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Паспорт 
фонда оценочных средств по учебной дисциплине 
«Проектирование систем управления роботами» 

Перечень компетенций (элементов компетенций), формируемых в 
результате освоения учебной дисциплины (модуля) или практики 
№ 

п/п 

 

Код контроли-
руемой 

компетенции 

Формулировка 

контролируемой 

компетенции 

 

Контролируемые 

темы 

учебной дисципли-
ны, 

практики 

Этапы форми-
рования 

(семестр изуче-
ния) 

 

Тема 1. Общие во-
просы проектирова-
ния. 

заключительный 

Тема 2. Система и 
процесс. 

заключительный 

Тема 3. Проектиро-
вание систем. 

заключительный 

Тема 4. Системы 
управления. 

заключительный 

Тема 5. Проектиро-
вание роботов. 

заключительный 

1. ОПК-1 Способен применять 
естественнонаучные и 
общеинженерные зна-
ния, методы математи-
ческого анализа и мо-
делирования в профес-
сиональной деятельно-
сти 

Тема 6. Проектиро-
вание регулятора в 
системе управления 
роботом. 

заключительный 

Тема 1. Общие во-
просы проектирова-
ния. 

заключительный 

Тема 2. Система и 
процесс. 

заключительный 

Тема 3. Проектиро-
вание систем. 

заключительный 

Тема 4. Системы 
управления. 

заключительный 

2. ОПК-2 Способен применять 
основные методы, спо-
собы и средства полу-
чения, хранения, пере-
работки информации 
при решении задач 
профессиональной 
деятельности 

Тема 5. Проектиро- заключительный 



вание роботов. 

Тема 6. Проектиро-
вание регулятора в 
системе управления 
роботом. 

заключительный 

Тема 3. Проектиро-
вание систем. 

заключительный 

Тема 4. Системы 
управления. 

заключительный 

3. ОПК-14 

Способен разрабаты-
вать алгоритмы и ком-
пьютерные программы, 
пригодные для практи-
ческого применения Тема 5. Проектиро-

вание роботов. 
заключительный 

Тема 3. Проектиро-
вание систем. 

заключительный 

Тема 4. Системы 
управления. 

заключительный 

4. ПК-1 Способен изучать и 
анализировать научно-
техническую инфор-
мацию в области робо-
тотехники и мехатро-
ники  

Тема 5. Проектиро-
вание роботов. 

заключительный 

Тема 3. Проектиро-
вание систем. 

заключительный 

Тема 4. Системы 
управления. 

заключительный 

5. ПК-3 Способен разрабаты-
вать программное 
обеспечение изделий 
робототехники и меха-
троники, в том числе 
детской и образова-
тельной робототехники 

Тема 5. Проектиро-
вание роботов. 

заключительный 

 

 
 
 
 
 



Показатели и критерии оценивания компетенций, описание шкал оце-
нивания 

 
 

№ 

п/п 

Код контролируе-
мой компетенции 

Показатель оценивания 
(знания, умения, навы-
ки) 

Контролируемые 
темы учебной дис-
циплины 

Наименование 
оценочного 
средства 

1. ОПК-1 Знать: методы матема-
тического аппарата ана-
литической геометрии, 
линейной алгебры, 
дифференциального и 
интегрального исчисле-
ния функции одной пе-
ременной 
Уметь: применять ма-
тематический аппарат 
теории функции не-
скольких переменных, 
теории функций ком-
плексного переменного, 
теории рядов, теории 
дифференциальных 
уравнений 
 

Тема 1, 

Тема 2,  

Тема 3, 

Тема 4, 

Тема 5, 

Тема 6. 

Контрольные 
вопросы 

 

2. ОПК-2 Знать: основные мето-
ды решения задач с ис-
пользованием про-
граммных средств 
Уметь: алгоритмизиро-
вать решения задач и 
реализует алгоритмы с 
использованием про-
граммных средств 
  

Тема 1, 

Тема 2,  

Тема 3, 

Тема 4, 

Тема 5, 

Тема 6. 

Контрольные 
вопросы 

 

3. ОПК-14 Знать: базовые алго-
ритмы, подходы к напи-
санию ПО 
Уметь: использовать 
специализированные 
библиотек 
Владеть: навыками ис-
пользования высоко-
уровневых ЯП 
 

Тема 3, 

Тема 4, 

Тема 5. 

Контрольные 
вопросы 

4. ПК-1 Уметь: строить физиче-
ские и математические 
модели роботов, меха-

Тема 3, Контрольные 
вопросы 



тронных и робототехни-
ческих систем, их от-
дельных подсистем и 
модулей 
 

Тема 4, 

Тема 5. 

5. ПК-3 Знать: формализацию и 
алгоритмизацию задачи 
автоматизации управле-
ния изделиями мехатро-
ники и робототехники 

Тема 3, 

Тема 4, 

Тема 5. 

Контрольные 
вопросы 

 
 

Фонды оценочных средств по дисциплине  
«Проектирование систем управления роботами» 

 
 Вопросы к защите практических работ 

 
Практическая работа №1 

Основы работы в символьных переменных с в пакете прикладных программ 
для решения задач технического моделирования 

Цель работы: изучить систему команд расширения  пакета прикладных 
программ для решения задач технического моделирования  для работы с 
символьными переменными . 

Контрольные вопросы: 
1. Как  осуществляется  цветовые  выделения  и  синтаксический  кон-

троль при работе с пакетом?  
2. Как можно получить быструю справку по любой команде пакета?  

Практическая работа №2 
Получение общей передаточной функции 

замкнутой математической модели локальной системы регулирования в сим-
вольных переменных 

Цель работы: научиться получать общую передаточную функцию замк-
нутой математической модели локальной системы регулирования, используя 
систему команд расширения системы компьютерной математики, а также 
научиться определять статическую ошибку регулирования и зависимость 
этой величины от параметров регулятора, используя полученную общую пе-
редаточную функцию локальной системы регулирования. 

Контрольные вопросы: 
1. Как  осуществляется  цветовые  выделения  и  синтаксический  

кон-троль при работе с пакетом?  
2. Как можно получить быструю справку по любой команде пакета?  

 

Практическая работа №3 



Построение  и преобразования структурных схем в среде моделирования 
сложных технических систем 

Цель работы: ознакомление с динамическими и частотными характери-
стиками систем автоматического управления (САУ) и получение навыков 
исследования линейных динамических моделей с использованием пакета 
прикладных программ моделирования сложных технических систем. 

Контрольные вопросы: 
1. Расскажите о пакете прикладных программ для решения задач техни-

ческого моделирования в роли суперкалькулятора.  
2. Что принято называть сессией при работе с пакетом прикладных про-

грамм для решения задач технического моделирования?  
Практическая работа №4 

Перенос математической модели локальной системы регулирования из рабо-
чего пространства среды моделирования сложных технических систем в  

рабочее пространство проектирования систем SISO 
Цель работы: познакомиться с расширением рабочего пространства про-

ектирования систем SISO . Научиться переносить математическую модель 
локальной системы регулирования из рабочего пространства среды модели-
рования сложных технических систем в рабочее пространство проектирова-
ния систем SISO. 

Контрольные вопросы: 
1. Как изображается и для чего служит комментарий?  
2. Что такое интерактивный режим?  

Практическая работа №5 
Использование методики нахождения оптимального сочетания параметров 

локального регулятора с усилительным корректирующим звеном 
Цель работы: научиться определять наилучшие настройки регулятора 

(корректирующего звена) локальной системы регулирования, обеспечиваю-
щие необходимые запасы устойчивости и наибольшее быстродействие.  

Контрольные вопросы: 
1. Перечислите основные объекты пакета прикладных программ для ре-

шения задач технического моделирования.  
2. В каком окне можно скорректировать данные, занесенные в рабочую 

область и как вызвать это окно?  
Практическая работа №6 

Цифровые системы управления 
Цель работы: 
- изучение частотных характеристик аналоговых и дискретных фильт-

ров; 
- аналитические исследования аналоговых и дискретных фильтров в па-

кетах  проектирования систем управления 
- «экспериментальные» исследования аналоговых и дискретных фильт-

ров в пакете моделирования сложных технических систем. 
Контрольные вопросы: 



1. Что такое системная переменная, задаваемая в пакете прикладных 
программ для решения задач технического моделирования?  

2. Перечислите  системные  переменные  и  назовите,  какие  значения 
принимает каждая системная переменная по умолчанию.  

Практическая работа №7 
Исследование линейных динамических моделей с помощью ППП моде-

лирования систем управления (переходные и частотные характеристики) 
Цель работы: ознакомление с динамическими и частотными характери-

стиками систем автоматического управления (САУ) и получение навыков 
исследования линейных динамических моделей с использованием пакета 
прикладных программ . 

Контрольные вопросы: 
1. Правила задания имени переменной.  
2. Как присвоить переменной  значение?  

Практическая работа №8 
Моделирование нечеткой системы управления робокаром 

Цель работы:  
– изучить основные определения теории нечетких множеств и теории 

нечеткого логического вывода;  
– ознакомиться с составом и возможностями инструментария нечеткой 

логики, входящего в пакет прикладных программ для решения задач техни-
ческого моделирования ;  

– приобрести практические навыки работы в пакете моделирования не-
четкой логики и создание нечеткой модели управления.  

Контрольные вопросы: 
1. Укажите преимущества использования нечеткой логики при разработ-

ке систем управления. 
2. Чем отличается нечеткий логический вывод от четкого логического 

вывода по правилу Modus Ponendo Ponens?  
Практическая работа №9 

Работа пакета моделирования нечеткой логики с блоками пакета моделиро-
вания сложных технических систем 

Цель работы: приобретение навыков работы пакета моделирования не-
четкой логики с блоками пакета моделирования сложных технических сис-
тем .  

Контрольные вопросы: 
1. Какие способы используются в нечетких экспертных системах для 

представления и обработки знаний? 
2. Приведите пример интеллектуальной системы с нечетким представле-

нием знаний для решения небольшой прикладной электротехнической задачи 
для управления технологическим процессом. 

Практическая работа №10 
Исследование автоматической системы  

управления с fuzzy-регулятором в пакете прикладных программ для решения 
задач технического моделирования 



Цель работы: Изучить структуру нечеткого регулятора, сравнить резуль-
тат управления с классическим ПИ-регулятором 

Контрольные вопросы: 
1. Выделите из полного листинга программы управления системой кон-

диционирования воздуха в рабочем объеме программные конструкции, ис-
пользованные при создании функции принадлежности. Какие возможности 
они предоставляют разработчику программного обеспечения?  

 
 

Практическая работа №11 
Исследования нейросетевого регулятора с предсказанием 

Цель работы: изучить нейросетевой регулятор с предсказанием. 
Контрольные вопросы: 
1. В чем заключаются преимущества нейроуправления?  
2. Приведите примеры построения структурных схем нейросетевых 

САУ. 
Практическая работа №12 

Исследования нейросетевого регулятора NARMA-l2 
Цель работы: изучить структуру и принцип действия нейросетевого ре-

гулятора NARMA-L2. Обучить регулятор согласно индивидуальному зада-
нию. 

Контрольные вопросы: 
3. В чем заключается идея построения нечеткой нейронной сети? При-

ведите структуру сети ANFIS, объясните принцип её действия. 
4. В чем заключаются преимущества нейроуправления?  

Практическая работа №13 
Исследования нейросетевого контроллера на основе эталонной модели 

Цель работы: изучить структуру и принцип действия нейросетевого кон-
троллера на основе эталонной модели. Обучить регулятор согласно индиви-
дуальному заданию. 

Контрольные вопросы: 
1. Приведите примеры построения структурных схем нейросетевых 

САУ. 
2. Гибридные нейро-нечеткие системы, назначение, сферы применения.  
 
Критерии и шкала оценивания по оценочному средству защита практи-

ческих работ 
Шкала оценивания  Критерий оценивания 

5 Ответы на вопросы к защите лабораторных работ даны на высо-
ком уровне (правильные ответы даны на 90-100% вопро-
сов/задач) 

4 Ответы на вопросы к защите практических работ даны на сред-
нем уровне (правильные ответы даны на 75-89% вопросов/задач) 



3 Ответы на вопросы к защите лабораторных работ даны на низ-
ком уровне (правильные ответы даны на 50-74% вопросов/задач) 

2 Ответы на вопросы к защите лабораторных работ даны на не-
удовлетворительном уровне (правильные ответы даны менее 
чем на 50%) 

 
 
 

Вопросы для контрольных работ 
 
1. Принципы построения систем прогнозирования.  
2. Гибридные нейро-нечеткие системы, назначение, сферы применения.  
3. В чем заключается идея построения нечеткой нейронной сети? При-

ведите структуру сети ANFIS, объясните принцип её действия. 
4. Какие способы используются в нечетких экспертных системах для 

представления и обработки знаний? 
5. Выделите из полного листинга программы управления системой 

кондиционирования воздуха в рабочем объеме программные конструкции, 
использованные при создании функции принадлежности. Какие возможности 
они предоставляют разработчику программного обеспечения?  

6. Как в пакете прикладных программ для решения задач технического 
моделирования осуществляются операции с комплексными числами?  

7. Какие  форматы  отображения  вещественных  чисел  используются в 
пакете прикладных программ для решения задач технического моделирова-
ния?  

8. Правила задания имени переменной.  
9. Перечислите  системные  переменные  и  назовите,  какие  значения 
10. принимает каждая системная переменная по умолчанию.  
11. каком окне можно скорректировать данные, занесенные в рабочую 

область и как вызвать это окно?  
12. Что такое интерактивный режим?  
13. Что принято называть сессией при работе в пакете прикладных про-

грамм для решения задач технического моделирования?  
14. Как  осуществляется  цветовые  выделения  и  синтаксический  кон-

троль при работе в пакете прикладных программ для решения задач техниче-
ского моделирования?  

Типовые варианты контрольных работ 
ВАРИАНТ 1 

1. Какие способы используются в нечетких экспертных системах для 
представления и обработки знаний? 

2. Выделите из полного листинга программы управления системой кон-
диционирования воздуха в рабочем объеме программные конструкции, ис-



пользованные при создании функции принадлежности. Какие возможности 
они предоставляют разработчику программного обеспечения?  

3. Как в пакете прикладных программ для решения задач технического 
моделирования осуществляются операции с комплексными числами?  

 
ВАРИАНТ 2 

1. Принципы построения систем прогнозирования.  
2. Гибридные нейро-нечеткие системы, назначение, сферы применения.  
3. В чем заключается идея построения нечеткой нейронной сети? Приве-

дите структуру сети ANFIS, объясните принцип её действия. 
ВАРИАНТ 3 

1. Что такое интерактивный режим?  
2. Что принято называть сессией при работе в пакете прикладных про-

грамм для решения задач технического моделирования?  
3. Как  осуществляется  цветовые  выделения  и  синтаксический  кон-

троль при работе в пакете прикладных программ для решения задач техниче-
ского моделирования?  

Критерии и шкала оценивания по оценочному средству контрольная ра-
бота 
Шкала оценивания  Критерий оценивания 

5 Ответы на вопросы к защите лабораторных работ даны на высо-
ком уровне (правильные ответы даны на 90-100% вопро-
сов/задач) 

4 Ответы на вопросы к защите практических работ даны на сред-
нем уровне (правильные ответы даны на 75-89% вопросов/задач) 

3 Ответы на вопросы к защите лабораторных работ даны на низ-
ком уровне (правильные ответы даны на 50-74% вопросов/задач) 

2 Ответы на вопросы к защите лабораторных работ даны на не-
удовлетворительном уровне (правильные ответы даны менее 
чем на 50%) 

 
Вопросы фронтального и индивидуального опросов 

 
1. Какие способы используются в нечетких экспертных системах для 

представления и обработки знаний? 
2. Принципы построения систем прогнозирования в пакете Adaptive 

Neuro-Fuzzy Inference System, Fuzzy Logic Toolbox.  
3. Правила задания имени переменной.  
4. каком окне можно скорректировать данные, занесенные в рабочую 

область и как вызвать это окно?  



5. Как  осуществляется  цветовые  выделения  и  синтаксический  кон-
троль при работе в пакете прикладных программ для решения задач техниче-
ского моделирования?  

6. Понятие мехатронной системы 
7. Функциональное назначение и классификация роботов по областям 

применения. 
8. Приводы переменного тока.  
9. Принципы построения информационной  структуры 

кoмпьютepизиpoвaннoгo пpoизвoдcтвa, использующего PTC.  
10. Применение роботов с силомоментным очувствлением. 
11. Уравнения динамики манипулятора в форме уравнений Лагранжа 

второго рода.  
12. Приводы переменного тока.  
13. нергeтичecкий pacчeт cилoвыx aгpeгaтoв и принципы выбopa их  

элeмeнтoв.  
14. Мобильные роботы. Особенности конструкции и управления. Облас-

ти применения.  
15. Системы cилoмoмeнтнoгo oчyвcтвлeния, кoнcтpyкции дaтчикoв, 

cпocoбы  oбpaбoтки cигнaлoв.  
16. Энергeтичecкий pacчeт cилoвыx aгpeгaтoв и принципы выбopa их  

элeмeнтoв.  
17. Определение обобщённых координат, скоростей и ускорений звеньев 

манипулятора.  
18. Уравнения динамики манипулятора в форме уравнений Лагранжа 

второго рода.  
19. Обобщённая структура мехатронной системы. 
20. Как в пакете прикладных программ для решения задач технического 

моделирования осуществляются операции с комплексными числами?  
 

Критерии и шкала оценивания по оценочному средству фронтальный и 
индивидуальный опрос 

Шкала оценивания  Критерий оценивания 

5 Контрольная работа выполнена на высоком уровне (пра-
вильные ответы даны на 90-100% вопросов/задач) 

4 Контрольная работа выполнена на среднем уровне (правиль-
ные ответы даны на 75-89% вопросов/задач) 

3 Контрольная работа выполнена на низком уровне (правиль-
ные ответы даны на 50-74% вопросов/задач) 

2 Контрольная работа выполнена на неудовлетворительном 
уровне (правильные ответы даны менее чем на 50%) 

 
Оценочные средства для промежуточной аттестации (зачет) 



 
1. Понятие мехатронной системы..  
2. Типы управляющих ycтpoйcтв, применяемых для управления про-

мышленными роботами и poбoтoтexнoлoгичecкими комплексами 
3. Обобщённая структура мехатронной системы. 
4. Кинематическое управление манипулятором (по положению, по век-

тору скорости, по вектору силы).  
5. Функциональное назначение и классификация роботов по областям  
применения. 
6. Системы технического зрения, их структура и аппаратные средства.  
7. Обобщенная функциональная схема, элементы и подсистемы роботов.  
8. Уравнения динамики манипулятора в форме уравнений Лагранжа вто-

рого рода.  
9. Системный подход при проектировании мехатронных систем.  
10. Определение обобщённых координат, скоростей и ускорений звеньев 

манипулятора.  
11. Понятие робототехнической системы (PTC).  
12. Приводы переменного тока.  
13. Классификация приводов, используемых в робототехнике и мехатро-

нике.  
14. Энергeтичecкий pacчeт cилoвыx aгpeгaтoв и принципы выбopa их  

элeмeнтoв.  
15. Датчики внeшнeй и внyтpeннeй инфopмaции.  Датчики пoлoжeния, 

cкopocти, ycкopeния, сил и мoмeнтoв, тaктильныe датчики.  
16. Импульсное регулирование частоты вращения.  
17. Принципы построения информационной  структуры 

кoмпьютepизиpoвaннoгo пpoизвoдcтвa, использующего PTC.  
18. Мобильные роботы.  
19. Обобщенная функциональная схема эргодической (человеко-

машинной) системы.  
20. Применение роботов с силомоментным очувствлением. 
 

Критерии и шкала оценивания по оценочному средству промежуточный кон-
троль (зачет) 

Характеристика знания предмета и ответов Зачеты 



Студент глубоко и в полном объѐме владеет про-
граммным материалом. Грамотно, исчерпывающе и 
логично его излагает в устной или письменной фор-
ме. При этом знает рекомендованную литературу, 
проявляет творческий подход в  ответах на вопросы и 
правильно обосновывает принятые решения, хорошо 
владеет умениями и навыками при выполнении прак-
тических задач.  
Студент знает программный материал, грамотно и по 
сути излагает его в устной или письменной форме, 
допуская незначительные неточности в утверждени-
ях, трактовках, определениях и категориях или не-
значительное количество ошибок. При этом владеет 
необходимыми умениями и навыками при выполне-
нии практических задач.  
Студент знает только основной программный мате-

риал, допускает неточности, недостаточно чѐткие 

формулировки, непоследовательность в ответах, из-
лагаемых в устной или письменной форме. При этом 
недостаточно владеет умениями и навыками при вы-
полнении практических задач. Допускает до 30% 
ошибок в излагаемых ответах. 

зачтено 

Студент не знает значительной части программного 
материала. При этом допускает принципиальные 
ошибки в доказательствах, в трактовке понятий и ка-
тегорий, проявляет низкую культуру знаний, не вла-
деет основными умениями и навыками при выполне-
нии практических задач. Студент отказывается от от-
ветов на дополнительные вопросы.  

не зачтено 

 
 

Оценочные средства для промежуточной аттестации (экзамен) 
 

1. Понятие мехатронной системы. Принцип синергетической интеграции 
элементов мехатронной системы. Примеры мехатронных модулей и систем, 
их классификация, особенности конструкции.  

2. Типы управляющих ycтpoйcтв, применяемых для управления про-
мышленными роботами и poбoтoтexнoлoгичecкими комплексами.  Особен-
ности систем компьютерного управления движением. 

3. Обобщённая структура мехатронной системы. Принцип программно-
аппаратной интеграции при реализации мехатронной системы. Прецизион-



ные механические подсистемы в мехатронике, особенности их  конструкции 
и компоновки. 

4. Кинематическое управление манипулятором (по положению, по век-
тору скорости, по вектору силы). Дистанционное полуавтоматическое, ко-
мандное  и копирующее управление.  

5. Функциональное назначение и классификация роботов по областям 
применения. Промышленные роботы, типовые конструкции отечественных и  
зарубежных промышленных роботов. Классификация промышленных робо-
тов по типу кинематической схемы 

6. Системы технического зрения, их структура и аппаратные средства. 
Предварительная обработка информации. Распознавание зрительных обра-
зов. Анализ двумерных и трёхмерных сцен. 

7. Обобщенная функциональная схема, элементы и подсистемы роботов. 
Манипуляторы, схваты и рабочие органы, силовые агрегаты, механизмы раз-
грузки, системы очувствления, управляющие устройства, средства передви-
жения. 

8. Уравнения динамики манипулятора в форме уравнений Лагранжа вто-
рого рода.  

9. Системный подход при проектировании мехатронных систем. Методы 
моделирования и автоматизированного проектирования.  

10. Определение обобщённых координат, скоростей и ускорений звеньев 
манипулятора.  

11. Понятие робототехнической системы (PTC). Структура и компонен-
ты PTC. Робототехника в современном автоматизированном производстве.  

12. Приводы переменного тока. Устройство и механические характери-
стики асинхронных двигателей. Современные приводы на основе асинхрон-
ных двигателей и векторного управления.  

13. Классификация приводов, используемых в робототехнике и мехатро-
нике. Электромеханические, электpогидpaвличecкиe и 
элeктpoпнeвмaтичecкиe пpивoды в poбoтoтexникe и мexaтpoникe.  

14. Энергeтичecкий pacчeт cилoвыx aгpeгaтoв и принципы выбopa их  
элeмeнтoв. Типовые режимы работы и диаграммы нагрузки. Тепловой рас-
чёт.  

15. Kлaccификaция инфopмaциoнныx ycтpoйcтв, пpимeняeмыx в 
poбoтoтexникe и мexaтpoникe. Датчики внeшнeй и внyтpeннeй инфopмaции.  
Датчики пoлoжeния, cкopocти, ycкopeния, сил и мoмeнтoв, тaктильныe дат-
чики.  

16. Импульсное регулирование частоты вращения. Применение широт-
но-импульсной модуляции. Механические характеристики двигателя посто-
янного тока при широтно- импульсном управлении. 

17. Tpeбoвaния к технологическому процессу и кoнcтpyкции изделий,  
обусловленные poбoтизaциeй. Принципы построения информационной  
структуры кoмпьютepизиpoвaннoгo пpoизвoдcтвa, использующего PTC.  

18. Мобильные роботы. Особенности конструкции и управления. Облас-
ти применения.  



19. Обобщенная функциональная схема эргодической (человеко-
машинной) системы. Интерфейсы в системе «чeлoвeк – poбoтoтexничecкaя 
cиcтeмa». Cпocoбы взaимoдeйcтвия oпepaтopa c poбoтoм. 
Пoлyaвтомaтичecкoe и кoмaнднoe yпpaвлeниe, кoпиpyющee yпpaвлeниe 
мaнипyлятopoм.  

20. Системы cилoмoмeнтнoгo oчyвcтвлeния, кoнcтpyкции дaтчикoв, 
cпocoбы  oбpaбoтки cигнaлoв. Применение роботов с силомоментным очув-
ствлением. 
Типовой экзаменационный билет 

ФБГОУ ВО «ЛУГАНСКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ УНИВЕРСИТЕТ  

ИМЕНИ ВЛАДИМИРА ДАЛЯ» 

Кафедра Информационные и управляющие системы 

Экзаменационный контроль     Семестр 8 

Дисциплина «Проектирование систем управления роботами» 

  КОНТРОЛЬНОЕ ЗАДАНИЕ № 1 

1. Обобщенная функциональная схема, элементы и подсистемы роботов. Манипуляторы, 
схваты и рабочие органы, силовые агрегаты, механизмы разгрузки, системы очувствления, управ-
ляющие устройства, средства передвижения. 

2. Уравнения динамики манипулятора в форме уравнений Лагранжа второго рода.  
 

Утверждено на заседании кафедры   _________ 

Протокол  № ___ 

Зав. кафедрой _________      Преподаватель _________       доц. Шульгин С.К.                          

 
Критерии и шкала оценивания по оценочному средству промежуточный кон-
троль (экзамен) 
Шкала оценивания (ин-
тервал баллов) 

Критерий оценивания 

отлично (5) Студент глубоко и в полном объёме владеет программным 
материалом. Грамотно, исчерпывающе и логично его излага-
ет в устной или письменной форме. При этом знает реко-
мендованную литературу, проявляет творческий подход в 
ответах на вопросы и правильно обосновывает принятые 
решения, хорошо владеет умениями и навыками при выпол-
нении практических задач.  

хорошо (4) Студент знает программный материал, грамотно и по сути 
излагает его в устной или письменной форме, допуская не-
значительные неточности в утверждениях, трактовках, опре-
делениях и категориях или незначительное количество оши-
бок. При этом владеет необходимыми умениями и навыками 
при выполнении практических задач. 

удовлетворительно (3) Студент знает только основной программный материал, до-
пускает неточности, недостаточно чёткие формулировки, 



непоследовательность в ответах, излагаемых в устной или 
письменной форме. При этом недостаточно владеет умения-
ми и навыками при выполнении практических задач. Допус-
кает до 30% ошибок в излагаемых ответах. 

неудовлетворительно (2) Студент не знает значительной части программного мате-
риала. При этом допускает принципиальные ошибки в дока-
зательствах, в трактовке понятий и категорий, проявляет 
низкую культуру знаний, не владеет основными умениями и 
навыками при выполнении практических задач. Студент от-
казывается от ответов на дополнительные вопросы 

 
 

 



 

Форма листа изменений и дополнений, внесенных в ФОС 
 

Лист изменений и дополнений 
 

№ 

п/п 

Виды дополнений и изме-
нений 

Дата и номер протокола 
заседания кафедры (ка-
федр), на котором были 

рассмотрены и одобрены 
изменения и дополнения 

Подпись (с расшифров-
кой) заведующего кафед-
рой (заведующих кафед-

рами) 

 

 

   

 

 

   

 

 

   

 

 

   

 



 Экспертное заключение 
 

 
Представленный фонд оценочных средств (далее – ФОС) по дисципли-

не «Проектирование систем управления роботами» соответствует требовани-
ям ФГОС ВО. 

Предлагаемые формы и средства текущего и промежуточного контроля 
адекватны целям и задачам реализации основной профессиональной образо-
вательной программы по направлению подготовки 15.03.06 Мехатроника и 
робототехника. 

Оценочные средства для текущего контроля успеваемости, промежу-
точной аттестации по итогам освоения дисциплины представлены в полном 
объеме. 

Виды оценочных средств, включенные в представленный фонд, отве-
чают основным принципам формирования ФОС. 

Разработанный и представленный для экспертизы фонд оценочных 
средств рекомендуется к использованию в процессе подготовки обучающих-
ся по указанному направлению. 

 

 
Председатель учебно-методической 
комиссии факультета компьютерных 
систем и информационных техноло-
гий 

 

Ветрова Н. Н. 
 


