ЗАДАНИЕ НА КУРСОВУЮ РАБОТУ 

по учебной дисциплине 

„Техническое диагностирование электрического 

и пилотажно-навигационного оборудования воздушных судов“

„Оптимизация параметров встроенных средств контроля 

при функциональном диагностировании авионики“

1. Цифровой модуль (ЦМ, он же быстросъёмный блок (БСБ)) является типовым элементом замены в системе авионики и характеризуется средним значением и коэффициентом вариации наработки до отказа – (БСБ  и (БСБ соответственно.

2. Функциональное диагностирование в полёте с целью обнаружения и локализации отказавшего БСБ может быть выполнено на основе одного из 4-х возможных вариантов (1.1, 1.2, 2.1 и 2.2) встроенных средств контроля (ВСК),  параметры которых, а также характеристики реализуемых ими методов контроля приведены в таблице исходных данных:                                                                                                        
Исходные данные для курсовой работы

	Вариант КР
	Параметры

БСБ

(ТЭЗ)
	Варианты  ВСК

	
	
	1.  ВСК без самоконтроля (ВСК б/ск)

	
	
	к о н т р о л и р у ю т

	
	
	всю  ф.с.  БСБ (1.1)
	часть

раметрами  
	ф.с.   БСБ (1.2) с  па-

	
	
	Параметры ВСК б/ск
	
	Параметры  ВСК  б/ск
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	(
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	(
	Метод контроля

или  Робн ошибки
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	(
	Метод контроля

или  Робн ошибки

	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10
	11

	52
	95500
	0,69
	111220
	0,67
	(24, 20)
	96850
	0,69
	141210
	0,63
	d = 2; m = 15


	Вариант КР
	Требуемая

достоверность

диагностирования
	Варианты  ВСК
	Весовые  коэффи-циенты  критериев оптимизации

	
	
	2.  Самопроверяемые  ВСК  (СВСК)
	

	
	
	к о н т р о л и р у ю т
	

	
	
	всю  ф.с.  БСБ  (2.1)
	  часть
  параметрами
	ф.с.   БСБ (2.2) с  
	

	
	
	Параметры  СВСК
	
	Параметры  СВСК
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	(
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	(
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(Робн)
	

	
	Dд. тр
	
	
	БСБ
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	БСБ
	ВСК
	С1/ С2

	12
	13
	14
	15
	16
	17
	18
	19
	20
	21
	22
	23
	24

	52
	0,99973
	122300
	0,72
	0,975
	d =1; m =3
	96410
	0,69
	124250
	0,69
	d =2; m =9
	1,00
	0,8/0,2


3. Выполните в Mathcad расчёты и постройте графические зависимости следующих характеристик цифрового модуля от продолжительности t лётной эксплуатации:

– достоверности функционирования Dф(t) в полёте;

– вероятности формирования ложного сигнала ошибки ((t) встроенными средствами контроля ЦМ; 
– вероятности  пропуска ошибки ((t) встроенными средствами контроля цифрового модуля; 
– полноты функционального контроля Kп.к(t) цифрового модуля;
– избыточности Kи(t), обусловленной введение средств контроля в структуру ЦМ, и
– эффективности функционального диагностирования Kэф.д(t).
4. На основе сравнительного анализа характеристик диагностирования, полученных в п.3, определите оптимальный вариант ВСК для заданного цифрового модуля по комплексному критерию K(t):

1) максимальная эффективность функционального диагностирования  max[Kэф.д(t)]   и
2) минимальная вероятность ошибочного диагностирования  min[((t) + ((t)] 

c весовыми коэффициентами С1 и С2 соответственно:    K(t) = C1· Kэф.д(t) + C2·[1 – ((t) – ((t)].
5. В выводах по курсовой работе изложите подробное обоснование выбора одного из 4-х возможных вариантов ВСК.
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