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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 [только для фондов оценочных средств (оценочных материалов) основных профессиональных образовательных программ на основе ФГОС 3++] представлены в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.
2. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения текущего контроля успеваемости обучающихся по дисциплине (модулю)

Текущий контроль знаний учебным планом не предусмотрен
3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-3.1)

1. Что означает термин «вектор состояния объекта»?
2. Что представляет канонический вектор состояния (вектор Фробениуса)?

3. Что называется функционалом?
4. Как формулируется простешая вариационная задача с закрепленными граничными точками ?

5. Как записывается уравнение Эйлера, определяющее решение простешей вариационной задачи с закрепленными граничными точками ?
6. Каким выражением определяется сильная вариация функционала (дифференциал Фреше)?

7. Каким выражением определяется слабая вариация функционала (дифференциал Гато)?

8. При каком классе функций, функционал достигает сильного минимума?

9. При каком классе функций, функционал достигает слабого минимума?

10. При каких условиях основная лемма вариационного исчисления утверждает равенство нулю интеграла 
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11.Запишите условия  простешей вариационной задачи с закрепленными граничными точками и уравнение Эйлера, определяющее ее решение.
12.Применительно к простешей вариационной задаче с закрепленными граничными точками запишите двухточечную краевую задачу и поясните, чем она отличается от задачи Коши
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-3.2)

1. Как изначально вводится функция Беллмана для задачи оптимального управления, от каких переменных она зависит ?

2. Сформулируйте принцип оптимальности Беллмана.

3. Сформулируйте задачу оптимального управления, решаемую Р. Беллманом, и запишите для нее функциональное уравнение Беллмана.

4. Сформулируйте задачу оптимального управления, решаемую Р. Беллманом, и запишите основные этапы ее решения методом динамического программирования. 

5. Из каких основных этапов состоит метод степенных рядов в решении уравнения Гамильтона-Якоби-Беллмана в частных производных ?
6. Сформулируйте условия Лежандра применительно к простешей вариационной задаче с закрепленными граничными точками
7. Запишите условия  вариационной задачи с закрепленными граничными точками, решаемую Пуассоном, и уравнение Эйлера-Пуассона, определяющее ее решение
8. Сформулируйте условия Лежандра применительно к вариационной задаче Пуассона?

9. Каким условиям удовлетворяет функция Ляпунова?

10. Сформулируйте теорему Ляпунова об устойчивости (асимптотической устойчивости) состояния равновесия динамической системы?

11. Укажите классы объектов управления , для которыхвозможно аналитически точно определить функцию Ляпунова.

12. В какой форме можно представить функцию Ляпунова для линейной динамической системы?
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-3 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-3.3)
1. Укажите описание линейного объекта, которое наиболее полно и однозначно определяет его свойства?
2. Какие существуют подходы к выбору вектора состояния конкретного объекта управления ?.

3. Как формулируется простешая вариационная задача с закрепленными граничными точками ?
4. Как записывается уравнение Эйлера, определяющее решение простешей вариационной задачи с закрепленными граничными точками ?

5 Каким образом в функции Беллмана учитываются начальное и конечное состояния объекта управления?
6.Определите понятия возмущённого и невозмущённого движения динамической системы по Ляпунову. Какими уравнениями они описываются?

7. Каким образом находятся состояния покоя (равновесия) динамической системы?

8. Поясните различие понятий устойчивости, асимптотической устойчивости и устойчивости в целом (большом), предложенных А. М. Ляпуновым.

9.  В чем физический, геометрический смысл функции Ляпунова?

10. Поясните идею метода решения уравнения Ляпунова с использованием решений в форме Коши системы дифференциальных уравнений управляемого объекта.

11. Дайте определение устойчивости состояния равновесия объекта управления по Ляпунову.
12. Какая матрица называется положительно определённой?

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-4 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-4.1)

1. . Как ставится задача АКОР в формулировке Летова-Калмана: что дано и что требуется найти ?

2. Какое управление требуется определить в задаче АКОР в формулировке Летова-Калмана?
3. Что представляют собой сопряженные уравнения объекта, какие функции они описывают ?

4. Для задачи оптимального управления объектом 
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 записать функцию Лагранжа.
5. Что утверждает основная теорема Л.С. Понтрягина (принципа максимума)?
6. В какой форме можно представить решение уравнения Гамильтона-Якоби-Беллмана – функцию Беллмана для линейного объекта управления?

7.Запишите матричное уравнение Риккати, определяющее матрицу оптимального закона обратной связи для линейного объекта.

8. В какой форме определяется оптимальный регулятор для линейного объекта по критерию обобщённой работы?

9. Что такое регуляризация описания объекта управления в методе А. А. Красовского?

10. Для линейного объекта с управлением 
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 закон оптимального демпфирования является…
11. В каких наблюдателях используется обратная связь по ошибке?

12. Каким уравнением описывается наблюдатель Люенберга для линейного объекта управления 
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-4 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-4.2)

1. Какие условия оптимальности устанавливает принцип максимума Понтрягина?

2. Используя принцип максимума Л.С. Понтрягина поясните, почему оптимальное по быстродействию управление для линейного объекта имеет релейный характер ?
3. Сформулируйте теорему Фельдбаума о n интервалах оптимального по быстродействию управления.
4. К каким объектам можно применить метод синтеза А.А. Красовского по критерию обобщенной работы?

5. Что понимается под регуляризацией объекта в методе синтеза А.А. Красовского?
6. Каким уравнением описывается наблюдатель Калмана для линейного объекта управления 
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7. Каким уравнением описывается наблюдатель Калмана-Бьюси  для линейного объекта управления 
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8. В каком виде определяется управление в задаче АКОР в формулировке Летова-Калмана для линейного объекта и квадратичного функционала качества ?
9. Метод синтеза А.А. Красовского по критерию обобщенной работы непосредственно можно применять к каким объектам  (неустойчивым,      нейтральным,  устойчивым)?  Почему ? 
10. Из каких основных этапов состоит метод степенных рядов в решении дифференциального уравнения Гамильтона-Якоби-Беллмана в частных производных ?
11. Составьте уравнение Эйлера для функционала:
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12. От каких условий зависит число переключений, если характеристическое уравнение имеет комплексные корни?
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-4 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-4.3)
1. В каком виде задан критерий оптимальности в методе оптимального демпфирования В.И. Зубова?

2 Для чего предназначено наблюдающее устройство ?.

3. В каком наблюдателе не используется обратная связь по ошибке наблюдения?
4. Как Вы проверяли управляемость нашего объекта управления ??

5 Какой физический смысл имеют фазовые координаты объекта ?
6. При каких условиях функции 
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 называются близкими в смысле близости k-го порядка?
7. При каком условии функционал называется линейным?

8. Как выглядит функция Гамильтона для объекта 
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с критерием качества 
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9. С помощью условия Лежандра исследуйте характер экстремума функционала
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10. Запишите на основе уравнений Эйлера - Лагранжа дифференциальное уравнение второго порядка для экстремали функционала 
[image: image17.wmf]ò

+

=

10

0

2

2

dt

))

t

(

u

)

t

(

x

(

J

 при уравнении связи (объекта) 
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11. Какой вид имеет закон оптимального демпфирования для линейного объекта с управлением 
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12. Что представляет собой гамильтониан – функция Гамильтона ?
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