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Оценочные материалы – это совокупность учебно-методических матери-

алов (контрольных заданий, описаний форм и процедур), предназначенных для 

оценки качества освоения обучающимися данной дисциплины как части основ-

ной профессиональной образовательной программы. 

Цель – оценить соответствие знаний, умений и уровня приобретенных 

компетенций обучающихся целям и требованиям основной профессиональной 

образовательной программы в ходе проведения текущего контроля и промежу-

точной аттестации. 

Основная задача – обеспечить оценку уровня сформированности обще-

культурных, общепрофессиональных и профессиональных компетенций, при-

обретаемых обучающимся в соответствии с этими требованиями. 

Контроль знаний проводится в форме текущего контроля и промежуточ-

ной аттестации. 

Текущий контроль успеваемости проводится с целью определения степе-

ни усвоения учебного материала, своевременного выявления и устранения не-

достатков в подготовке обучающихся и принятия необходимых мер по совер-

шенствованию методики преподавания учебной дисциплины (модуля), органи-

зации работы обучающихся в ходе учебных занятий и оказания им индивиду-

альной помощи. 

К контролю текущей успеваемости относятся проверка знаний, умений и 

навыков, приобретенных обучающимися в ходе выполнения индивидуальных 

заданий на практических занятиях и лабораторных работах. При оценивании 

результатов освоения практических занятий и лабораторных работ применяется 

шкала оценки «зачтено – не зачтено». Количество лабораторных и практиче-

ских работ и их тематика определена рабочей программой дисциплины, утвер-

жденной заведующим кафедрой.  

Результат выполнения каждого индивидуального задания должен соот-

ветствовать всем критериям оценки в соответствии с компетенциями, установ-

ленными для заданного раздела дисциплины. 

Промежуточный контроль по дисциплине осуществляется проведением 

экзамена.  

Форма проведения экзамена – письменный ответ по утвержденным экза-

менационным билетам, сформулированным с учетом содержания учебной дис-

циплины. После выполнения письменной работы обучаемого производится ее 

оценка преподавателем и, при необходимости, проводится теоретическая бесе-

да с обучаемым для уточнения экзаменационной оценки. 
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Паспорт оценочных материалов по дисциплине 

 
№ 

п/п 
Контролируемые разделы (темы) дисци-

плины 
(результаты по разделам) 

Код контролиру-

емой компетен-

ции (или её части) 

Вид, метод, 

форма 

оценочного 

мероприятия 

1 2 3 4 

1 Классификация роботов и их структура <все> Экзамен 

2 Измерения в робототехнике <все> Экзамен 

3 Задачи мобильной робототехники <все> Экзамен 

4 Обзор программных инструментов <все> Экзамен 

5 Цифровые интегральные схемы <все> Экзамен 

6 ПЛИС <все> Экзамен 

7 Проектирование цифровых систем <все> Экзамен 

8 Языки описания аппаратуры <все> Экзамен 

 

Критерии оценивания компетенций (результатов) 

 

1). Уровень усвоения материала, предусмотренного программой. 

2). Умение анализировать материал, устанавливать причинно-

следственные связи. 

3). Ответы на вопросы: полнота, аргументированность, убежденность, 

умение 

4). Качество ответа (его общая композиция, логичность, убежденность, 

общая эрудиция) 

5). Использование дополнительной литературы при подготовке ответов. 

 

Уровень освоения сформированности знаний, умений и навыков по дис-

циплине оценивается в форме бальной отметки: 

«Отлично» заслуживает студент, обнаруживший всестороннее, система-

тическое и глубокое знание учебно-программного материала, умение свободно 

выполнять задания, предусмотренные программой, усвоивший основную и зна-
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комый с дополнительной литературой, рекомендованной программой. Как пра-

вило, оценка «отлично» выставляется студентам, усвоившим взаимосвязь ос-

новных понятий дисциплины в их значении для приобретаемой профессии, 

проявившим творческие способности в понимании, изложении и использовании 

учебно-программного материала. 

«Хорошо» заслуживает студент, обнаруживший полное знание учебно-

программного материала, успешно выполняющий предусмотренные в програм-

ме задания, усвоивший основную литературу, рекомендованную в программе. 

Как правило, оценка «хорошо» выставляется студентам, показавшим система-

тический характер знаний по дисциплине и способным к их самостоятельному 

пополнению и обновлению в ходе дальнейшей учебной работы и профессио-

нальной деятельности. 

«Удовлетворительно» заслуживает студент, обнаруживший знания ос-

новного учебно-программного материала в объеме, необходимом для дальней-

шей учебы и предстоящей работы по специальности, справляющийся с выпол-

нением заданий, предусмотренных программой, знакомый с основной литера-

турой, рекомендованной программой. Как правило, оценка «удовлетворитель-

но» выставляется студентам, допустившим погрешности в ответе на экзамене и 

при выполнении экзаменационных заданий, но обладающим необходимыми 

знаниями для их устранения под руководством преподавателя. 

«Неудовлетворительно» выставляется студенту, обнаружившему пробе-

лы в знаниях основного учебно-программного материала, допустившему прин-

ципиальные ошибки в выполнении предусмотренных программой заданий. Как 

правило, оценка «неудовлетворительно» ставится студентам, которые не могут 

продолжить обучение или приступить к профессиональной деятельности по 

окончании вуза без дополнительных занятий по соответствующей дисциплине. 

 

 

 

Типовые контрольные задания или иные материалы 

 

Вопросы к экзамену по дисциплине 

 

1. Промышленные и сервисные роботы. Стационарные и мобильные робо-

ты. Управляемые оператором, полуавтономные и автономные роботы. Энерге-

тическая система. Система связи. Система безопасности. Бортовая информаци-

онно-измерительная система. Вычислительная система. Исполнительная систе-

ма. 

2. Проприоцептивные и экстрацептивные измерения. Модули GNSS. GNSS 

RTK системы точного позиционирования и курсоуказания. Аакселерометры, 

гироскопы, энкодеры в составе инерциальных навигационных систем. Абсо-

лютные и относительные энкодеры. Радары. Ультразвуковые дальномеры. Ла-

зерные сканеры. Видеодатчики. Стереовидеодатчики. Тепловизоры. Датчики 

магнитной индукции. Времяпролётная камера. 

3. Одновременное картографирование и навигация. Обнаружение и локали-



5 

 

зация статических и динамических препятствий. Построение глобальной и ло-

кальной траектории движения. Управление скоростью и движением мобильного 

робота по траектории. Сопоставление и комбинирование измерительных дан-

ных от разнородных сенсоров. Распознавание объектов дорожной инфраструк-

туры, машин и других участников движения. Создание структурной компози-

ции окружающих объектов, их моделирование, отслеживание и предсказание 

перемещения. Планирование маневров и их исполнение. 3D- визуализация из-

мерительных данных и их генерация в симуляторе области функционирования 

мобильного робота. Построение карты проходимости на пересеченной местно-

сти. 

4. Операционная система ROS (Robot Operating System). Программно-

аппаратная архитектура параллельных вычислений NVidia CUDA. Библиотека 

компьютерного зрения Open CV. MathWorks MATLAB Robotics System Toolbox. 

5. Классификация цифровых интегральных схем (ИС). Стандартные ИС. ИС 

малого и среднего уровня интеграции, большие и сверхбольшие ИС. Микро-

процессоры, микроконтроллеры, ИС памяти, ИС с программируемой пользова-

телем структурой: программируемые логические интегральные схемы (ПЛИС), 

программируемые аналоговые ИС. Специализированные ИС. Базовые матрич-

ные кристаллы, ИС на стандартных ячейках, полностью заказные ИС. Про-

граммируемые аналоговые интегральные схемы (ПАИС). 

6. Классификация ПЛИС по архитектуре. Простые программируемые логи-

ческие устройства: программируемые логические матрицы, программируемые 

матрицы логики. Сложные программируемые логические устройства (СПЛУ). 

Программируемые пользователем вентильные матрицы (ППВМ). Программи-

руемые устройства комбинированной архитектуры. 

7. Программная и структурная (аппаратная) интерпретация алгоритмов. 

Цифровая фильтрация на базе специализированной микросхемы, микро-

контроллера, цифрового сигнального процессора и ПЛИС. Представления чи-

сел в формате с плавающей точкой и в формате с фиксированной точкой. Кван-

тование в цифровых фильтрах. Последовательная и параллельная обработка 

данных. Преимущества и недостатки ПЛИС по сравнению со стандартными и 

специализированными ИС. Репрограммируемость ИС, внутрисхемное про-

граммирование ИС, оперативное программирование ИС. 

8. Обзор языков описания аппаратуры: VHDL, Verilog, AHDL. Язык описа-

ния цифровых устройств AHDL. Элементы языка AHDL. Структура текстового 

описания. Применение конструкций языка. Группы, числа, выражения, опера-

торы, примитивы. Подключение к основному модулю проекта на языке AHDL 

других модулей. Стратегия восходящего и нисходящего проектирования. 

 

 

ДОКУМЕНТ ПОДПИСАН ЭЛЕКТРОННОЙ ПОДПИСЬЮ

СОГЛАСОВАНО ФГБОУ ВО "РГРТУ", РГРТУ, Жулев Владимир Иванович, 
Заведующий кафедрой ИИБМТ

14.03.25 12:51 (MSK) Простая подпись

Оператор ЭДО ООО "Компания "Тензор"


