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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 сформированное» 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)
7 семестр

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.1)
1. Что такое кодирование МС?
2. Для чего используется кодирование МС?
3. Какие методы кодирования МС существуют?

4. Каков вид матрицы  Денавита-Хартенберга?
5. Сколько параметров и какие используют при заполнении матрицы  Денавита-Хартенберга?
6. Закодировать движение манипулятора по методу Денавита – Хартенберга
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7. Каким образом выполняется кодирование Иркутским методом?

8. Каким образом используются результаты кодирования МС при решении прямой задачи  позиционирования?
9. Сколько решений имеет обратная задача  о положении для многозвенного манипулятора антропоморфной структуры?
10. Какая задача лежит в основе планирования дискретной траектории движения?
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.2)
1. Составить модель движения двухзвенного манипулятора. Записать зависимость между координатами схвата в системе координат, связанной со стойкой и перемещением первого и второго звеньев манипулятора
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2. Что такое каркас программной траектории?
3. Почему построение каркаса связано с решением задачи выбора?
4. Сколько координат необходимо для описания  положения  центра схвата в абсолютном протранстве?
15. Как по заданной величине поворота вокруг оси z  найти  положение захватного устройства?
6. Что понимают под построением непрерывной траектории по дискретному приближению?
7. Что такое интерполяция?
8. В чем отличие сплайн-интерполяции от полиномиальной интерполяции?
9. Каковы основные зависимости сплайн-интерполяции 1-го порядка?

10. Как поступают, если скорость и ускорение функции  на каком-нибудь отрезке времени превышает допустимое значение?
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.3)
1. Управление по вектору координат.

2. Управление по вектору силы. 

3. Динамические модели манипулятора с учётом изгиба модуля руки. 

4. Методы Лагранжа-Эйлера и Ньютона-Лапласа при построении динамических систем. 

5. Тензор инерции, теорема о параллельных осях.

6. Метод связных графов для представления манипуляционных систем.

7. Геометрический подход к решению обратной задачи кинематики.

8. Планирование траектории. Разбиение траектории на участки. 

9. Метод обратных матриц при решении обратной задачи кинематики. 

10. Численные методы решения обратной задачи кинематики. 
8 семестр

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.1)
1. Какие алгоритмы управления называют кинематическими?
2. Когда предпочтительно использовать кинематические алгоритмы нулевого порядка?
3. Когда предпочтительно использовать кинематические алгоритмы по ускорению?
4. Каким преимуществом обладают динамические алгоритмы управления?
5. Чем отличаются динамические алгоритмы от кинематических?
6. В чем прблема реализации динамических алгоритмов управления?
7. Какое уравнение лежит в основе описания динамики манипуляционных систем (МС)?
8. Каков порядок вывода уравнений динами МС?
9. Какие исходные данные необходимы для вывода уравнений динамики МС?
10. Каков  общий порядок  системы уравнений динамики МС , состоящей из трех звеньев?
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.2)
1. Составьте уравнение Лагранжа 2-го рода для следующей системы
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2. Какой основной принцип синтеза  экономичных динамических алгоритмов управления?
3. Какими уравнениями описывают динамику МС как объекта управления?
4. Какие уравнения используют для оценки управляемости МС?
5. Каков критерий управляемости МС?
6. Какое движение МС называют собственным?
7. Какой алгоритм  динамический  алгоритм управления предпочтительнее в условиях неопределенности параметров МС?
8. Что понимают под декомпозицией управления?
9. Какие исходные данные необходимы для расчета линейных сплайнов?
10. Какой вид имеет траектория движения рабочего органа манипулятора при использовании  сплайн-интерполяции третьего порядка?
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.3)
1. Найдите ошибку в расстановке систем координат по Денавиту-Хартенбергу

 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



2. Какое уравнение лежит в основе описания динамики манипуляционных систем (МС)?
3. Каков  общий порядок  системы уравнений динамики МС, состоящей из четырех звеньев?
4. Какие существуют методики составления кинематических и динамических моделей роботов и робототехнических систем?
5. Какие существуют подходы к решению прямых и обратных кинематических и динамических задач управления роботами?

6. По таблице каркаса  рассчитать сплайны 1–го порядка для 2-го звена робота.
7. Дайте определение программному каркасу траектории. 

8. Дайте общую методику решения задачи выбора траектории. 

9. Назовите минимально необходимое число координат для того, чтобы описать  положения  центра схвата?
10. В каких случаях решение обратной задачи о положении будет больше одного?

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

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.1)
1. Обратная матрица матрице однородного преобразования имеет вид, где n – вектор нормали, o – вектор ориентации, a – вектор подхода, p – вектор переноса.

2. Прямая задача динамики определяет
3. Матрица однородного преобразования состоит из
4. Уравнение Лагранжа второго рода записывается в виде
5. Матрица Якоби используется при решении
6. Размерность матрицы Якоби для трёхзвенного манипулятора со степенями подвижности пятого порядка будет составлять:
7. Компонента Ixx тензора инерции для звена с равномерным распределением масс рассчитывается по формуле
8. Для осуществления поворота вокруг оси y на угол q необходимо воспользоваться матрицей поворота вида
9. Обратная задача кинематики определяет
10. Расставьте системы координат по методу Денавита-Хартенберга для следующей кинематической схемы

 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.2)
1. Провести умножение двух матриц однородного преобразования
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2. В аналитической форме определите обобщённые координаты и обобщённые скорости каждого звена

 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



3. Найдите ошибку в расстановке систем координат по Денавиту-Хартенбергу

 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



4. Формулировка прямой задачи кинематики 

5. Для тонкостенного звена круглого сечения выведите компоненту тензора инерции Izz.
6. Формулировка прямой задачи о скорости

7. Формулировка обратной задачи о скорости

8. Имеется система, состоящая из робота с рабочим инструментом и заготовки детали. Положение и ориентация заготовки относительно инструмента (т.е. в связанной системе координат инструмента) описывается матрицей T1, основание робота описывается относительно инструмента — матрицей T2. Определить положение и ориентацию заготовки относительно основания робота. 

9. Для цельного звена круглого сечения выведите компоненту тензора инерции Ixx.

10. Запишите формулы построения траекторий робота типа 3–5–3 и 4–3–4.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.3)
1. Найдите ошибку в расстановке систем координат по Денавиту-Хартенбергу

 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



2. Какое уравнение лежит в основе описания динамики манипуляционных систем (МС)?
3. Каков  общий порядок  системы уравнений динамики МС, состоящей из четырех звеньев?
4. Какие существуют методики составления кинематических и динамических моделей роботов и робототехнических систем?
5. Какие существуют подходы к решению прямых и обратных кинематических и динамических задач управления роботами?

6. По таблице каркаса  рассчитать сплайны 1–го порядка для 2-го звена робота.
7. Дайте определение программному каркасу траектории. 

8. Дайте общую методику решения задачи выбора траектории. 

9. Назовите минимально необходимое число координат для того, чтобы описать  положения  центра схвата?
10. В каких случаях решение обратной задачи о положении будет больше одного?

8 семестр

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.1)
1. Как с помощью весовых коэффициентов  уменьшить перемещение манипулятора по несущей координате (по координате первого звена)?
2. Для чего в штрафную функцию вводятся весовые коэффициенты?
3. Для чего в оптимизируемую функцию вводится функция штрафа обобщенных координат?

4. Какова методика планирования траектории  циклического движения манипулятора пространстве обобщенных координат при обходе замкнутых фигур?
5. Какие критерии могут использоваться для выбора рационального решения обратной задачи кинематики численным методом?
6. На основе чего производится планирование траектории движения манипулятора в абсолютном пространстве?
7. Какие критерии могут использоваться для выбора рационального решения обратной задачи кинематики?
8. Какие подходы используются для получения аналитического решения обратной задачи о положении?
9. На какой основе производится планирование траектории движения манипулятора пространстве обобщенных координат?
10. Запишите уравнение прямой на плоскости.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.2)
1. Сколько координат необходимо для описания  положения  центра схвата в абсолютном пространстве?
2. Какие системы координат  используются в  робототехнике?
3. Запишите матричную формулу для тензора инерции в общем виде. 

4. Перечислите способы решения обратной задачи кинематики. 

5. Опишите, в чём заключается метод обратных матриц.

6. Какие бывают виды матриц эйлеровых координат?

7. В чём геометрический смысл матрицы однородного преобразования?

8. Опишите набор преобразований определяющих отражение объекта в зеркале на расстоянии d от зеркала.
9. Для тонкостенного звена круглого сечения выведите компоненту тензора инерции Iyy.
10. Найдите конечное положение схвата, если изначально он находится в точке с координатами [1 2 3 1]T и совершает поворот вокруг оси х на угол 150°.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.3)
1. Управление по вектору координат.

2. Управление по вектору силы. 

3. Динамические модели манипулятора с учётом изгиба модуля руки. 

4. Методы Лагранжа-Эйлера и Ньютона-Лапласа при построении динамических систем. 

5. Тензор инерции, теорема о параллельных осях.

6. Метод связных графов для представления манипуляционных систем.

7. Геометрический подход к решению обратной задачи кинематики.

8. Планирование траектории. Разбиение траектории на участки. 

9. Метод обратных матриц при решении обратной задачи кинематики. 

10. Численные методы решения обратной задачи кинематики. 
4. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся (защиты курсовой работы (проекта)) по дисциплине (модулю)
8 семестр

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.1)
1. Расставьте системы координат по Денавиту-Хартенбергу

 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



2. Каков порядок вывода уравнений динами МС?
3. Какие исходные данные необходимы для вывода уравнений динамики МС?
4. Каков  общий порядок  системы уравнений динамики МС, состоящей из двух звеньев?
5. Назовите преимущества метода Лагранжа-Даламбера. 

6. Какими недостатками обладают динамические алгоритмы управления?

7. Перечислите виды динамических ошибок манипулятора. 

8. По таблице каркаса  рассчитать сплайны 2-го порядка для 3-го звена робота.
9. Приведите методику управления по вектору силы. 

10. Как с помощью весовых коэффициентов  уменьшить перемещение манипулятора по несущей координате (по координате первого звена)?
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.2)
1. Назовите назначение весовых коэффициентов весовых функций.

2. Какая стандартная функция системы  Scilab используется для  нахождения  вектора, минимизирующего значение функции?
3. По таблице каркаса  рассчитать сплайны 3-го порядка для 2-го звена робота.
4. Какие критерии используются при планировании траекторий движения манипулятора?

5. Определить траекторию движения схвата при равномерном вращении 1 звена для манипулятора, представленного на рисунке. 

 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



6. Каким должно быть движение звеньев манипулятора, представленного на рис . при прямолинейном движении схвата
 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



7. Составьте уравнение Лагранжа 2-го рода для первого звена указанного манипулятора

 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



8. Составьте уравнение Лагранжа 2-го рода для второго звена указанного манипулятора

 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



9. Составьте уравнение Лагранжа 2-го рода для третьего звена указанного манипулятора

 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



10. Запишите уравнение Лагранжа 2-го рода в общем виде.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-5 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-5.3)
1. В каких случаях обратная задачи о положении не будет иметь решения?

2. По таблице каркаса  рассчитать сплайны 1-го порядка для 3-го звена робота.
3. В каком случае можно говорить о том, что манипулятор обладает избыточной структурой?

4. Для указанного манипулятора решите ПЗП по Денавиту-Хартенбергу

 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



5. Для тонкостенного звена прямоугольного сечения выведите компоненту тензора инерции Ixx.

6. Для тонкостенного звена круглого сечения выведите компоненту тензора инерции Ixy.
7. Найдите конечное положение схвата, если изначально он находится в точке с координатами [1 1 3 1]T и совершает поворот вокруг оси z на угол 30°.

8. Формулировка обратной задачи динамики.
9. Сплайн-интерполяция — это?

10.Запишите уравнение Лагранжа 2-го рода для второго звена указанного маниуплятора
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