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Фонд оценочных средств
государственного экзамена 
направление 27.04.04 «Управление в технических системах», 

магистерская программа «Распределенные

компьютерные информационно-управляющие системы»

Перечень вопросов государственного экзамена
Перечень вопросов ГЭ по направлению 27.04.04 «Управление в техниче​ских системах», магистерская программа «Распределенные ком​пью​терные информационно-управляющие системы» составлен в соответствии с тре​бованиями, изложенными в ФГОС ВО и СУОС ВО.

Перечень структурирован по дисциплинам, содержание которых состав​ляет ядро ОП и определяет эффективную профессиональную деятельность выпускника.

1. Вопросы по дисциплине «Математическое моделирование объектов 
и систем управления»



1. Теоретические основы моделирования как научного метода. Цели и задачи моделирова​ния. Классификация моделей.



2. Основные этапы процесса моделирования.



3. Аналитические и экспериментальные методы построения математических моделей объек​тов и систем управления.



4. Имитационное моделирование объектов и систем управления.



5. Структурные и функциональные модели объектов и систем управления.



6. Математическое описание объектов и систем управления.



7. Формализация объектов и систем управления для задач математического моделирования с использованием компьютерных технологий.



8. Математическое, физическое и полунатурное моделирование с использованием компьютер​ных технологий.



9. Этапы математического моделирования объектов и систем управления с использованием прикладных пакетов моделирования.



10. Возможности, характеристики прикладных пакетов программ для исследования моделей объектов и сис​тем управления.

2. Вопросы по дисциплине «Исследование операций в системах управления»



1. Методы и модели исследования операций.


2. Линейное программирование и принятие оптимальных решений на его основе.

3. Теоретико-множественные и автоматные модели и их оптимизация.

4. Моделирование и минимизация автомата в системе схемотехнического моделирования.

5. Принятие оптимальных решений с использованием графов.

6. Принятие решений в условиях неопределенности с использованием нечеткой логики.

7. Решение задач линейного программирования в СКМ MathCAD.

8. Принятие решений с использованием математического аппарата теории игр.

9. Комбинаторные модели контроля и диагностики и их оптимизация.

10. Принятие решений с использованием моделей и методов дискретной оптимизации.

3. Вопросы по дисциплине «Современные проблемы теории управления»



1. Состояние и перспектива развития теории средств и систем управления.


2. Экспертные системы. Свойства структуры.


3. Робастные системы. Классификация. Задачи синтеза.


4. Многорежимные системы управления. Общие положения. Структура систем многорежим​ного управления.


5. Системы группового управления.


6. Самонастраивающиеся системы. Особенности структур систем с жесткой эталонной моде​лью.


7. Самонастраивающиеся системы. Особенности структур систем с гибкой эталонной моде​лью.


8. Основные понятия теории нечеткого управления.


9. Алгоритмы нечеткого вывода: Заде, Мамдани, Тцукамото, Ларсена, Особенности их приме​нения.


10. Нейро-нечеткое управление. Особенности и свойства управления.
4. Вопросы по дисциплине «Компьютерные технологии управления 

в технических системах»»


1. Классы и типовые архитектуры систем автоматизации и управления. Пирамида комплекс​ной автоматизации предприятия. ERP-системы, MES-системы, системы, построенные на ос​нове принципов SCADA.


2. Типовое обеспечение систем автоматизации и управления. Основные виды технических средств автоматизации и управления.


3. Особенности применения современных SCADA-пакетов при проектировании систем автоматизации и управления на примере CitectCADA.


4. Особенности применения сетевых технологий в системах автоматизации и управления. Локальные управляющие вычислительные сети.


5. Основные классы инструментальных средств разработки программного обеспечения верх​них уровней систем автоматизации и управления. Организация и основные функции SCADA-пакетов.


6. Базовые принципы разработки пользовательского интерфейса на основе SCADA-пакетов.


7. Базовые принципы разработки алгоритмов управления на основе SCADA-пакетов.


8. Основные виды задач, решаемых с помощью компьютерного моделирования при разра​ботке и отладке программного обеспечения систем автоматизации и управления.


9. Основные особенности компьютерного моделирования при разработке и отладке программ​ного обеспечения систем автоматизации и управления.


10. Особенности разработки и использования компьютерных моделей объектов управления на основе SCADA-пакетов.
5. Вопросы по дисциплине «Передача информации в распределенных информационно-управляющих системах»



1. Многоуровневая модель современной распределенной информационно-управляющей сети. Типовые топологии линий связи.


2. Классификация информационно-управляющих сетей. Сетевые характеристики: производи​тельность, надежность, отказоустойчивость, достоверность, безопасность.


3. Системы и сети с коммутацией каналов. Многоуровневые системы передачи информации с синхронным и асинхронным разделением временных каналов. Анализ достоинств и недос​татков. Область применения.


4. Способы передачи пакетов в сетях с коммутацией пакетов. Дейтаграммная передача.


5. Способы передачи пакетов в сетях с коммутацией пакетов. Передача с установлением вирту​ального соединения.


6. Сравнительный анализ сетей с коммутацией каналов и коммутацией пакетов. Анализ задер​жек и эффективности сетей.


7. Дисциплины обслуживания источников, применяемые в информационно-управляющих сетях. Асинхронно-циклическая дисциплина обслуживания. Анализ средней задержки, вре​менные диаграммы, форматы сообщений .


8. Дисциплины обслуживания источников, применяемые в информационно-управляющих сетях. Асинхронная дисциплина обслуживания. Анализ средней задержки, временные диа​граммы, форматы сообщений.


9. Информационно-управляющие сети, реализованные в базисе fieldbus-технологий. Краткая характеристика многоуровневой модели и сетевых протоколов. Архитектура и полевая ин​фраструктура.


10. Инструментальная среда проектирования информационно-управляющих сетей на при​мере инструментария фирмы ECHELON: LonMaker, LonBuilder.
6. Вопросы по дисциплине «Системное программное обеспечение 

распределенных компьютерных информационно-управляющих систем»



1. Управляющие системы реального времени. Ограничения реального времени. Задачи реаль​ного времени. Процесс разработки управляющих систем реального времени.


2. Основные виды системного программного обеспечения. Специфика организации программ​ного обеспечения для управляющих систем реального времени.


3. Типовые варианты использования системного программного обеспечения при разработке управ​ляющих систем реального времени.


4. Принципы и примеры разработки системного программного обеспечения для управляющих систем реального времени.


5. Инструментальные средства разработки программного обеспечения управляющих систем реаль​ного времени. Особенности применения языков программирования низкого и высокого уровня при разработке управляющих систем реального времени.


6. Анализ возможности совместного выполнения задач реального времени. Проблема планирова​ния задач реального времени.


7. Методы организации взаимодействия задач реального времени  .


8. Базовые модели и концепции планирования задач реального времени.


9. Методы планирования задач реального времени на основе модели планирования с фиксирован​ными приоритетами.

10. Инструментальные программные средства поддержки проектных решений примени​тельно к планированию задач реального времени.
7. Вопросы по дисциплине «Проектирование встроенных управляющих управления в устройствах автоматики»



1. Содержание и взаимосвязи этапов проектирования прикладного программного обеспече​ния встроенных систем по сценарию «Водопад».


2. Содержание и взаимосвязи этапов проектирования прикладного программного обеспече​ния встроенных систем по сценарию «V-образный».


3. Технологии энергозависимой памяти: NOR и NAND флэш-память.


4. Модель прерываний, модель управления памятью и модель экономии энергии процессор​ных узлов встроенных систем.


5. Контроллеры интерфейсов устройств ввода-вывода: асинхронный старт-стопный интер​фейс UART, последовательный интерфейс SPI, интерфейс TWI.


6. Контроллеры прерываний и их структуры.


7. Разработка надежностного программного обеспечения встроенных систем в SCADE.


8. Соотношение текстового и графического представления операторов в среде разработки прикладного программного обеспечения SCADE suit .


9. Смешанная модель вычислений встроенной системы.

10. Потоковая модель вычислений встроенной системы.
8. Вопросы по дисциплине « Алгоритмы нечеткого, нейронного 

и нейро-нечеткого управления в системах реального времени»



1. Общие понятия нечетких множеств: лингвистические переменные, функции принадлежно​сти, нечеткие отношения. Привести пример операций с нечеткими отношениями.


2. Преобразование четкой информации в нечеткую и наоборот. Способы реализации. Особенно​сти их применения.


3. Нечеткая импликация. Способы реализации: правило Заде, Мамдани, Ларсена, Лукаше​вича. Примеры реализации.




4. Алгоритмы блока нечеткого управления: Заде, Мамдани, Ларсена и особенности их примене​ния.


5. Алгоритмы нечеткого управления в системе реального времени: блок фаззификации, база правил, блок нечеткого вывода.


6. Нейронные системы. Классификация нейронов..


7. Активационные функции. Характеристики и особенности их применения.


8. Нейро-нечеткое управление. Варианты реализации. Сравнительная оценка с нечетким управ​лением.


9. Адаптация нейронов. Способы адаптации: метод наименьших квадратов и его модифика​ция, метод последовательностного обучения.
10. Сеть Anfis и ее модификация: Ванга-Менделя, TSK.
Фонд оценочных средств
государственного экзамена 
направление 27.04.04 «Управление в технических системах», 

магистерская программа «Распределенные

компьютерные информационно-управляющие системы»

Перечень задач государственного экзамена
Перечень задач к ГЭ составлен с учетом требований, изложенных в ФГОС ВО и СУОС ВО и структурирован по дисциплинам, составляющим ядро ОП.

1. Задачи по дисциплине «Математическое моделирование 
объектов и систем управления»

1. Разработать функциональную схему системы регулирования температуры в помеще​нии, в котором установлены кондиционер и нагреватель. Предложить варианты математического описания данной системы.

2. Разработать алгоритм исследования системы управления двигателем постоянного тока по задающему воздействию и по компенсации нагрузочного момента, который возникает после 10 с работы двигателя.
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3. Постройте дискретную модель в пространстве состояния для системы с передаточной функцией
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4. Проверка гипотезы о значимости отдельных коэффициентов регрессионной модели по​казала, что большинство коэффициентов не значимы. Оценить возможность приме​нения модели. Предложить варианты усовершенствования модели.

5. Разработать систему управления автомобильным стеклоочистителем, работа которого настраивается в зависимости от интенсивности дождя. Предложить способы матема​тического описания данной схемы с помощью прикладных пакетов моделирования Simulink.

2. Задачи по дисциплине «Исследование операций в системах управления»
1. Построить и оптимизировать автоматную модель распознавателя последовательности 0-1-3-2.

2. Оптимизировать структурную схему надёжности системы из пяти подсистем методом наискорейшего спуска. Исходные значения вероятностей безотказной работы подсистем: P1 = 0,9, P2 = 0,75, P3 = 0,82, P4 = 0,8, P5 = 0,9; их стоимости W1 = 16, W2 = 11, W3 = 13, W4 = 12, W5 = 15; Р ( max, W ( Wдоп.
3. Решить задачу линейного программирования в СКМ МАТКАД.
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4. Решить транспортную задачу линейного программирования в СКМ МАТКАД. АПК1 -1у. Дана матрица стоимости dij передачи информации  из пунктов хi в уi в количествах ai,bi:
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5. Решить оптимизационную задачу на графе. Найти кратчайший путь из вершины 1 в вершину 4.

[image: image5.png]



3. Задачи по дисциплине «Современные проблемы теории управления»

1. Найти отношение подмножеств «y примерно равен х» подмножества х = {3, 4, 5} и y = {4, 5, 6}, x1 = 3; x2 = 4; x3 = 5 и у1 = 4; у2 = 5; у3 = 6.

2. Определить нечеткое отношение при заданных подмножествах
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c помощью операции минимизации.

3. Спроектировать систему нечеткого управления температурой воды душа с примене​нием алгоритма Мамдани. Температура воды душа 36 ( 5 (С, угол поворота вентиля – 35 … + 35 угловых градусов. Составить структурную схему системы управления, за​дать лингвистические переменные и их предельные значения, выбрать терм-множе​ства по лингвистическим переменным, задать базу правил, выполнить дефаззифика​цию управления.

4. Спроектировать систему нейронного управления компрессором высокого давления на базе сети An​fis с применением алгоритма Сугено-Такаги. Давление компрессора 15 ( ( 2 МПа, частота вращения вала компрессора 2000 ( 100 оборотов в мин. Составить структур​ную схему сети Anfis, задать лингвистические переменные, сформировать векторы входных переменных, задать способ обучения сети с учителем, пояснить ал​горитм работы сети Anfis.

5. Спроектировать систему адаптивного нечеткого управления калорифера с примене​нием нейронной технологии. Температура воздуха на высоте 50 ( 10 (С, ток управле​ния 10 А. Составить структурную схему системы управления, задать лингвистические переменные и их предельные значения, задать проекции входного вектора, выбрать метод адаптации фаззификатора, выбрать активационные функции, выбрать метод дефаззификации управления.

4. Задачи по дисциплине «Компьютерные технологии управления 

в технических системах»

1. Разработать программный блок для SCADA-пакета TRACE MODE, который реали​зует периодический сигнал треугольной формы с регулируемыми периодом и ампли​тудой. Используйте стандартные методы вывода сигнала на график. Подключайте не​обходимые формы управления. Проверьте правильность изменения параметров сиг​нала.

2. Разработать функцию для SCADA-пакета Citect SCADA, которая реализует периодиче​ский сигнал синусоидальной формы с регулируемыми периодом и ампли​тудой. Используйте стандартные методы вывода сигнала на график. Подключите не​обходимые формы управления. Проверьте правильность изменения параметров сиг​нала.

3. В статье
 представлено описание примера системы автоматизации и управления. Про​анализируйте информацию, представленную в данной статье, и на основе этого сде​лать выводы: 

– о принадлежности данной системы к тому или иному классу систем автоматизации и управления; 

– о специфике целевого процесса и критериях управления для данной системы; 

– об особенностях архитектуры данной системы; о применяемых компьютерных техно​логиях управления;

– о применяемых компьютерных технологиях управления;

– о составе и классах технических средств автоматизации и управления, используемых в данной системе;

– об организации программного обеспечения данной системы.

4. Имеется модель сигнала с измерительного преобразователя, который представляет со​бой сигнал треугольной формы со значением в диапазоне от –5 до + 5. Эта модель реализована в виде следующей программы для блока «user prog» SCADA-пакета Ge​nie:

if (q1= =0) q1=0.5;

if (q2+q1>5) q1=–0.5;

if (q2+q1<–5) q1=0.5;

q2=q2+q1;

output q2;

Преобразуйте данную модель следующим образом:

– измените диапазон допустимых значений на диапазон допустимых значений на диа​пазон [0, 10];

– увеличьте в 2 раза скорость увеличения значения сигнала, оставив неизменной ско​рость уменьшения.

Реализуйте эту модель сигнала в виде программного блока для SCADA-пакета TRACE MODE.

5. С помощью SCADA-пакета Genie выполните компьютерное моделирование контура управления, использующего ПИ-регулятор для заданной модели объекта управления в условиях наличия существенных погрешностей при измерении параметра объекта. Проанализируйте влияние количества отчетов, по которым выполняется усреднение измеряемого параметра, на точность измерения, а также на качество управления.

Объект управления моделируется следующей программой для блока «user prog»:


i=PRG2;


i=i/3;


i=i*i*i;


o=o+(i–o)/50;


if(o>20)o=20; if(o<–20) o=–20;


output(#0,o);


ПИ-регулятор реализуется на основе следующей программы для блока «user prog»:


v=PRG3–b;


y=NCTL1*v+NCTL2*s;


s=s+v;


if(o>20)o=20; if(o<–20) o=–20;


output(#0,y);


Погрешности измерения моделируются на основе следующей программы для блока «user prog»:


a=PRG1;


a=a+2*(rnd(0)–16384.0)/32767.0;


output(#0,a);

5. Задачи по дисциплине «Передача информации в распределенных информационно-управляющих системах»

1. Выбрать архитектуру сети. Создать диаграмму архитектуры сети. Определить загрузку ка​нала. Электрические и механические системы 5-этажного культурно-делового центра об​служиваются инженерами по эксплуатации зданий по месту их расположения. Специфи​кации требуют объединения оборудования, обеспечения влажности, вентиляции и конди​ционирования воздуха, освещения, безопасности и управления лифтовым хозяйством в сеть, которая строится на основе модели открытых и взаимодействующих систем. АРМ должен быть установлен в кабинете главного инженера и инженера по эксплуатации зда​ния. Для технического персонала, занятого обслуживанием, требуется предусмотреть возможность доступа ко всем данным.

2. Подобрать компоненты, которые будут применены для формирования инфраструк​туры, и выбрать топологии для магистральных каналов и для каналов, на которые бу​дут заведены отдельные устройства. Определить загрузку канала, подходящую среду для формирования канала. Выбрать тип приемопередатчиков, необходимые устрой​ства, образующие инфраструктуру. Составить спецификации маршрутизаторов и ретрансляторов, работающих на физическом уровне, спецификации физических топо​логий сред, формирующих каналы. 

Система контроля и мониторинга по использованию парковочных стоянок включает 25 парковочных стоянок на 500 парковочных мест каждая. Имеющиеся в наличии управ​ляющие контроллеры счетчиков осуществляют мониторинг статуса счетчиков и сооб​щает его на пункт управления.

3. Спроектируйте сеть и оцените ее производительность. Устройство подачи воды с соле​ноидным приводом осуществляет добавление химических веществ в техническую воду, если значение параметра рН поднимается выше 8,0 и перекрывает подачу, когда значение этого параметра достигает значения 7,0. Реле потока, соеди​ненное с насосом для подкачки технологической воды, позволяет осуществлять управление при наличии потока воды.

4. Спроектируйте сеть и оцените ее производительность. В помещении находится электро​оборудование. Следует поставить вытяжной вентилятор с регулируемой скоро​стью вращения для обеспечения вентиляции электрическому оборудованию, которое чувствительно к температуре. Контроллер с пропорционально-интегральной схемой управления будет являться источником управляющего сигнала, подаваемого на привод с регулируемой частотой, который должен задавать скорость вращения двигателя вен​тилятора. Необходимо предусмотреть панельный измерительный прибор, указываю​щий скорость вращения вентилятора, потенциометр с ручным управлением для уставки температуры в диапазоне от 15 до 30 (С, датчик комнатной температуры на основе тер​морезистора. Датчик присутствия включает осветительные приборы, если было зафик​сировано присутствие людей.

5. Спроектируйте сеть и оцените ее производительность. Имеется административное зда​ние. В каждом офисе будут использоваться датчики присутствия для включения освещения в офисе, если в нем никого нет в течение 10 с и более, независимо от со​стояния ручных органов управления осветительными приборами. Кроме того, потен​циометры осветительного оборудования могут уменьшать интенсивность флуорес​центного освещения в ручном режиме до 0 %. При срабатывании дымового детектора аварийная световая сигнализация начинает мигать, при этом аварийный маячок будет зажигаться на 1 с с паузой между миганиями на 4 с.

6. Задачи по дисциплине «Системное программное обеспечение

распределенных компьютерных информационно-управляющих систем»

1. Требуется реализовать однопроцессорное планирование трех задач реального времени согласно методу планирования с фиксированными приоритетами, а также необходимо обеспечить синхронизацию и взаимодействие задач, учитывая совместное использо​вание структуры данных tasks_data задачами (1 и (2.
Модель совокупности задач реального времени:

– Задача (1 является периодической и имеет параметры T1 = D1= 200 мс, 
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– соответственно нижняя и верх​няя оценка длительности выполнения запроса данной задачи. В ходе выполнения каждого запроса этой задачи выполняется чтение и модификация элементов некоторой структуры данных tasks_data. Действия, связанные с чтением и модификацией элемен​тов этой структуры, занимают по времени от 5 до 7 мс в ходе выполнения каждого за​проса. С помощью этой структуры осуществляется взаимодействие с задачей (2 на ос​нове передачи данных через элементы этой структуры.

– Задача (2 является спорадической и имеет параметры T2 = 50 мс, D2 = 20 мс, 
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мс. В ходе выполнения каждого запроса этой задачи также выполня​ется чтение и модификация элементов некоторой структуры данных tasks_data. Действия, связанные с чтением и модификацией элементов этой структуры, занимают по времени от2 до 3 мс в ходе выполнения каждого запроса. С помощью этой струк​туры осуществляется взаимодействие с задачей (1 на основе передачи данных через элементы этой структуры.

– Задача (3 является спорадической и имеет параметры T3 = 150 мс, D3= 100 мс, 
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2. Используя интегрированную среду разработки Code::Blocks выполните отладку следую​щей программы:

#include <stadio.h>

main()

{

int x=0;double y=10.0: /*x=0 y=10.0 */

printf;

x=y*2; /*x=20 y=10.0*/

printf (“x=%d y=%.1f \n”,x,y);

x++;

y–=5; /*x=21 y=5.0 */

printf (“x=%d y=%.1f \n”,x,y);

}

Продемонстрируйте, что значения переменных в ходе выполнения программы действи​тельно совпадают с тем, что указано в комментариях в тексте данной программы. По​кажите, каким образом можно изменять значения переменных на различных шагах про​граммы в ходе отладки, не меняя текста самой программы.

3. В статье
 представлено описание примера управляющей системы реального вре​мени. Проанализируйте информацию, представленную в данной статье, и на основе этого сделайте выводы:

– о специфике данной управляющей системны реального времени;

– о видах ограничений реального времени, характерной для данной системы;

– о принципах организации программного обеспечения данной системы;

– об особенностях математических моделей, применяемых в данной системе.

4. Выполните преобразование заданной модели совокупности задач реального времени так, чтобы она не содержала спорадических задач, но оставалась возможность опре​делить, гарантируется ли соблюдение заданных ограничений реального времени для исходной модели совокупности задач реального времени в случае использования од​нопроцессорного планирования с фиксированными приоритетами. Также выполните преобразование исходной модели так, чтобы она не содержала спорадических задач, но оставалась возможность определить, какова минимально возможная загрузка про​цессора в случае выполнения исходной совокупности задач при однопроцессорном планировании с фиксированными приоритетами.

Исходная модель совокупности задач реального времени:

– Задача (1 является периодической и имеет параметры T1 = 70 мс, D1 = 35 мс, 
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– соответственно нижняя и верхняя оценка длительности выполнения запроса данной задачи.

– Задача (2 является спорадической и имеет параметры T2 = D2 = 20 мс, 
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– Задача (3 является спорадической и имеет параметры T3 = 150 мс, D3= 100 мс, 
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5. Выполните компьютерное моделирование процесса выполнения трех задач реального времени согласно модели однопроцессорного планирования с фиксированными при​оритетами. Проанализируйте результаты моделирования и сделайте выводы о гаран​тированности соблюдения заданных ограничений реального времени. Для выполне​ния задания разработайте программу, которая реализует имитацию выполнения этих задач на основе использования потоков POSIX. 
Модель совокупности задач реального времени:

– Задача (1 является периодической и имеет параметры T1 = D1 = 200 мс, 
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– соответственно нижняя и верх​няя оценка длительности выполнения запроса данной задачи.

– Задача (2 является спорадической и имеет параметры T2 = 50 мс, D2 = 20 мс, 
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– Задача (3 является спорадической и имеет параметры T3 = 150 мс, D3= 100 мс, 
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7. Задачи по дисциплине «Проектирование встроенных управляющих управления в устройствах автоматики»

1. Произвести изменения в SCADE-модели нечеткого регулятора (рисунок ниже) так, чтобы она соответствовала не 11, а 15 различным значениям угла поворота руле​вого управления мобильного робота. 
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2. В SCADE-модели CE-OFDM (рисунок ниже) выполнить согласования тактирова​ния генератора псевдослучайной тестовой последовательности PRBS8 и модуля​тора DeserPAM с помощью прореживания.
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3. Пусть устройство управления газовой горелки должно так поддерживать горение, чтобы температура воды в нагреваемом баке оставалась в диапазоне между 50 и 60 оС (начальная температура находится в этом интервале). Была разработана сле​дующая SCADE-модель: D=false->(if T=50 then true else if TY=60 then false Pre(B), где B – выходной поток управления горелкой, T – входной поток значений от датчика температуры. Моделирование показало, что горелка никогда не выклю​чится. Необходимо найти и исправить ошибку. 

4. Что изменится если в модели (рисунок ниже) строгий переход между состоянием SendReq1 и состоянием Wait1 заменить нестрогим переходом?.
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5. Рассмотрим SCADE-модель RollControl, в которой вычисляется величина крена са​молета и формируется тревожные предупреждения. Необходимо средствами «Ве​рификатора Проекта» SCADE выяснить соответствует ли эта модель следующему свойству: тревожные предупреждения о правом и левом крене никогда не возни​кают одновременно.

8. Задачи по дисциплине «Алгоритмы нечеткого, нейронного и нейро-

нечеткого управления в системах реального времени»

1. Задано: 
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. Вы​полнить операции включения, равенства, дополнения, пересечения, объединения, раз​ности, дизъюнктивной суммы над подмножествами А, В, С.
2. Выполнить операцию табличной нечеткой композиции. Дано:

	R1
	y1
	y2
	y3

	x1
	0,1
	0,8
	0,3

	x2
	1
	0,5
	0


	R2
	z1
	z2
	z3

	y1
	0,9
	0,5
	0,3

	y2
	0,3
	0,4
	0

	y3
	0,1
	1
	0


Определить композицию R1( R2 с приведением доказательства.

3. Спроектировать систему нечеткого управления уровня воды в баке с применением алго​ритма Ларсена. Высота водяного столба 0,8 ( 0,01 м, расход водяного насоса 1 ( 0,1 литр в сек. Составить структурную схему системы управления, задать терм-мно​жества лингвистических переменных, составить базу правил, выбрать способ нечет​кой импликации и композиции, выбрать способ дефаззификации управления.

4. Даны нечеткие подмножества 
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 с приведением доказательства.

5. Разработать обратную модель недетерминированного объекта с применением нейрон​ной технологии. Частота вращения свободной турбины 20000 ( 100 оборотов в мин., расход топлива 10 ( 2 литра в секунду. Составить структурную схему управления авиа​ционным двигателем и формирования его обратной модели, задать лингвистические переменные и их предельные значения, выбрать терм-множества по лингвистическим переменным, выбрать метод адаптации нейрона фаззификатора и дефаззификатора, сформировать управление дозатором с помощью блока активационных функций.

Фонд оценочных средств
государственного экзамена 
направление 27.04.04 «Управление в технических системах», 

магистерская программа «Распределенные

компьютерные информационно-управляющие системы»

Экзаменационное задание
 № _____
1. Вопрос 86** … (формулировка вопроса)

2. Вопрос 49*** … (формулировка вопроса)

3. Задача 83** … (формулировка задачи)

Заведующий кафедрой

«Автоматика и телемеханика» 
д.т.н., профессор



 _____________________ ( А.А. Южаков)

Секретарь ГЭК

____________________


 _____________________ ( _____________)

                     (дата)                                                                            




        (Ф.И.О.)
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� Информация об особенностях, вытекающих из компетентностного подхода, которые следует учитывать обучающемуся при формулировании ответов на вопросы и решении задачи. 





1. Объектом контроля является объект (или действие над объектом) контролируемой компетенции;


2. Непосредственным предметом оценивания являются индикаторы, которые представляют собой описания свойств, характеристик, качеств объекта контроля:


– представление «знаний» об объекте контроля должно содержаться в ответах экзаменуемого как полное и безоши�бочное описание объекта контроля следующими индикаторами:


( формулировка назначения объекта контроля;


( описание его функциональной структуры;


( изложение особенностей, свойств, параметров и пр.;


( области применения (виды деятельности, области знаний).


– представление «умений» должно содержаться в решении задачи и раскрывать механизм дейст�вия над объектом (применение, преобразование и пр.) следующими индикаторами::


( обоснование использования метода для решения задачи;


( изложение механизма применения метода (последовательность этапов действий);


( необходимые преобразования;


( сопоставление с альтернативными методами;


( формулирование и оценка результатов.


** В формулировках вопросов (задачи) «жирным» шрифтом должны быть выделены объекты (действия над объектами) контролируемых компетенций.


*** Номер вопроса (задачи) составляется из номера дисциплины в «Перечне вопросов к ГЭ» (Перечне задач к ГЭ) и номера вопроса (задачи) по содержанию дисциплины
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