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1. Описание фонда оценочных средств (оценочных материалов) 
 

Фонд оценочных средств (оценочные материалы) включает в себя контрольные зада-

ния 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 плани-

руемых результатов обучения по дисциплине (модулю), установленных в соответствующей 

рабочей программе дисциплины (модуля), а также сформированность компетенций, установ-

ленных в соответствующей общей характеристике основной профессиональной образова-

тельной 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 ком-

петенции ПК-5 контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.1) 

 

1. Классификация мобильных роботов. 

2. Колесные мобильные роботы. 

3. Медицинские роботы. 

4. Подводные роботы. 

5. Классификация систем, расположенных на подвижном основании. 

6. Мобильные роботы. 

7. Минироботы. 

8. Тенденции развития мобильной робототехники. 

9. Мировой опыт создания МР.  

10. Морские мобильные роботы. 

 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ком-

петенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.2) 

 

1. Формирование модели изображения окружающей среды в МКР. 

2. Устройство и функционирование сенсорных систем мобильных роботов. 

3. Методы исследования СТЗ МКР. 

4. Робот с амортизацией без демпфирования. 

5. Структура мобильного робототехнического комплекса. 

6. Система очувствления роботов. 

7. Методы исследования. 

8. Математическое моделирование движения мобильных роботов по пересеченной местности 

9. Математическая модель системы управления. 

10. Математическая модель навигации. 

 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ком-

петенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.3) 

 

1. Оценка параметров движения, влияющих на качество изображения 

2. Оценка параметров движения, влияющих на качество изображения 

3. Квадрокоптер. Принцип движения робота. 

4. Продольное движение МКР 
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5. Космические роботы. 

6. Роботы специального назначения. 

7. Военные роботы. 

8. Системы пеленгации. 

9. Системы навигации. 

10. Системы управления. 

 

3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежу-

точной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю) 

 
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ком-

петенции ПК-5 контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.1) 

 

1. Воздействие дороги на движение МР  

2. Воздействие дороги на движение робота. 

3. Воздушные роботы мирного назначения. 

4. Движение в воздушном пространстве робота. 

5. Движение многоопорного робота. 

6. Движение по воде. 

7. Криволинейное движение робота. 

8. Прямолинейное движение робота. 

9. Движение по окружности 

10. Движение робота по кривой. 

 

 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ком-

петенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.2) 

 

1. Движение трехколесного робота. 

2. Динамика МКР с амортизацией и демпфированием. 

3. Задание пути  МР с помощью кубических параметрических сплайнов. 

4. Закон управления движением МР. 

5. Кинематика трехколесного МКР. 

6. Кинематическая схема мобильного колесного робота 

7. Кинематическая схема мобильного робота. 

8. Комбинированное движение робота. 

9. Равномерное движение мобильного робота. 

10. Равноускоренное движение мобильного робота. 

 

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности ком-

петенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.3) 

1. Характеристики мобильных роботов. 

2. Характеристики системы управления мобильного робота. 

3. Особенности компьютерного моделирования системы управления. 

4. Особенности компьютерного моделирования движения колѐсного робота в Simulink. 

5. Особенности компьютерного моделирования движения нескольких роботов 

6. Особенности компьютерного моделирования движения колѐсного робота в Simulink по 

сложной траектории. 

7. Сложности, возникающие при компьютерном моделировании движения колѐсного робота 

8. Основные характеристики квадрокоптеров. 

9. Особенности компьютерного моделирования движения квадрокоптера. 

10. Система навигации и стабилизации квадрокоптера. 
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