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1. Описание фонда оценочных средств (оценочных материалов)

Фонд оценочных средств (оценочные материалы) включает в себя контрольные задания и (или) вопросы, которые могут быть предложены обучающемуся в рамках текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации по дисциплине (модулю). Указанные контрольные задания и (или) вопросы позволяют оценить достижение обучающимся планируемых результатов обучения по дисциплине (модулю), установленных в соответствующей рабочей программе дисциплины (модуля), а также сформированность компетенций, установленных в соответствующей общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.
Полные наименования компетенций и индикаторов их достижения представлены в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.

2. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения текущего контроля успеваемости обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.1)

1. Особенности технологии обработки на станках с ЧПУ.
2. Двигатели постоянного тока.
3. Токарные станки с ЧПУ.
4. Автоматизация функции смены инструмента.
5. Классификация систем управления электроприводов. Задачи системы управления
6. Интерполятор.
7. Автоматизация функций управления вспомогательными движениями.
8. Задачи управления. Геометрическая задача управления
9. Токарные станки с ЧПУ.
10. Автоматизация функций управления координатными перемещениями.
11. Что является  основным признаком систем программного управления ?
12. Какой алгоритм управления используется при обработке фасонных поверхностей?
13. Для каких целей в системах ЧПУ используется телеграфный канал ?
14. Какие функции выполняет модуль программного обеспечения контроллера привода ?
15. Какой параметр системы управления оказывает наиболее существенное на её устойчивость ?
16. Что такое интерполятор ?
17. Что такое интерпретатор ?
18. Как осуществляется связь системы ЧПУ связи с датчиками обратной связи?
19. Как осуществляется управление координатными перемещениями ?
20. Как осуществляется управление электроавтоматикой станка ?

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.2)

1. Что является  основным признаком систем программного управления ?
2. Какой алгоритм управления используется при обработке фасонных поверхностей?
3. Для каких целей в системах ЧПУ используется телеграфный канал ?
4. Какие функции выполняет модуль программного обеспечения контроллера привода ?
5. Какой параметр системы управления оказывает наиболее существенное на её устойчивость ?
6. Что такое интерполятор ?
7. Что такое интерпретатор ?
8. Как осуществляется связь системы ЧПУ связи с датчиками обратной связи?
9. Как осуществляется управление координатными перемещениями ?
10. Как осуществляется управление электроавтоматикой станка ?
11.Что относится к исполнительным органам станков с ЧПУ?
12. Перечислите основные модули систем ЧПУ.
13. Как осуществляется управление приводами подач.
14. Как осуществляется управление вспомогательными двигателями. 
15. Для чего в станке используются Конечные выключатели?
16. Какие станки называются многоцелевыми?
17. Какие устройства смены инструментов вы знаете?
18. Что означает «модальная функция»?
19. Какие материалы режущего инструмента для станков с ЧПУ вы знаете?
20. Виды заготовок для станков с ЧПУ.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.3)

1. Модуль системы ЧПУ управления координатными перемещениями.
2. Наблюдающее устройство в системах управления.
3. Модуль системы ЧПУ связи с датчиками обратной связи.
4. Методы измерения.
5. Задача управления координатными перемещениями.
6. Системы управления. Основные элементы.
7. Модуль системы ЧПУ управления электроавтоматикой станка.
8. Преимущество и проблемы использования станков с системой ЧПУ.
9. Датчики в станках с ЧПУ.
10. Задачи управления. Диагностическая задача.
11.Что относится к исполнительным органам станков с ЧПУ?
12. Перечислите основные модули систем ЧПУ.
13. Как осуществляется управление приводами подач.
14. Как осуществляется управление вспомогательными двигателями. 
15. Для чего в станке используются Конечные выключатели?
16. Какие станки называются многоцелевыми?
17. Какие устройства смены инструментов вы знаете?
18. Что означает «модальная функция»?
19. Какие материалы режущего инструмента для станков с ЧПУ вы знаете?
20. Виды заготовок для станков с ЧПУ.

3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.1)

1. Что является  основным признаком систем программного управления
А) Отсутствие человека при выполнении обработки;
Б) Наличие программы управления;
В) Наличие средств автоматизации перемещения рабочего органа;
Г) Наличие программоносителя и систем считывания информации.

2. Какой алгоритм управления используется при обработке фасонных поверхностей
А) Алгоритм контурного управления;
Б) Алгоритм позиционного управления;
В) Алгоритм циклового управления;
Г) Алгоритм  синфазного управления. 

3. Для каких целей в системах ЧПУ используется телеграфный канал
А) Для связи с другими станками в цехе;
Б) Для передачи информации в диспетчерские службы  цехов;
В) Для связи с  ЭВМ верхнего уровня в иерархических системах управления ГПС;
Г) Для передачи управляющих программ в базы данных.

4. Какие функции выполняет модуль программного обеспечения контроллера привода
А) Преобразует расчётное значение команды управления  в цифровой код  для ЦАП;
Б) Определяет отклонение  положения рабочего органа от требуемого значения;
В) Формирует требуемый закон управления на различных участках траектории  движения рабочего органа;
Г) Контролирует правильность отработки рабочим органом траектории. 

5. Какой параметр системы управления оказывает наиболее существенное на её устойчивость
А) Коэффициент усиления системы;
Б) Коэффициент передачи обратной связи;
В) Постоянная времени исполнительного органа;
Г) Надёжность её элементов.

6. Что такое перерегулирование в системах управления
А) Это превышение выходным сигналом заданного значения;
Б) Это превышение выходным сигналом установившегося значения в начале переходного процесса;
В) Недопустимое увеличение выходного сигнала;
Г) Поведение выходного сигнала в случае  в случае потери устойчивости системой.

7. Какие задачи решаются системой ЧПУ при управлении приводами координатных перемещений
А) Задачи формирования законов разгона и торможения, ПИ-регулятора и позиционирования;
Б) Задачи интерполяции,  формирования законов ПИ-регулятора;
В) В первом случае -нет связи, а во втором -оперативными средствами прекращено выполнение теста модуля;
Г) Задачи интерполяции,  формирования цикла позиционирования.

8. Какую роль выполняют оптронные развязки в системах ЧПУ
А) Гальваническую развязку электрических цепей системы ЧПУ и станка , повышение помехозащищённости  системы;
Б) Гальваническую развязку электрических цепей системы ЧПУ и станка, усиление по мощности выходных сигналов;
В) Усиление по мощности выходных сигналов и их преобразование по уровню напряжения;
Г) Повышение помехозащищённости  системы и преобразование выходных сигналов по уровню напряжения.

9. Какого типа погрешность возникает при идентичных каналах управления и воспроизведении окружности
А) Погрешность формы в  виде огранки; 
Б) Погрешность формы в  виде эллипса;
В) Погрешность размера радиуса окружности;
Г) При идентичных каналах  не возникает погрешности воспроизведения  окружности.

10. Какие задачи решает система ЧПУ при первичной обработке кадров управляющей  программы (УП)
А) Декодирование кадров УП, контроль на нечётность, преобразование информации в систему команд  процессора;
Б) Декодирование кадров УП, синтаксический контроль и разделение информации на геометрическую и технологическую;
В) Синтаксический контроль и контроль на нечётность информации;
Г) Преобразование информации кадров УП в систему команд  процессора.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.2)

1. Что такое перерегулирование в системах управления
А) Это превышение выходным сигналом заданного значения;
Б) Это превышение выходным сигналом установившегося значения в начале переходного процесса;
В) Недопустимое увеличение выходного сигнала;
Г) Поведение выходного сигнала в случае  в случае потери устойчивости системой.

2. Какие задачи решаются системой ЧПУ при управлении приводами координатных перемещений
А) Задачи формирования законов разгона и торможения, ПИ-регулятора и позиционирования;
Б) Задачи интерполяции,  формирования законов ПИ-регулятора;
В) В первом случае -нет связи, а во втором -оперативными средствами прекращено выполнение теста модуля;
Г) Задачи интерполяции,  формирования цикла позиционирования.

3. Какую роль выполняют оптронные развязки в системах ЧПУ
А) Гальваническую развязку электрических цепей системы ЧПУ и станка , повышение помехозащищённости  системы;
Б) Гальваническую развязку электрических цепей системы ЧПУ и станка, усиление по мощности выходных сигналов;
В) Усиление по мощности выходных сигналов и их преобразование по уровню напряжения;
Г) Повышение помехозащищённости  системы и преобразование выходных сигналов по уровню напряжения.

4. Какого типа погрешность возникает при идентичных каналах управления и воспроизведении окружности
А) Погрешность формы в  виде огранки; 
Б) Погрешность формы в  виде эллипса;
В) Погрешность размера радиуса окружности;
Г) При идентичных каналах  не возникает погрешности воспроизведения  окружности.

5. Какие задачи решает система ЧПУ при первичной обработке кадров управляющей  программы (УП)
А) Декодирование кадров УП, контроль на нечётность, преобразование информации в систему команд  процессора;
Б) Декодирование кадров УП, синтаксический контроль и разделение информации на геометрическую и технологическую;
В) Синтаксический контроль и контроль на нечётность информации;
Г) Преобразование информации кадров УП в систему команд  процессора.

6. Какой режим сбора входной информации используется (опрос, прерывание) в КДОС
А) Используется метод опроса  со сбросом  счетчика контроллера  в нуль после каждого обращения;
Б) В  фоновом режиме процессора  используется метод опроса, при  решении геометрических задач  метод прерывания;
В) Во время решения задач интерполяции и управления приводом используется метод прерывания, при заполнении счётчика контроллера  метод опроса;
Г) Во время решения задач интерполяции и управления приводом используется метод опроса, при заполнении счётчика контроллера  метод прерывания.

7. В чём разница сообщений: «НЕТ МОДУЛЯ» и « ТЕСТ МОДУЛЯ ?»
А) В первом случае -нет связи, а во втором -есть ошибка функционирования модуля;
Б) В первом случае -нет связи, а во втором -тест модуля прошёл;
В) В первом случае -нет связи, а во втором -оперативными средствами прекращено выполнение теста модуля;
Г) Оба сообщения одинаковы, но одно выдаётся в фоновом режиме,  а другое тестом по включению.

8. Какие элементы  контролера привода подвергаются самодиагностике
А) Магистрали, дешифраторы адреса, регистры данных;
Б) Магистрали и дешифраторы;
В) Магистрали, дешифраторы адреса, регистры данных,  ЦАП;
Г) Регистры данных и ЦАП.

9. Какая геометрическая информация задается при реализации линейной  интерполяции
А) Приращения координат и абсолютные координаты конечной точки траектории;
Б) Приращения координат или абсолютные координаты конечной точки траектории;
В) Длина и угол поворота радиуса вектора описывающего траекторию рабочего органа;
Г) Приращения координат от конечной точки участка к его начальной точке.

10. Как определяется направление перемещения в интерполяторе построенном по принципу оценочных функций
А) По скорости изменения оценочной функции; 
Б) По величине оценочной функции;
В) По знаку оценочной функции;
Г) По величине и знаку оценочной функции.
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Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-7 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-7.2)

1. Какая геометрическая информация задается при реализации круговой интерполяции
А) Абсолютные координаты конечной точки траектории;
Б) Приращения координат и координаты центра дуги;
В) Радиус дуги окружности и абсолютные координаты начальной точки траектории;
Г) Центральный угол дуги окружности и абсолютные координаты начальной точки траектории.

2. Что такое ошибка управления в позиционном контуре систем управления
А) Это разность между заданной величиной перемещения и полученным значением;
Б) Это погрешность канала измерения перемещения;
В) Это ошибка в формировании скорости перемещения рабочего органа;
Г) Это отклонение выходного сигнала от номинального значения.

3. К чему приводит обрыв обратной связи в системе управления
А) К погрешности воспроизведения выходного сигнала;
Б) К потере устойчивости системы;
В) К снижению надёжности системы;
Г) К изменению длительности переходных процессов.

4. Что такое принципиальная схема системы управления
А) Представление системы управления в виде совокупности   функциональных звеньев со всеми  связями между ними;
Б) Представление системы управления в виде совокупности символов;
В) Представление системы управления в виде совокупности символов конкретной элементной  базы  со всеми связями между ними;
Г) Представление системы управления в виде совокупности взамисвязанных, функционально   и конструктивно обособленных блоков.

5. Что включает в себя задача обработки технологической информации в системах ЧПУ
А) Декодирование  технологической информации,   разделение её на группы по функциональному  назначению, дешифрация  в каждой группе в соответствии с числом  исполнительных органов;
Б) Декодирование  технологической информации, дешифрация  в соответствии с числом  исполнительных органов, формирование скорости подачи;
В) Декодирование  технологической информации,   разделение её на группы по функциональному  назначению, дешифрация  в каждой группе в соответствии с числом  исполнительных органов, формирование скорости подачи;
Г) Декодирование  технологической информации,   разделение её на группы по функциональному  назначению, формирование скорости подачи.

6. Какой режим сбора входной информации используется (опрос, прерывание) в КДОС
А) Используется метод опроса  со сбросом  счетчика контроллера  в нуль после каждого обращения;
Б) В  фоновом режиме процессора  используется метод опроса, при  решении геометрических задач  метод прерывания;
В) Во время решения задач интерполяции и управления приводом используется метод прерывания, при заполнении счётчика контроллера  метод опроса;
Г) Во время решения задач интерполяции и управления приводом используется метод опроса, при заполнении счётчика контроллера  метод прерывания.

7. В чём разница сообщений: «НЕТ МОДУЛЯ» и « ТЕСТ МОДУЛЯ ?»
А) В первом случае -нет связи, а во втором -есть ошибка функционирования модуля;
Б) В первом случае -нет связи, а во втором -тест модуля прошёл;
В) В первом случае -нет связи, а во втором -оперативными средствами прекращено выполнение теста модуля;
Г) Оба сообщения одинаковы, но одно выдаётся в фоновом режиме,  а другое тестом по включению.

8. Какие элементы  контролера привода подвергаются самодиагностике
А) Магистрали, дешифраторы адреса, регистры данных;
Б) Магистрали и дешифраторы;
В) Магистрали, дешифраторы адреса, регистры данных,  ЦАП;
Г) Регистры данных и ЦАП.

9. Какая геометрическая информация задается при реализации линейной  интерполяции
А) Приращения координат и абсолютные координаты конечной точки траектории;
Б) Приращения координат или абсолютные координаты конечной точки траектории;
В) Длина и угол поворота радиуса вектора описывающего траекторию рабочего органа;
Г) Приращения координат от конечной точки участка к его начальной точке.

10. Как определяется направление перемещения в интерполяторе построенном по принципу оценочных функций
А) По скорости изменения оценочной функции; 
Б) По величине оценочной функции;
В) По знаку оценочной функции;
Г) По величине и знаку оценочной функции.


