	ТЕСТОВІ ЗАВДАННЯ

«Моделювання та оптимізація радіолектронних сигналів і систем»

	№

п/п
	Текст завдання
	Варіанти відповідей

	1.
	Визначте сутність гіпотези 
	А) Висловлювання

Б) Предмет

В) Явище

Г) Передбачення

Д) Передбачення з апріорними даними

	2. 
	Визначте сутність аналогії
	А) Висловлювання

Б) Висловлювання про відмінності

В) Висловлювання про об’єкти 

Г) Висловлювання про схожість

Д) Передбачення

	3. 
	Що пов’язує між собою аналогія?
	А) Предмет і явище

Б) Предмет і висловлювання

В) Гіпотезу і передбачення

Г) Гіпотезу і явища

Д) Гіпотезу і експеримент

	4. 
	Визначте сутність моделі
	А) Об’єкт

Б) Передбачення

В) Висловлювання

Г) Об’єкт-оригінал

Д) Об’єкт-замінник

	5.
	Визначте сутність моделювання
	А) Отримання інформації

Б) Експеримент

В) Дослідження

Г) Заміщення об’єкту моделлю

Д) Об’єднання об’єкту з його моделлю

	6.
	Визначте мету моделювання
	А) Проведення розрахунків

Б) Проведення дослідження

В) Отримання інформації про об’єкт-оригінал

Г) Отримання інформації про модель

Д) Тестування моделі

	7. 
	Визначте ознаку адекватності моделі 


	А) Швидкість моделювання

Б) Точність моделювання

В) Простота моделі

Г) Підтвердження експериментом

Д) Відповідність гіпотезі

	8.
	Визначте основні етапи зовнішнього проектування системи
	А) Аналіз та дослідження

Б) Аналіз та моделювання

В) Синтез та моделювання

Г) Синтез та дослідження

Д) Аналіз і синтез

	9. 
	Визначте кінцеву мету етапу аналізу системи при її зовнішньому проектуванні


	А) Визначення складу

Б) Визначення схеми

В) Побудова моделі

Г) Розрахунок параметрів

Д) Визначення критеріїв

	10.
	Визначте кінцеву мету етапу синтезу системи при її зовнішньому проектуванні


	А) Вибір способу побудови

Б) Вибір моделі

В) Вибір параметрів

Г) Визначення критеріїв

Д) Побудова моделі

	11.
	Визначте сутність математичної моделі


	А) Набір взаємозв’язаних формул

Б) Набір програм

В) Експериментальна установка

Г) Макет

Д) Фізичний об’єкт 

	12.
	Визначте сутність фізичної моделі 
	А) Набір формул

Б) Набір програм

В) Набір епюр

Г) ЕОМ

Д) Фізичний об’єкт 

	13.
	Визначте сутність програмної моделі
	А) ЕОМ 

Б) Набір формул 

В) Набір епюр 

Г) Фізичний об’єкт

Д) Набір програм для ЕОМ

	14.
	Визначте перевагу моделювання порівняно з натурним випробуванням
	А) Скорочення витрат

Б) Покращення точності

В) Покращення достовірності

Г) Більша повнота

Д) Покращення адекватності

	15.
	Визначте основну перевагу математичних моделей


	А) Точність

Б) Компактність

В) Простота застосування

Г) Можливість оброблення великих масивів даних

Д) Висока адекватність

	16. 
	Визначте основну перевагу програмних моделей 
	А) Точність

Б) Компактність

В) Простота застосування

Г) Можливість оброблення великих масивів даних

Д) Висока адекватність

	17.
	Визначте основну перевагу фізичних моделей
	А) Точність

Б) Компактність

В) Простота застосування

Г) Можливість оброблення великих масивів даних

Д) Висока адекватність

	18.
	Визначіть функціонал взаємозв’язку часової та спектральної моделей неперіодичного сигналу
	А) Перетворення Фур’є 

Б) Гармонічне перетворення

В) Z-перетворення

Г) Перетворення Уолша

Д) Перетворення Гільберта

	19.
	Як зміниться ширина спектра відеоімпульса при зменшенні його тривалості в два рази
	А) Залишиться незмінною

Б) Зменшиться в 4 рази

В) Збільшиться в 4 рази

Г) Збільшиться в 
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 разів

Д) Збільшиться в 
[image: image2.wmf]2

 рази

	20.
	Визначіть модель імпульсного сигналу з амплітудою 
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	21.
	Визначіть вид вбудованої функції середовища MathCad, що доцільно використати при моделюванні імпульсних відеосигналів
	А) Тригонометричні 

Б) Зворотні тригонометричні

В) Перетворення Фур’є

Г) Функції Хевісайда

Д) Зворотнє перетворення Фур’є

	22.
	Визначіть модель одиничного сигналу увімкнення з нульовою затримкою в середовищі MathCad.
	А) 
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	23.
	Визначіть вид вбудованої функції середовища MathCad, що доцільно використати при моделюванні імпульсних відеосигналів.
	А) Тригонометричні 

Б) Зворотні тригонометричні

В) Перетворення Фур’є

Г) Оператора умови 
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Д) Зворотнє перетворення Фур’є

	24.
	Визначте перший етап процесу керування.
	А) Збір та обробка інформації

Б) Прийняття рішення про дію

В) Виконання прийнятого рішення

Г) Контроль виконання рішення

Д) Визначення мети

	25.
	Визначте другий етап процесу керування.
	А) Збір та обробка інформації

Б) Виконання прийнятого рішення

В) Прийняття рішення про дію

Г) Визначення мети

Д) Контроль виконання рішення

	26.
	Визначте третій етап процесу керування.
	А) Виконання прийнятого рішення 

Б) Прийняття рішення про дію

В) Визначення мети

Г) Контроль виконання рішення

Д) Збір та обробка інформації 

	27.
	Визначте четвертий етап процесу керування.
	А) Прийняття рішення про дію 

Б) Збір та обробка інформації

В) Виконання прийнятого рішення 

Г) Визначення мети

Д) Контроль виконання рішення

	28.
	Визначте п’ятий етап процесу керування.
	А) Виконання прийнятого рішення 

Б) Збір та обробка інформації

В) Прийняття рішення про дію

Г) Контроль виконання рішення 

Д) Визначення мети

	29.
	Визначте умову необхідності оптимізації.
	А) Наявність мети 

Б) Прийняття рішення про дію

В) Необхідність контролю

Г) Наявність завад

Д) Наявність декількох варіантів рішень

	30.
	Визначте основну вимогу до властивостей критерію якості.
	А) Наявність кількісної міри

Б) Простота

В) Наочність

Г) Зрозумілість

Д) Адекватність

	31.
	Визначте сутність оптимального способу керування.
	А) Забезпечує необхідну точність

Б) Забезпечує екстремум критерію якості

В) Забезпечує необхідну швидкодію

Г) Забезпечує допустимі витрати

Д) Забезпечує необхідну достовірність

	32.
	Визначте математичну форму задавання обмежень першого виду на спосіб керування.
	А) Схема алгоритму

Б) Логічне рівняння

В) Густина імовірності

Г) Алгебраїчні, диференційні рівняння

Д) Часові витрати

	33.
	Визначте сутність обмежень другого виду на спосіб керування.


	А) Умови точності

Б) Природні закони 

В) Організаційні закони

Г) Можливість інтегрування

Д) Обмеженість ресурсів керування

	34.
	Визначте сутність однокрокових задач керування.
	А) Аналіз методів прийняття рішення

Б) Визначається величина керуючої дії

В) Визначається значення змінної стану системи

Г) Визначається характер керуючої дії

Д) Визначається швидкодія керуючої дії

	35.
	Визначте сутність цільової функції.
	А) Критерій якості рішення для багатокрокової задачі керування

Б) Критерій якості рішення для однокрокової задачі керування

В) Рівняння швидкодії досягнення мети

Г) Рівняння точності досягнення мети

Д) Рівняння стану об’єкта керування

	36.
	Визначте умови застосування лінійного програмування для задачі оптимізації.
	А) Цільова функція є лінійною

Б) Функції обмеження є лінійними

В) Стан об’єкта керування відображається лінійною функцією

Г) Точність є нелінійною функцією дії

Д) Цільова функція і функції обмежень є лінійними

	37.
	Визначте умови застосування нелінійного програмування для задачі оптимізації.


	А) Цільова функція є нелінійною 

Б) Функції обмеження є лінійними

В) Стан об’єкта керування відображається нелінійною функцією

Г) Точність є нелінійною функцією дії

Д) Цільова функція і функції обмежень є лінійними

	38.
	Визначте сутність критерію оптимізації при синтезі узгодженого фільтра сигналу.
	А) максимум апріорної імовірності

Б) мінімум апостеріорної імовірності

В) максимум апостеріорної імовірності

Г) максимум відношення сигнал/шум на виході

Д) максимум імовірності правильного прийому

	39.
	Визначте критерій оптимальності прийому сигналів в системах передачі даних при відсутності апріорної імовірності.


	А) максимум апріорної імовірності

Б) мінімум апостеріорної імовірності 

В) максимум апостеріорної імовірності

Г) максимум відношення правдоподібності

Д) максимум імовірності правильного прийому

	40.
	Визначте складову частину вихідних даних для оптимізації системи


	А) вектор показників якості системи

Б) варіанти алгоритмів роботи

В) параметри аналогів

Г) маркетинг ринку

Д) аналіз швидкодії

	41.
	Визначте критерій оптимальності прийому сигналів в радіолокаційних системах за умови нерівномірності втрат при помилковому прийомі.


	А) максимум апріорної імовірності

Б) мінімум апостеріорної імовірності

В) максимум апостеріорної імовірності

Г) мінімум середнього ризику 

Д) критерій Неймана — Пірсона

	42.
	Визначте складову частину вихідних даних для оптимізації системи.


	А) аналіз точності

Б) варіанти алгоритмів роботи

В) параметри аналогів

Г) маркетинг ринку

Д) сукупність обмежень на структуру і параметри системи

	43.
	Визначте критерій оптимальності прийому сигналів в системах передачі даних з урахуванням втрат помилкового прийому.


	А) максимум апріорної імовірності

Б) мінімум апостеріорної імовірності

В) максимум апостеріорної імовірності

Г) мінімум середнього ризику 

Д) максимум імовірного правильного прийому

	44.
	Визначіть закон розподілу густини імовірності на виході вузькосмугової лінійної системи при дії на її вході білого шуму.
	А) Рівномірний 

Б) Гаусовий

В) Релея

Г) Паусона

Д) Експоненційний

	45.
	Визначіть ознаку вузько смугового сигналу для відомих його середньої частоти 
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	46.
	Визначіть значення взаємної кореляційної функції двох ортогональних сигналів 
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	А) Нуль

Б) 1

В) 
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Г) 5

Д) 
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	47.
	Дайте визначення властивості детермінованого сигналу.
	А) Непередбачуваність

Б) Часткова непередбачуваність

В) Повна передбачуваність

Г) Гармонічна форма

Д) Складна форма

	48.
	Розрахуйте відношення сигнал/шум в [разах] за потужністю, при сигнал/шум в [дБ] 20.
	А) 100

Б) 460

В) 1200000

Г) 1000

Д) 1000

	49.
	Розрахуйте відношення сигнал/шум в [дБ], при значеннях потужності сигналу та шуму Pс=6Вт, Pш=2мкВт відповідно.
	А) 104

Б) 46

В) 60

Г) 65

Д) 108

	50.
	Розрахуйте відношення сигнал/шум в [разах] за напругою, при сигнал/шум в [дБ] 20.
	А) 10

Б) 460

В) 1200000

Г) 1000

Д) 1000
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