Экзаменационные вопросы по дисциплине «БПЛА симуляторы, интерактивные гонки»

1. Что понимается под термином «фиджитал-спорт» (phygital) и каковы особенности интеграции виртуального и физического компонентов в контексте гонок БПЛА?
2. Опишите историю возникновения и развития дрон-рейсинга как спортивной дисциплины. Какие основные вехи развития можно выделить?
3. Какие типы и форматы современных соревнований по БПЛА и интерактивным гонкам существуют на сегодняшний день (национальные и международные форматы)?
4. В чем заключаются основные преимущества использования дрон-симуляторов при подготовке пилотов по сравнению с тренировками на реальных квадрокоптерах?
5. Опишите полный состав оборудования, необходимого для организации эффективного тренировочного процесса пилота БПЛА в симуляторе (технические характеристики ПК, пульт, FPV-шлем).
6. Устройство аппаратуры управления БПЛА. Каково назначение и принцип действия основных каналов передачи команд управления между пультом и симулятором? 
7.  Опишите каналы управления квадрокоптером: Газ (Throttle) и Рыскание (Yaw). Как их совместное использование влияет на траекторию движения и разворот аппарата?
8.  Опишите каналы управления квадрокоптером: Тангаж (Pitch) и Крен (Roll). В чем их физическое отличие в поведении БПЛА и как они используются для набора скорости?
9. Ключевые различия режимов полета: стабилизированный режим (Angle/Horizon) и ручной режим (Acro/Manual). Почему для профессионального дрон-рейсинга критически важен режим Acro? 
10. Что такое «рейты» (Rates, RC Rate, Super Rate, Expo) в настройках дрон-симулятора? Как применение экспоненты (Expo) влияет на точность управления вокруг центрального положения стиков? 
11. Опишите процедуру калибровки и настройки мертвых зон (Deadzones) аппаратуры управления в симуляторе БПЛА. Какие проблемы пилотирования возникают при их неправильной установке? 
12. Каковы особенности физической модели, инерции и симуляции воздушной среды в программе DCL-game (Drone Champions League)? 
13. Проведите сравнительный анализ симулятора DCL-game с другими популярными FPV-симуляторами (Liftoff, Velocidrone, Uncrashed). В чем заключаются его ключевые достоинства и недостатки? 
14. Как настройки угла наклона FPV-камеры (Camera Tilt) влияют на восприятие скорости пилотом и на особенности положения корпуса дрона в горизонтальном полете? 
15. Каковы основные правила и тактические приемы выбора гоночной траектории при прохождении сложных S-образных связок и шпилек на трассе?
16. Что такое «апекс» поворота в дрон-рейсинге? Опишите геометрию правильного прохождения апекса для максимизации скорости на выходе из поворота.
17. Опишите основы психофизиологической подготовки пилота БПЛА. Какую роль играет психическая устойчивость, скорость реакции и концентрация внимания в условиях соревнований?Что такое «апекс» поворота в дрон-рейсинге? Опишите геометрию правильного прохождения апекса для максимизации скорости на выходе из поворота.
18. Какие методы борьбы с предстартовым стрессом, эмоциональным выгоранием и потерей концентрации внимания применимы для пилотов в фиджитал-спорте? 
19. Как тактика командной гонки или прохождения трассы при наличии соперников на карте в симуляторе отличается от одиночного вылета на время (Time Attack)?
20. Как частота обновления кадров (FPS), вертикальная синхронизация и задержка ввода (input lag) влияют на результаты пилота в симуляторе, и какими способами их можно оптимизировать?
21. Какова роль анализа телеметрии, логов полета и видеоповторов (replays) в повышении мастерства пилотирования и исправлении систематических ошибок пилота?
22. Опишите правила техники безопасности и базовый чек-лист при переходе от тренировок в виртуальной среде симулятора к реальным полетам на гоночных FPV-дронах.
23. В чем особенности технического обслуживания, прошивки (например, Betaflight) и подготовки реального гоночного БПЛА на основе знаний, полученных при настройке дрона в симуляторе?
24. Каковы перспективы развития фиджитал-дисциплин, интерактивных гонок и индустрии БПЛА как профессиональной сферы деятельности и образовательного направления?
25. Дайте комплексное описание структуры стандартной гоночной трассы для БПЛА (стартовая зона, типы ворот, флаги, пилоны, финишный створ, элементы безопасности). ?
26. Порядок и особенности полной калибровки аппаратуры управления (пульта) в главном меню симулятора, а также методика проверки корректности отклика всех осей в режиме свободного полета. ?
27.  Методика выполнения базовых упражнений по взлету, удержанию высоты и посадке в режиме обучения (Tutorial).
28.   Особенности и тактика прохождения тренировочной трассы в режиме стабилизации (Angle) без столкновений с препятствиями.?
29. Техника устойчивого удержания квадрокоптера на одном месте в воздухе (зависания) в ручном режиме полета (Acro / Manual).?
30. Технические требования к симуляции?
31. Каналы управления?
32. Траектории полёта?
33. Настройки физики дрона?
34. Какие тактики пилотирования?
35. Какие Психологические аспекты?
36. Анализ полётов?
37. Какие правила перехода от симуляции к реальным полётам?
38. Методы психологической подготовки к соревнованиям?
39. Тактические приёмы оптимизации времени прохождения круга?
40. Опишите теоретическое описание параметров рейтов и их влияния на управление?
41. Теоретическое описание работы каналов управления?
42. Техника выполнения элемента «змейка» (Slalom) через последовательность вертикальных ворот на минимальной устойчивой скорости с координацией каналов Roll и Yaw.?
43. Выполнение упражнений на точность посадки БПЛА строго по центру финишного круга после прохождения сектора трассы.
44.  Техника выполнения экстренного торможения и разворота на 180 градусов на высокой скорости без потери текущей высоты полета.
45. Техника удержания дрона на сверхнизкой высоте (до 1 метра) при движении на максимальной скорости вдоль гоночного полотна (proximity flying).
46. Особенности адаптации пилота к изменению угла наклона FPV-камеры (Camera Tilt) до 45 градусов на скоростных участках.
47. Методика выполнения эталонного круга на профессиональных трассах сбалансированным сочетанием скоростных прямых и технических шпилек.
48. Методика обеспечения стабильности времени прохождения кругов при многокруговом заезде.
49. Физика и техника выполнения элемента «Split-S» через горизонтальное препятствие с последующей стабилизацией дрона у земли.
50. Техника выполнения «мертвой петли» (Power Loop) вокруг крупных объектов инфраструктуры в режиме Acro без потери контроля высоты на выходе.












































