стандартизации, промышленной эстетики, охраны труда;

– приобретение практических навыков конструкторской, исследовательской и производственной работы;
2 Вид, тип практики, способ (при наличии) и форма (формы) ее проведения

Вид практики – производственная практика;
Тип практики – преддипломная практика;
Способ проведения практики – стационарная;
Форма (формы) проведения практики – дискретно по видам практик - путем выделения в календарном учебном графике непрерывного периода учебного времени для проведения каждого вида (совокупности видов) практики.
3 Перечень планируемых результатов обучения при прохождении практики, соотнесенных с планируемыми результатами освоения образовательной программы

Перечень планируемых результатов обучения при прохождении практики, соотнесенных с планируемыми результатами освоения основной профессиональной образовательной программы (формируемыми компетенциями), установленными в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы, приведён ниже.

В результате прохождения практики обучающийся должен:
Знать:

1) типовые схемы силовых и интеллектуальных цифровых блоков систем управления электроприводом, входящих в состав мехатронных систем и комплексов (код компетенции – ПК-4, код индикатора компетенции – ПК-4.1);
2) математические модели гидравлических и пневматических приводов (код компетенции – ПК-5, код индикатора компетенции – ПК-5.1);
3) типовые конструкторские решения и технологии (в том числе аддитивные), используемые в механических узлах и электрических блоках систем электропривода для обеспечения требуемого движения исполнительных органов мехатронных систем (код компетенции – ПК-6, код индикатора компетенции – ПК-6.1)
4) теорию систем управления, принципы построения алгоритмов управления, реализуемых на микропроцессорных контроллерах, функциональную организацию микропроцессоров, архитектуру микропроцессорных систем управления мехатронными системами и комплексами (код компетенции – ПК-10, код индикатора компетенции – ПК-10.1)
5) теорию дискретных структур, составляющую основу цифровых систем управления, реализуемых на жесткой логике, микропроцессорах и управляющих ЭВМ (код компетенции – ПК-11, код индикатора компетенции – ПК-11.1)
Уметь:
1) рассчитывать выходные характеристики силовых блоков и составлять алгоритмы функционирования интеллектуальных блоков систем управления электроприводом, входящим в состав мехатронной системы (код компетенции – ПК-4, код индикатора компетенции – ПК-4.2);
2) решать обратные задачи динамики для пневмо- и гидропривода для формирования алгоритма управления мехатронными модулями (код компетенции – ПК-5, код индикатора компетенции – ПК-5.2)
3) разрабатывать устройства и блоки для сопряжения механической и электронной частей мехатронной системы (код компетенции – ПК-6, код индикатора компетенции – ПК-6.2).
4) разрабатывать схемы (электрические, структурные, функциональные и принципиальные) микропроцессорных систем, используемых в системах цифрового управления мехатронными системами и комплексами (код компетенции – ПК-10, код индикатора компетенции – ПК-10.2)
5) на функционально-логическом уровне моделировать процесс управления мехатронными системами и комплексами (код компетенции – ПК-11, код индикатора компетенции – ПК-11.2)
Владеть:

1) приемами экспериментальной проверки выходных характеристик силовых блоков и работоспособности алгоритмов функционирования интеллектуальных блоков систем управления электроприводом, входящим в состав мехатронной системы (код компетенции – ПК-4, код индикатора компетенции – ПК-4.3);
2) приемами составления алгоритмов управления пневмо- и гидроприводлми при их работе в составе мехатронных систем и комплексов (код компетенции – ПК-5, код индикатора компетенции – ПК-5.3).
3) приемами твердотельного моделирования и проектирования отдельных частей системы электропривода в составе мехатронных систем (код компетенции – ПК-6, код индикатора компетенции – ПК-6.3)
4) приемами разработки по алгоритму функционирования исполнительных и управляющих механизмов для управления мехатронными системами и комплексами (код компетенции – ПК-10, код индикатора компетенции – ПК-10.3)
5) знаниями, позволяющими определять состав и структуру цифровых управляющих блоков для решения конкретных задач управления мехатронными системами (код компетенции – ПК-11, код индикатора компетенции – ПК-11.3)
4 Место практики в структуре образовательной программы

Практика относится к вариативной части основной профессиональной образовательной программы.

Практика проводится в 8 семестре.
5 Объем практики в зачетных единицах и ее продолжительность в неделях либо в академических часах
	Номер семестра
	Формы промежуточной аттестации
	Общий объем в зачетных единицах
	Продолжи- тельность
	Объем контактной работы в академических часах
	Объем иных форм образовательной деятельности в академических часах

	
	
	
	в неделях
	в академи-ческих часах
	Работа с руководителем практики от университета
	Промежуточная аттестация
	

	Очная форма обучения

	8
	ДЗ
	3
	2
	108
	0,75
	0,25
	107


Условные сокращения: ДЗ – дифференцированный зачет (зачет с оценкой).

К иным формам образовательной деятельности при прохождении практики относятся:

– ознакомление с техникой безопасности;

– изучение технической документации профильной организации;

– выполнение обучающимся индивидуального задания под руководством руководителя практики от профильной организации;

– выполнение обучающимся индивидуального задания;

– cоставление обучающимся отчёта по практике.

6 Структура и содержание практики
Обучающиеся в период прохождения практики выполняют индивидуальные задания, предусмотренные программой практики, соблюдают правила внутреннего распорядка организации, на базе которой проводится практика, соблюдают требования охраны труда и пожарной безопасности
Этапы (периоды) проведения практики

	№
	Этапы (периоды) проведения практики
	Виды работ

	1
	Организационный
	Проведение организационного собрания. Инструктаж по технике безопасности. Разработка индивидуального задания.

	2
	Основной
	Выполнение индивидуального задания.

	3
	Заключительный
	Составление отчёта по практике. Защита отчёта по практике (дифференцированный зачет).


Примеры индивидуальных заданий
Задание 1. Представить характеристику стенда для динамических испытаний системы телеуправления.
Задание 2. Изучить особенности проектирования следящей системы обзорно-пускового модуля.

Задание 3. Исследовать особенности функционирования импульсного магнитноэлектрического генератора одноразового действия.

Задание 4. Изучить методы, используемые при проектировании рулевого привода для управления летательным аппаратом.

Задание 5. Изучить вопросы, связанные с синтезом и оптимизацией параметров контура управления малогабаритного ЛА.

Задание 6. Изучить вопросы, связанные с течением газа по тракту аэродинамической трубы.
Задание 7. Провести анализ системы автоматического управления ЛА.
Задание 8. Представить характеристику стенда для динамических испытаний газового рулевого привода.
Задание 9. Провести анализ литературы и патентный поиск по теме будущего дипломного проекта.
Задание 10. Изучить вопросы, связанные с синтезом оптимальной по быстродействию системы управления электропривода постоянного тока.
Задание 11. Изучить методы синтеза линейных корректирующих устройств в релейной пневматической системе управления.
Задание 12. Изучить методы, используемые при проектировании системы воздушно-динамического рулевого привода.
Задание 13. Изучить особенности проектирования цифрового электропривода наведения и стабилизации малогабаритной аппаратуры оптико-электронной системы.
Задание 14. Составить математическое описание контура управления летательным аппаратом при координатной неопределенности траектории цели.
Задание 15. Изучить вопросы, связанные с разработкой микропроцессорной системы управления статического преобразования частоты.
Задание 16. Сформировать алгоритм управления следящим гидро (электро) приводом.
Задание 17. Изучить особенности разработки оптико-электронной системы ориентации для малогабаритного летательного аппарата.
Задание 18. Изучить методы проектирования рулевого привода для вращающегося ЛА.
Задание 19. Изучить методы исследования двухканальных систем наведения оптико-электронной системы для малогабаритного летательного аппарата.
Задание 20. Изучить вопросы, связанные с разработкой микропроцессорной системы управления для двухкоординатной ОЭС.
Задание 21. Изучить вопросы, связанные с разработкой привода развёртывания для технического комплекса на базе электрического двигателя постоянного тока с последовательным возбуждением
Задание 22. Изучить вопросы, связанные с выводом аэродинамических труб на рабочие режимы.
Задание 23. Изучить методы математического моделирования при проектировании системы управления.
Задание 24. Изучить методы коррекции контура управления ЛА.
Задание 25. Изучить вопросы, связанные с синтезом цифровой системы программного управления положением аэродинамического тела в потоке по углу крена.

Задание 26. Изучить методы проектирования электрического РП для вращающегося по крену ЛА.
Задание 27. . Изучить возможности и способы повышения дальности и точности неуправляемого ЛА.

7 Формы отчетности по практике
Промежуточная аттестация обучающегося по практике проводится в форме дифференцированного зачета (зачета с оценкой), в ходе которого осуществляется защита обучающимся отчета по практике. Шкала соответствия оценок в стобалльной и академической системах оценивания результатов обучения при прохождении практики представлена ниже.

	Система оценивания 

результатов обучения 
	Оценки

	Стобалльная система оценивания
	0 – 39
	40 – 60
	61 – 80
	81 – 100

	Академическая система оценивания 

(дифференцированный зачет)
	Неудовлетворительно
	Удовлетворительно
	Хорошо
	Отлично


По окончании практики студент должен предоставить письменный отчет, подписанный руководителем практики от предприятия и преподавателем кафедры – руководителем практики от университета.
Требования к отчёту по практике

В отчете отражается содержание и результаты выполнения индивидуального задания.

Объем отчета –20 – 25 листов.

Текст отчета, а также приложения следует размещать на одной стороне листа формата А4 
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Требования к оформлению текста отчета:

- шрифт: Times New Roman;

- кегль (размер шрифта): 14;

- межстрочный интервал: 1,5 строки;

- абзацный отступ: 1,5 см;

- автоматический перенос (ширина зоны переноса – 0,25 см);

- выравнивание: по ширине области текста.

- поля: левое – 3 см,  правое – 1 см, нижнее – 2 см и верхнее – 2 см.

В приложении к отчету должны быть представлены материалы, выданные студенту для выполнения задания (конструкторские чертежи, технологические процессы, чертежи приспособлений, характеристики изделий).

8 Фонд оценочных средств для проведения промежуточной аттестации обучающихся по практике
Ниже приведен перечень контрольных вопросов и (или) заданий, которые могут быть предложены обучающемуся в рамках защиты отчета по практике. Они позволяют оценить достижение обучающимся планируемых результатов обучения при прохождении практики и сформированность компетенций, указанных в разделе 3.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-4 (контролируемый индикатор ПК-4.1)
1. Какого типа регистр изображен на рисунке?

[image: image3.png]



1. С параллельным вводом и параллельным выводом


2. С параллельным вводом и последовательным выводом

3. С последовательным вводом и параллельным выводом


4. С последовательным вводом и последовательным выводом
2. Составьте логическое выражение и таблицу истинности, описывающие работу представленной на рисунке схемы:
[image: image4.png]



3. Какое соотношение описывает работу представленной на рисунке схемы?
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4. АЦП какого типа изображен на рисунке?
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1. Сигма-дельта

2. Следящий

3. Параллельный

4. Двойного интегрирования

5. В соответствии с заданной таблицей истинности составьте логическое выражение, упростите его. Составьте схему на базе элементов И-НЕ, реализующую полученную логическую функцию.
	X1
	X2
	X3
	X4
	Y

	0
	0
	0
	0
	0

	0
	0
	0
	1
	1

	0
	0
	1
	0
	0

	0
	0
	1
	1
	1

	0
	1
	0
	0
	0

	0
	1
	0
	1
	0

	0
	1
	1
	0
	1

	0
	1
	1
	1
	0

	1
	0
	0
	0
	0

	1
	0
	0
	1
	1

	1
	0
	1
	0
	0

	1
	0
	1
	1
	1

	1
	1
	0
	0
	0

	1
	1
	0
	1
	0

	1
	1
	1
	0
	1

	1
	1
	1
	1
	0


Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-4 (контролируемый индикатор ПК-4.2)
1. На каком рисунке представлена сеть с латеральными связями?
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2. Какой должна быть структура многослойного перспетрона для распознования двух классов данных, представленных на рисунке?
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1) Двухслойная сеть с двумя входами, двумя нейронами первого слоя и одним выходным нейроном

2) Двухслойная сеть с двумя входами, одним нейроном первого слоя и двумя выходными нейронами

3) Двухслойная сеть с одним входом, одним нейроном первого слоя и одним выходным нейроном
3. Определите, на каком рисунке отображена Функция принадлежности 
[image: image16.wmf]g
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4. Чему равен коэффициент усиления представленной на рисунке схемы?
[image: image21.png]



1. Kу = R2 / R1

2. Kу = – R2 / R1

3. Kу = 1 + R2 / R1

4. Kу =1 – R1 / R2

5. Передаточная функция W по входному воздействию g системы, представленной на структурной схеме, имеет вид...
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-4 (контролируемый индикатор ПК-4.3)

1. Двигатель постоянного тока с магнитоэлектрическим возбуждением работает в установившемся режиме. Режим его работы соответствует точке «А» на механической характеристике. Какой точке семейства механических характеристик будет соответствовать режим его работы в первый момент времени если напряжения питания мгновенно уменьшится до нуля?

                                  [image: image27.png]



   а) В

   б) С

   в) D
   г) Е

2. Двигатель постоянного тока с магнитоэлектрическим возбуждением питается от источника постоянного тока с бесконечно большой мощностью по схемам «а» и «б». Какую скорость идеального холостого имеет двигатель в схеме «б» по сравнению с двигателем в схеме «а»?

                         [image: image28.png]R o6

6)




  1. скорости одинаковы

  2. скорость в схеме «б» больше 

  3. скорость в схеме «б» меньше

  4. скорость в схеме «б» уменьшилась пропорционально отношению сопротивления якорной цепи к сумме сопротивления якорной цепи и дополнительного сопротивления

3. Вид механической характеристики АТД с КЗ ротором представлен на рисунке 

[image: image29.png]



Чему равна частота вращения в точке 2, если частота питающей сети 50 Гц, а двигатель имеет одну пару полюсов?

1. 1500 об/мин

2. 750 об/мин

3. 0 об/мин

4. 3000 об/мин                  
4. В приводе используется асинхронный двигатель с короткозамкнутым ротором ДАТ 250-8, питающийся от сети 220В 400Гц и имеющий номинальные вращающий момент 0,318 Нм. и частоту вращения 7000 об/мин. В паспортных данных на привод указывается, что максимальная частота вращения двигателя в приводе составляет 10000 об/мин. Какой тип преобразователя используется в приводе?

1. преобразователь частоты с непосредственной связью

2. преобразователи частоты со звеном постоянного тока

3. в паспортных данных опечатка

5. Два совершенно одинаковых двигателя постоянного тока с независимым возбуждением работают в системах «импульсный усилитель с симметричным законом коммутации ключей выходного каскада усилителя мощности - двигатель(1-й двигатель)» и «импульсный усилитель с несимметричным законом коммутации ключей выходного каскада усилителя мощности - двигатель(2-й двигатель)» при скважности импульсов не равной единице и равными частотами коммутации. Они развивают одинаковые моменты и вращаются с одинаковой частотой. По прошествии некоторого времени были измерены температуры корпусов этих двигателей. Как соотносятся между собой температуры корпусов этих двигателей? 

  1. Т1 значительно больше Т2

  2. Т2 значительно больше Т1

  3. Т1 равна Т2

  4. Т2 незначительно больше Т1

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор ПК-5.1)
1. Процесс в полости устройства  гидроавтоматики  определяется уравнением:

[image: image30.png]T_Z -0




На основании какого закона составлено это уравнение и при каких условиях ?


1)Закон сохранения энергии


2)Закон сохранения массы 


3)изменения плотности жидкости пренебрежимы


4)объем полости постоянный


5)параметры жидкости по всему объему полости одинаковы.

2. [image: image31.png]



В представленной схеме электрической цепи величины напряжений [image: image33.png]


 и [image: image35.png]


 связаны передаточной функцией [image: image37.png]_ U@ _ , Tiptl
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 Какое из приведенных выражений определяет постоянную времени Т2 в передаточной функции?

1)[image: image39.png]Ry(Cy+C2)



   

2) [image: image41.png]RiRy
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3) [image: image43.png]R,C



 

4)[image: image45.png]


 x
3. На основе закона сохранения массы для термодинамического процесса в некотором устройстве записано уравнение:
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Какому из устройств, расчетные схемы которых приведены ниже, соответствует это уравнение.


[image: image47]
4. На основе закона сохранения массы для термодинамического процесса в полости записано уравнение:
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В результате литаризации этого уравнения получена зависимость:
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Какой из коэффициентов литаризованного уравнения определяется формулой:
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1) а21;

2) а22;

3) а23;

4) а24;

5) а25.

5. На рисунке представлена схема механического устройства([image: image52.png]


 - масса, [image: image54.png]


,[image: image56.png]


 - жесткости пружин, [image: image57.png]


 - коэффициенты трения). Величина перемещения [image: image59.png]


и [image: image61.png]


 связаны передаточной функцией [image: image63.png]Wp) =22 = 2
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Каким образом выражается через параметры устройства величина [image: image66.png]


 в передаточной функции?

1)[image: image68.png]


;

2)[image: image70.png]


;

3)[image: image72.png]



4) [image: image74.png]-
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор ПК-5.2)
1. Динамика цепи с нелинейной индуктивностью описывается дифференциальным уравнением 
[image: image75.wmf])
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. М-функция правых частей уравнения с последующим численным решением с помощью функции ode45 имеет вид:

1) function dx=duffing(t,x);

dx(1)=x(2);

dx(2)=2*cos(t)-0.3*x(1)-x(1)^3;

2) function dx=duffing(t,x);

dx=2*cos(t)-0.3*x-x^3;

3) function=duffing(t,x);

dx(1)=x(2);

dx(2)=2*cos(t)-0.3*x(1)-x(1)^3;

          dx=dx';               
4) function dx=duffing(t,x);

dx(1)=x(2);

dx(2)=2*cos(t)-0.3*x(1)-x(1)^3;

          dx=dx';               
2. Модель динамики боя, описываемая уравнениями Ланчестера имеет вид
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где m – число боевых единиц,  L – интенсивность успешных выстрелов.

S – модель динамики боя имеет вид:
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3. Какому дифференциальному уравнению соответствует данная s-модель:
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4) 
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4. Найдите ошибку в редакторе дифференциальных уравнений: 
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1) неправильное время регулирования 

2) 
[image: image89.wmf]1
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4) все правильно
5. Функция X=ifft(Y) вычисляет

1) Прямое дискретное преобразование Фурье для массива Y 

2) Обратное дискретное преобразование Фурье для массива Y
3) Прямое дискретное преобразование Лапласа для массива Y
4) Обратное дискретное преобразование Лапласа для массива Y

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор ПК-5.3)
1.. Поток метана движется со сверхзвуковой скоростью. Коэффициент скорости 
[image: image91.wmf]2.0

λ

=

. Чему равно соответствующее значение числа Маха? 

1.54;

1.78;  

1.91;

2.70.

2. Рассматривается установившейся режим течения аргона из источника, где абсолютное давление составляет 0,21 МПа, через проточную полость постоянного объема, из которой газ истекает в атмосферу. Площадь сечения впускного дросселя равна площади сечения выпускного дросселя. Определить режимы течения аргона через дросселирующее сечение на впуске и на выпуске. 

1) Докритический, критический.

2) Докритический, докритический.

3) Критический, критический.

4) Критический, докритический.

3. Полость постоянного объема заполняется через отверстие постоянной площади ацетиленом (C2H2) из источника, где давление pp и температура Тр постоянны, от начального давления p0 до конечного pр за время tнпл. Каким образом изменится величина tнпл, если рабочим телом будет являться не ацетилен, а метан  (СН4)?

1) Увеличится в 1,625 раза.

2) Уменьшится в 1,27 раза.

3) Увеличится в 1,27 раза.

4) Останется неизменным.

5) Уменьшится в 1,625 раза.
4. Уравнения, определяющие термодинамические процессы в полости, записаны в виде, данном ниже. Справедливы ли эти уравнения, если рабочее тело не является идеальным газом?
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1) Справедливы оба уравнения.

2) Справедливо лишь уравнение (1).

3) Справедливо лишь уравнение (2).

4) Несправедливы оба уравнения.

5. Дифференциальное уравнение теплопроводности имеет вид:
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. Какая из приведённых ниже зависимостей является формулой для определения коэффициента температуропроводности a ?
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор ПК-6.1)
1. Преимущества, недостатки и конструктивные особенности электрических двигателей серии ДБМ с точки зрения их применения в конструкции мехатронного модуля.
2. Два основных способа осуществления синергетической интеграции при проектировании мехатронного модуля.
3. Преимущества, недостатки и конструктивные особенности шаговых электрических двигателей с точки зрения их применения в конструкции мехатронного модуля.
4. Виды и основные особенности электрических двигателей углового перемещения постоянного и переменного тока, применяемых в конструкции мехатронных модулей.
5. Преимущества, недостатки и конструктивные особенности пьезоэлектрических двигателей с точки зрения их применения в конструкции мехатронного модуля.
6. Структурная модель мехатронного модуля (S-модель). Формирование S-модели мехатронного модуля на примере электрического привода с компьютерным управлением.
7.Математическое описание момента сухого трения, люфта механической передачи и нежесткости вала силовой системы мехатронного модуля автоматизированного нагрузочного стенда.
8. Синергия. Суть синергетической интеграции. Определение понятия мехатронный модуль движения.
9. Пневмодвигатели.

10. Схемы замещения фильтров.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор ПК-6.2)
1. Какое из уравнений моментов описывает работу измерительного механизма аналогового ЭИП?

1. 
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2. АЦП какого типа изображен на рисунке?
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1. Следящий

2. Параллельный

3. Сигма-дельта

4. Двойного интегрирования
3. АЦП какого типа изображен на рисунке?
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1. Следящий

2. Параллельный

3. Последовательных приближений

4. Двойного интегрирования
4.  АЦП какого типа изображен на рисунке?
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1. Следящий

2. Параллельный

3. Сигма-дельта

4. Последовательных приближений

5. Датчик тока какого типа изображен на рисунке?
[image: image105.png]



1. Датчик прямого усиления

2. Датчик компенсационного типа

3. Компенсационный датчик C-типа
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-6 (контролируемый индикатор ПК-6.3)
1. Какие основные материалы применяются для синтеза деталей п

технологии FFF/FDM? 

2. Какие достоинства технологии FFF/FDM? 

3. Какие недостатки технологии FFF/FDM? 

4. Какие существуют области применения установок FFF/FDM? 

5. Как технология FFF/FDM применяется в литейном деле? 

6. Какие достоинства технологии SLM? 

7. Какие недостатки технологии SLM? 

8. Какие существуют области применения установок SLM? 

9. Для чего используется технологии SCP совместно с DODJet? 

10. Какие существуют области применения установок DODJet? 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор ПК-10.1)
1. Уравнения, описывающие работу двигателя, имеют вид
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Получить передаточную функцию этого объекта.
2. Уравнения, описывающие работу САУ, имеют вид
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Получить единое уравнение, отражающее работу заданной САУ, относительно неизвестной угловой скорости 
[image: image113.wmf]W

, полагая при этом известным момент М.
3. Уравнения, описывающие работу САУ, имеют вид
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Составить структурную схему, соответствующую этой САУ.

4. Определить с помощью критерия Гурвица устойчивость системы, характеристическое уравнение которой имеет вид
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5. Какой вид имеет асимптотическая ЛАЧХ звена с передаточной функцией 
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор ПК-10.2)
1. Архитектура какого микропроцессора изображена на рисунке?
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1. Мультискалярного.

2. Скалярного.

3. Суперскалярного.

2. Архитектура какого микропроцессора изображена на рисунке?
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1. Мультискалярного.

2. Скалярного. 

3. Суперскалярного.

3. Структура какого микропроцессора изображена на рисунке?

[image: image121.png]



1. Pentium.

2. Pentium MMX.

3. Pentium Pro.

4. Структура какого микропроцессора изображена на рисунке? 
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1. Pentium.

2. Pentium MMX.

3. Pentium Pro.

5. Структура какого микропроцессора изображена на рисунке?
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1. AMD 486DX100.

2. AMD K5.

3. AMD K6.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-10 (контролируемый индикатор ПК-10.3)
1. По какой формуле определяется коэффициент трансформации ТТ:

1. 
[image: image124.wmf]1

2

I

I

;
2. 
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2. Отношение приращения выходной величины к приращению входной величины
[image: image128.wmf]X
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  датчика называется

1. Чувствительностью;

2. Порогом чувствительности;

3. Статической характеристикой;

4. Инерционностью.

3. По какой формуле определяется чувствительности информационно измерительного прибора, 
[image: image129.wmf]X

-результат измерения, 
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[image: image131.wmf]X

D

 -абсолютная погрешность.
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4. 
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4. Для объекта 
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  найти оптимальное управление (в функции фазовой координаты), переводящее фазовую точку из любого начального положения в точку 
[image: image139.wmf]0
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5. Для объекта
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найти оптимальное по быстродействию управление, переводящее фазовую точку системы из произвольного начального состояния на прямую 
[image: image141.wmf]2
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-11 (контролируемый индикатор ПК-11.1)
1. Структурная схема импульсной системы представлена на рисунке.
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Указать, какие выражения могут быть использованы для определения z- изображения сигнала 
[image: image142.wmf])
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2. Структурная схема импульсной системы представлена на рисунке.
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Вычислить эквивалентную z- передаточной функции системы.

3. По какой причине в выражении для модифицированной Z-передаточной функции системы W(z,():

                                           
[image: image143.wmf](
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в знаменателе используется обычное  Z-преобразование входного сигнала?  Укажите наиболее полный ответ.

1. постановка вопроса неправильная, так как в указанном выражении должно использоваться модифицированное Z-преобразование входного сигнала;

2.  на вход в непрерывной части системы поступает несмещённая     решетчатая функция; 

3. при определении модифицированной Z-передаточной функции системы W(z,()  используют обычное  Z-преобразование входного и выходного сигналов;

4. смещением на входе мы можем пренебречь вследствие того, что параметр 
[image: image144.wmf]e

<1.

4. Какая зависимость правильно отображает реакцию непрерывной части импульсной системы на модулированную последовательность 
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[image: image148.wmf](

)

[

]

(

)

T

)

1

n

(

t

,

kT

t

w

kT

f

t

y

n

0

k

+

<

-

×

=

å

=

   

        4. 
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5. Изображению по Лапласу 
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соответствует изображение F*(p):

1. 
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-11 (контролируемый индикатор ПК-11.2)
1. На основе закона сохранения массы для термодинамического процесса в полости записано уравнение:
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В результате литаризации этого уравнения получена зависимость:
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Какой из коэффициентов литаризованного уравнения определяется формулой:
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1) а21;

2) а22;

3) а23;

4) а24;

5) а25.

2. Процесс в полости устройства  гидроавтоматики  определяется уравнением:

[image: image158.png]T_Z -0




На основании какого закона составлено это уравнение и при каких условиях ?


1)Закон сохранения энергии


2)Закон сохранения массы 


3)изменения плотности жидкости пренебрежимы


4)объем полости постоянный


5)параметры жидкости по всему объему полости одинаковы.

3. [image: image159.png]



В представленной схеме электрической цепи величины напряжений [image: image161.png]


 и [image: image163.png]


 связаны передаточной функцией [image: image165.png]_ U@ _ , Tiptl
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 Какое из приведенных выражений определяет постоянную времени Т2 в передаточной функции?

1)[image: image167.png]Ry(Cy+C2)



   

2) [image: image169.png]RiRy
Ry +R;



 

3) [image: image171.png]R,C



 

4)[image: image173.png]


 x
4. На рисунке представлена схема механического устройства([image: image175.png]


 - масса, [image: image177.png]


,[image: image179.png]


 - жесткости пружин, [image: image180.png]


 - коэффициенты трения). Величина перемещения [image: image182.png]


и [image: image184.png]


 связаны передаточной функцией [image: image186.png]Wp) =22 = 2
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.
[image: image187.png]n1i





Каким образом выражается через параметры устройства величина [image: image189.png]


 в передаточной функции?

1)[image: image191.png]


;

2)[image: image193.png]


;

3)[image: image195.png]



4) [image: image197.png]-



.

5. На рисунке представлены схема механического устройства, ([image: image199.png]my,m,



 - масса, [image: image201.png]


,[image: image203.png]


 - жесткости пружин, [image: image205.png]hyhsy



 - коэффициенты трения),и структурная схема, к которой приведена математическая модель устройства.
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Какое из приведенных выражений определяет коэффициент [image: image209.png]


 в структурной схеме?
1)[image: image211.png]


;

2)[image: image213.png]


;

3)[image: image215.png]ey




4) [image: image217.png]-



.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-11 (контролируемый индикатор ПК-11.3)

1. Структура какого класса микропроцессоров изображена на рисунке?
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1. Универсального микропроцессора.

2. Сигнального микропроцессора.

3. Медийного микропроцессора.

2. Какое описание характеризует режим работы 2 микроконтроллера MCS-51?

1. Информация передается через выход передатчика TxD, а принимается через вход приемника RxD. Формат посылки – 10 бит: старт-бит (ноль), восемь бит данных, программируемый девятый бит и стоп-бит (единица). Частота приема и передачи задается таймером/счетчиком 1.

2. Информация передается и принимается через вход RxD приемника (вывод P3.0). Через выход передатчика TxD (вывод P3.1) выдаются импульсы синхронизации, стробирующие каждый передаваемый или принимаемый бит информации. Формат посылки – 8 бит. Частота приема и передачи – тактовая частота микроконтроллера.

3. Информация передается через выход передатчика TxD, а принимается через вход приемника RxD. Формат посылки – 11 бит: старт-бит (ноль), восемь бит данных, программируемый девятый бит и 2 стоп-бита (единицы). Передаваемый девятый бит данных принимает значение бита ТВ8 из регистра специальных функций SCON. Бит ТВ8 в регистре  SCON может быть программно установлен в «0» или в «1», или в него, к примеру, можно поместить значение бита Р из регистра PSW для повышения достоверности принимаемой информации (контроль по паритету). При приеме девятый бит данных принятой посылки поступает в бит RB8 регистра SCON. Частота приема и передачи в режиме 2 задается программно и может быть равна тактовой частоте микроконтроллера деленной на 32 или на 64.

3. Какая адресация х86-совместимых процессоров изображена на рисунке?
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1. Прямая адресация.

2. Регистровая косвенная  адресация.

3. Базовая адресация.

4. Структура какого класса микропроцессоров изображена на рисунке?
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1. Универсального микропроцессора.

2. Сигнального микропроцессора.

3. Медийного микропроцессора.

5. Какая адресация х86-совместимых процессоров применяется в командах работы со стеком PUSH и POP?

1. Индексная адресация.

2. Регистровая адресация.

3. Стековая адресация.

9 Описание материально-технической базы, необходимой для проведения практики
Для проведения практики требуется материально-техническая база кафедры систем автоматического управления Тульского государственного университета, ее аудиторный фонд, соответствующий действующим санитарным, противопожарным нормам, требованиям к технике безопасности и оснащенный лицензионным программным обеспечением, а также офисным пакетом LibreOffice (в свободном доступе, лицензия не требуется), языком программирования PascalABC (в свободном доступе, лицензия не требуется): 

· аудитории, оснащенные персональными компьютерами, интерактивными досками с проекторами (на 30 и 28 рабочих мест), 

· вычислительный зал (оснащен 20 высокопроизводительными персональными компьютерами и высокопроизводительной рабочей станцией Team Workstation),

· лаборатория электромеханических элементов и электропривода (включает комплект учебно-лабораторного оборудования "Электрический привод" (ЭП-СК-1); комплект учебно-лабораторного оборудования "Электрические машины" (ЭМ1-СР-1); комплект учебно-лабораторного оборудования "Сервопривод и системы стабилизации"; комплект учебно-лабораторного оборудования "Высокомоментный привод ВМЭ-01"; комплект учебно-лабораторного оборудования "Электротехника, электроника, электрические машины и электропривод" (Э-Э-М-СК-1),
· лаборатория динамического моделирования систем,

· лаборатория элементов пневмоавтоматики мехатронных систем (оснащен учебно-лабораторным стендом "Пневмоавтоматика" производства компании Festo Didactic),
· лаборатория измерительных систем (включает обучающий стенд по активному управлению вибрацией Active control of Vibration Educational Kit производства компании CEDRAT TECHNOLOGIES; лабораторный стенд 3D-off Hover производства компании National Instruments; камеру высокоскоростной съемки Evercam 4000-32-C; осциллографы смешанных сигналов с анализатором спектра TEKTRONIX MDO4024C; универсальные генераторы сигналов TEKTRONIX AFG3102C, программируемую электронную нагрузку Актаком АТН-8065, источники питания Актаком APS-3320 и Актаком APS-5333, цифровые мультиметры Tektronix DMM4050, высокопроизводительные персональные компьютеры),
· лаборатория прототипирования мехатронных систем, включающая модули трехмерного прототипирования, прототипирования электронных устройств, прототипирования и отладки мехатронных систем (в их составе 3D-принтер Picaso 3D Designer Pro 2 rio, 3D-сканер RangeVision RVScanner Advanced и высокопроизводительные персональные компьютеры, сверлильно-фрезеровальный станок LPKF ProtoMat D104, установка для поверхностного монтажа компонентов LPKF ProtoPlase S, настольная конвекционная печь LPKF ProtoFlow S, цифровая индукционная паяльная станция Актаком АТР-1122 с автоматической подачей припоя,  осциллографы смешанных сигналов с анализатором спектра TEKTRONIX MDO4024C, универсальные генераторы сигналов TEKTRONIX AFG3102C, программируемая электронная нагрузка Актаком АТН-8065, источники питания Актаком APS-3320 и Актаком APS-5333, цифровые мультиметры Tektronix DMM4050).

и/или материально-техническая база Центра подготовки специалистов (ЦПС) АО «КБ приборостроения им. академика А.Г. Шипунова», его аудиторный фонд, соответствующий действующим санитарным, противопожарным нормам, требованиям к технике безопасности и оснащенный лицензионным программным обеспечением: 

· два компьютерных класса с интерактивными досками с проекторами (на 11 и 12 рабочих мест), 

· лекторий с персональным компьютером и проектором (на 96 учебных мест), 

· лекционный зал конструкции комплексов управляемого вооружения с персональный компьютером, проектором и макетами и разрезными макетами изделий разработки АО «КБ приборостроения им. академика А.Г. Шипунова» (на 42 учебных места), 

· класс вооружения с персональным компьютером, интерактивной доской с проектором и учебными макетами (на 12 учебных мест), 

· класс электронных систем с персональным компьютером, интерактивной доской с проектором, тренажерами, учебно-действующим пультом оператора комплекса вооружения разработки АО «КБ приборостроения им. академика А.Г. Шипунова» (на 24 учебных места),

· класс тренажера комплекса ПВО с проектором (на 12 учебных мест),

· класс стенда средств связи комплекса ПВО с персональным компьютером, интерактивной доска с проектором и образцом автоматизированного комплекса средств связи (АКСС) (на 8 учебных мест),

· класс стенда средств навигации комплекса ПВО с персональным компьютером, интерактивной доской с проектором и образцом навигационной системы (на 8 учебных мест),

· технологическое оборудование, 

· лабораторное оборудование для физического моделирования,

· лабораторное оборудование для испытаний КУВ.

10 Перечень учебной литературы и ресурсов информационно-телекоммуникационной сети «Интернет», необходимых для проведения практики

Основная литература

1. Бесекерский В.А. Теория систем автоматического управления : [Учебное издание] / В.А.Бесекерский,Е.П.Попов .— 4-е изд.,перераб.и доп. — СПб. : Профессия, 2004 .— 752с. : ил. — (Специалист) .— Библиогр.в конце кн. — ISBN 5-93913-035-6 /в пер./ : 176.00.
2. Методы моделирования ситуационного управления движением беспилотных летательных аппаратов / РАРАН; А.С. Шалыгин, Л.Н. Лысенко, О.А. Толпегин; под ред. А.В. Ноздрачева и Л.Н. Лысенко. ( М.: Машиностроение, 2012. – 584 с.: ил. ( ISBN 978-5-94275-668-0. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/view/book/5807/page516/ – ЭБС Biblio onlane (Издательство «Лань») по паролю
3. Илюхина Н.С. Управляемые средства поражения комплексов высокоточного оружия : учеб. пособие / Н.С. Илюхина, В.С. Фимушкин, К.П. Чуканов; ТулГУ .— Тула : Изд-во ТулГУ, 2011 .— 240 с. : ил. — Библиогр. в конце кн. — ISBN 978-5-7679-1902-4. (10 экз.)
Дополнительная литература

1. Абрамович Г.Н. Прикладная газовая динамика : В 2 ч. Ч.1. — 5-е изд., перераб. и доп. — М. : Наука, 1991 .— 597 с. : ил. — Библиогр. в конце кн. — 15.00.
2. Абрамович Г.Н. Прикладная газовая динамика. Ч. 2 / Г. Н. Абрамович .— 5-е изд., перераб. и доп. — М. : Наука, 1991 .— 301 с. — Библиогр. в конце кн. — 9,20.
3. Горячев О.В. Основы теории компьютерного управления : учеб. пособие / О. В. Горячев, С.А. Руднев; ТулГУ. ( Тула: Изд-во ТулГУ, 2008. — 220 с.: ил. — Библиогр. в конце кн. — ISBN 978-5-7679-1194-3. — Режим доступа: https://tsutula.bibliotech.ru/Reader/Book/2013040914342128499900001265
4. Коновалов Б.И. Теория автоматического управления: учебное пособие / Б.И. Коновалов, Ю.М. Лебедев ( 3-е изд. доп. и переработ. ( СПб.: Лань, 2010. ( 224 с. ( ISBN 978-5-8114-1034-7. (  Режим доступа: http://e.lanbook.com/books/element.php?pl1_id=538. – ЭБС Biblio onlane (Издательство «Лань») по паролю
5. Макаров Н.Н. Применение пакета Mathcad в анализе и синтезе систем автоматического управления: учебное пособие / Н.Н. Макаров, С.В. Феофилов. – Тула: ТулГУ, 2007. – 169 с.: ил. ( Библиогр. в конце кн. — ISBN 978-5-7679-1109-7
6. Макаров Н.Н. Анализ и синтез систем автоматического управления с использованием системы MATLAB: учеб. пособие / Н. Н. Макаров, С. В. Феофилов; ТулГУ .— Тула: Изд-во ТулГУ, 2010. ( 68 с.: ил. ( Библиогр. в конце кн. — ISBN 978-5-7679-1805-8
7. Методы классической и современной теории автоматического управления : учебник для вузов : в 5 т. Т. 1. Математические модели,динамические характеристики и анализ систем автоматического управления / К. А. Пупков [и др.] ; под ред. К. А. Пупкова, Н. Д. Егупова .— 2-е изд., перераб. и доп. — М. : МГТУ им.Баумана, 2004 .— 656 с. : ил. — (Методы теории автоматического управления / под ред. К. А. Пупкова) .— Библиогр. в конце кн. — ISBN 5-7038-2189-4 (Т. 1) .— ISBN 5-7038-2194-0.
8. Методы классической и современной теории автоматического управления : учебник для вузов : в 5 т. Т. 2. Статистическая динамика и идентификация систем автоматического управления / К. А. Пупков [и др.] ; под ред. К. А. Пупкова, Н. Д. Егупова .— 2-е изд., перераб. и доп .— М. : МГТУ им.Баумана, 2004 .— 640 с. : ил. — (Методы теории автоматического управления/под ред.К.А.Пупкова) .— Библиогр. в конце кн. — ISBN 5-7038-2190-8 (т. 2) .
9. Методы классической и современной теории автоматического управления : учебник для вузов : в 5 т. Т. 3. Синтез регуляторов систем автоматического управления/ К. А. Пупков [и др.]; под ред.К. А. Пупкова, Н. Д. Егупова .— 2-е изд., перераб. и доп .— М. : МГТУ им. Баумана, 2004 .— 616 с. : ил. — (Методы теории автоматического управления / под ред. К. А. Пупкова) .— Библиогр. в конце кн. — ISBN 5-7038-2191-6 (Т. 3) .— ISBN 5-7038-2194-0.
10. Методы классической и современной теории автоматического управления : учебник для вузов : в 5 т. Т. 4. Теория оптимизации систем автоматического управления / К. А. Пупков [и др.] ; под ред. К. А. Пупкова, Н. Д. Егупова .— 2-е изд., перераб. и доп. — М. : МГТУ им.Баумана, 2004 .— 744 с. : ил. — (Методы теории автоматического управления / под ред. К. А. Пупкова) .— Библиогр. в конце кн. — ISBN 5-7038-2192-4 (Т.4) .— ISBN 5-7038-2194-0.
11. Методы классической и современной теории автоматического управления : учебник для вузов : в 5 т. Т. 5. Методы современной теории автоматического управления / К. А. Пупков [и др.] ; под ред. К. А. Пупкова, Н. Д. Егупова .— 2-е изд., перераб. и доп. — М. : МГТУ им.Баумана, 2004 .— 784 с. : ил. — (Методы теории автоматического управления/под общ.ред.К.А.Пупкова) .— Библиогр.в конце кн. — ISBN 5-7038-2190-8 (Т. 5) .— ISBN 5-7038-2194-0. 
12. Методы моделирования ситуационного управления движением беспилотных летательных аппаратов / РАРАН; А.С. Шалыгин, Л.Н. Лысенко, О.А. Толпегин; под ред. А.В. Ноздрачева и Л.Н. Лысенко. ( М.: Машиностроение, 2012. – 584 с.: ил. ( ISBN 978-5-94275-668-0. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/view/book/5807/page516/ – ЭБС Biblio onlane (Издательство «Лань») по паролю
Ресурсы информационно-телекоммуникационной сети «Интернет»

1. http://www.exponenta.ru - Образовательный математический сайт 

2. http://www.elibrary.ru - Научная электронная библиотека в области науки, технологии.

3. https://tsutula.bibliotech.ru/ - Электронный читальный зал “БИБЛИОТЕХ” : учебники авторов ТулГУ по всем дисциплинам.

4. http://www.iprbookshop.ru/ - ЭБС IPRBooks универсальная базовая коллекция изданий.

5. http://cyberleninka.ru/ - НЭБ КиберЛенинка научная электронная библиотека открытого доступа

6. http: //window.edu.ru - Единое окно доступа к образовательным ресурсам: портал [Электронный ресурс]

11 Перечень информационных технологий, используемых при проведении практики, включая перечень программного обеспечения и информационных справочных систем (при необходимости)
1. Математический программный пакет Mathcad;

2. Система MATLAB c Simulink или ее свободно распространяемый аналог Система Sсilab;

3. Офисный пакет приложений Microsoft Office (текстовый редактор Word, программа для работы с электронными таблицами Microsoft Excel, программа подготовки презентаций Microsoft PowerPoint) или свободно распространяемые LibreOffice, или OpenOffice;
4. Офисный пакет приложений «Мой офис».

5. САПР КОМПАС-3D;

6. Графический редактор, редактор диаграмм и блок-схем для Windows Visio;

7. PascalABC (свободно распространяемый);

8. САПР SolidWorks;

9. Система автоматизированного проектирования и черчения AutoCAD;

10. Графический редактор Corel Draw.
11. Электронная справочная система «Электронный справочник конструктора».

12. Компьютерная справочная система Консультант Плюс.
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