Наименование оценочных средств по контролируемым разделам дисциплины
(модуля) Технологии проектирования и управления беспилотными летательными аппаратами

	№ п/п
	Контролируемые темы (разделы) дисциплины
	Код контролируемой компетенции (или ее части)
	Наименование
оценочного средства

	1.
	Принципы полета современных БПЛА
	УК-1, ПК-1
	Доклад, экзамен

	2.
	Предполетная подготовка БПЛА.
	УК-1, ПК-1
	Доклад, экзамен

	3.
	Нормативные акты, регулирующие использование БПЛА в воздушном пространстве.
	[bookmark: _GoBack]УК-1, ПК-1
	Доклад, экзамен









Доклад, выступление, сообщение на семинаре
Типовые контрольные задания:
1. Дайте определение БЛА и малоразмерному БЛА (МБЛА).
2. Какие задачи могут решать МБЛА в гражданских и военных целях?
3. Каковы пределы изменения основных технических характеристик МБЛА?
4. Назовите основные способы взлета и посадки МБЛА и приведите примеры их применения для конкретных образцов МБЛА.
5. Дайте определение авионики.
6. В чем заключаются особенности микросистемной авионики?
7. Какую функциональную роль играет авионика в составе систем автоматического управления БЛА?
8. Какие виды полезной нагрузки размещаются на борту МБЛА?
9. Какие функциональные блоки входят в состав аппаратуры управления МБЛА?
10. Назовите основные причины потерь МБЛА.
11. Какие существуют способы управления полетом по линии заданного пути?
12. Какие технические средства понадобятся для реализации каждого из способов управления полетом?
13. Что должно включать полетное задание?
14. Какие технические средства необходимы для реализации позиционного и инерциального способа счисления пути?
15. С помощью каких функциональных блоков можно реализовать ручной, полуавтоматический и автоматический режимы управления полетом БЛА?
16. В чем заключаются особенности интегрированной модульной авионики?
17. Какие функции выполняют устройства управления «Пилот», «Штурман» и «Радист»?
18. Какие функции выполняет автопилот в различных режимах полета БЛА?
19. В чем достоинства сетевой структуры построения авионики БЛА?
20. Какие известны примеры построения аппаратуры управления БЛА отечественных и иностранных разработчиков?
21. Какие системы координат определяют пространственное положение БЛА?
22. Какие размеры БЛА являются характерными?
23. Какие силы действуют на БЛА в продольном движении?
24. Что такое углы атаки и тангажа?
25. Что характеризуют аэродинамические коэффициенты сил?
26. Что характеризуют аэродинамические коэффициенты моментов?
27. Как определяются моменты продольной статической устойчивости и демпфирования тангажа?
28. Каково взаимное расположение центров масс и давления для устойчивого, неустойчивого и нейтрального БЛА?
29. Каким образом формируется управляющий момент по высоте?
30. Какие аэродинамические силы и моменты действуют на БЛА в боковом движении?
31. Что такое углы курса и скольжения?
32. Каким образом формируются моменты статической устойчивости крена и пути?
33. Какую роль играет угол поперечного наклона плоскости крыльев?
34. В чем причина возникновения неустойчивых движений БЛА типа «голландский шаг» и «штопор»?
35. На какие группы делятся параметры регулирования БЛА?
36. Какими динамическими звеньями можно представить БЛА при его
движении по крену, курсу и тангажу?




Критерии и показатели, используемые при оценивании доклада, выступления, сообщения

	Характеристика
	Требования к структуре и оформлению

	Продукт самостоятельной работы обучающегося, представляющий собой публичное выступление по представлению полученных результатов решения определенной учебно-практической, учебно-исследовательской или научной темы
	1) сообщение (выступление);
2) вопросы к докладчику;
3) комментарии и замечания к докладчику; обсуждение содержания доклада, его теоретических и методических достоинств и недостатков, дополнения и замечания по нему;
4) ответное заключительное слово докладчика;
5) заключение преподавателя




Алгоритм оценивания выступления, сообщения на семинаре
	Показатели
	Балл

	Соответствие содержания заявленной теме. Доклад содержит сформулированное исследуемое (рассматриваемое) теоретическое положение (тезис или группа тезисов), при этом:
Определено место исследуемого (рассматриваемого) тезиса в теории управления проектами.
	1

	Обозначен круг понятий и терминов, необходимых для описания исследуемого (рассматриваемого) тезиса.
Приведены описания и сравнения примеров использования исследуемого тезиса в мировой и российской практике управления проектами (в случае отсутствия российских примеров, приводится не менее двух примеров из мировой практики).
	1

	Доклад разделен на смысловые части и наличествует логика рассуждений при переходе от одной части к другой.
В докладе сделаны промежуточные и конечные выводы.
	1

	Подача материала выступления: свободное владение содержанием, общение с аудиторией.
Доклад в течение 10-15 минут, сопровождаемый мультимедийной презентацией (презентация оценивается отдельно).
	1

	В докладе присутствует ссылка на источники, авторов исследований.
Ответное слово докладчика (чёткие ответы на вопросы).
	1

	Итого
	5



Шкала оценивания
	Баллы
	Уровень
	Оценка

	5
	высокий
	отлично

	4
	выше среднего
	хорошо

	3
	средний
	удовлетворительно

	2
	низкий
	неудовлетворительно





Вопросы к экзамену

1. Перспективы развития беспилотных авиационных систем.
2. Исследование трендов рынка беспилотных авиационных систем.
3. Классификация беспилотных авиационных систем.
4. Развитие аппаратной составляющей беспилотных авиационных систем.
5. Основы пилотирования мультироторных систем и систем самолетного типа.
6. Использование FPV оборудования.
7. Пульт удаленного управления полетом.
8. Взлет и посадка.
9. Особенности разных вариантов запуска дронов.
10. Работа с навесным оборудованием.
11. Применение полетных симуляторов.
12. Эксплуатация беспилотных авиационных систем.
13. Проектирование и изготовление узлов БПЛА.
14. Архитектура системы БПЛА.
15. Модели проектирования.
16. Датчики и исполнительные системы БПЛА.
17. Акселерометры.
18. Датчики угловой скорости.
19. Датчики давления.
20. Цифровые компасы.
21. Система глобального позиционирования.
22. Фильтрация и сглаживание данных.
23. Формирование управляющих действий.
24. Полетный контроллер.
25. Системы координат БПЛА.
26. Воздушная скорость, скорость ветра и скорость относительно Земли.
27. Ветровой треугольник.
28. Кинематика и динамика движения БПЛА.
29. Силы и моменты сил. Гравитационные силы.
30. Аэродинамические силы и моменты. Движущие силы и моменты.
31. Атмосферные возмущения.
32. Выполнение маневров. Координированный поворот. Балансировочный режим.
33. Модели наведения. Модель автопилота.
34. Кинематическая модель управляемого полета.
35. Кинематические модели наведения.
36. Динамическая модель наведения.
37. Движение по прямолинейной траектории. Движение по круговой орбите.
38. Система управления маршрутом. Переходы между путевыми точками.
39. Траектории Дубинса.
40. Планирование траектории.
41. Поточечные алгоритмы.
42. Алгоритмы охвата.
43. Программирование автономного полета.
44. Разработка полетных заданий.
45. Реализация алгоритмов компьютерного зрения в системах управления БПЛА.
46. Детектирование навигационных маркеров.
47. Анализ оптического потока.
48. Трекинг объектов.
49. Метод одновременной локализации и построения карты.
50. Картирование на основе видеоданных.


Критерии оценки:
(критерии и показателей оценки сформированности планируемых результатов обучения)
	Планируемые
результаты обучения
	Показатели оценивания, балл

	
	2
	3
	4
	5

	знать:
современное состояние и  тенденции развития аппаратно-программного комплекса образовательной робототехники
	Не знает
	Знает современное состояние и  тенденции развития аппаратно-программного комплекса образовательной робототехники, но имеет затруднения в прогнозировании развития  
	Знает материал, но допускает незначительные ошибки
	Знает современное состояние и тенденции развития аппаратно-программного комплекса образовательной робототехники


	уметь:
использоватьпередовые педагогические технологии в процессе реализации учебного процесса в рамках образовательной робототехники
	Не умеет

	Умеет использовать передовые педагогические технологии в процессе реализации учебного процесса, но испытывает затруднения при их использовании в процессе реализации учебного процесса в рамках образовательной робототехники
	Умеет, допускает незначительные ошибки
	Умеет использовать передовые педагогические технологии в процессе реализации учебного процесса в рамках образовательной робототехники

	владеть:
· приемами разработки моделей роботов для обучения
· методикой разработки регламентов робототехнических соревнований
· технологией реализации учебного курса в рамках образовательной робототехники
	Обладает низким уровнем владения
	Владеет
приемами разработки моделей роботов для обучения и
методикой разработки регламентов робототехнических соревнований, но обладает низким уровнем владения технологией реализации учебного курса в рамках образовательной робототехники
	Владеет, но допускает незначительные ошибки
	Владеет приемами разработки моделей роботов для обучения,
методикой разработки регламентов робототехнических соревнований   и технологией реализации учебного курса в рамках образовательной робототехники



Шкала оценивания сформированности каждого из результатов обучения
	Баллы
	Уровень

	5
	высокий

	4
	выше среднего

	3
	средний

	2
	низкий



Шкала оценивания сформированности всех планируемых результатов обучения
	Сумма баллов
	Уровень
	Оценка

	14-15
	высокий
	отлично

	11-13
	выше среднего
	хорошо

	8-10
	средний
	удовлетворительно

	менее 8
	низкий
	неудовлетворительно



Фонды оценочных средств учебной дисциплины (модуля) составлены Нетесовой О.С., ст. преподавателем кафедры информатики

