Примерные оценочные материалы, применяемые при проведении промежуточной аттестации по дисциплине (модулю)  
 
[bookmark: _GoBack]«Исследования и испытания роботов и робототехнических систем»
 
При проведении промежуточной аттестации обучающемуся предлагается дать ответы на 2 вопроса из нижеприведенного списка. 
 
Примерный перечень вопросов

1. Назовите области применения и основные классификационные признаки промышленных роботов. 
2. Каковы технические характеристики промышленных роботов? Какое управление ПР называется позиционным? Какое управление ПР называется цикловым? Какое управление ПР называется контурным?
3. Дайте определение термина «мехатроника».  Что такое мехатронный объект? Каким мехатронным уровням может соответствовать технический объект? Приведите примеры.  
4. Что такое «устройство»? Какие основные принципы положены в основу построения мехатронных систем? Какие устройства могут являться составной частью машин с компьютерным управлением движением?  
5.  Какие функции выполняет устройство компьютерного управления в мехатронной системе или модуле? Что такое мехатронный модуль движения?  Приведите пример мехатронного модуля вращательного движения. Приведите пример мехатронного модуля поступательного движения. Какова структура мехатронного модуля движения? 
6.  Приведите классификацию информационных устройств и систем, используемых в мехатронике и промышленных роботах. 
7.  Приведите примеры датчиков внешней и внутренней информации устройств мехатроники и робототехники. 
8. Объясните принцип работы пъезодатчиков. 
9.  Назовите уровни управления в мехатронных системах. Объясните типовую структуру системы управления движением.
10.  Объясните структуру адаптивной системы с эталонной моделью. Приведите классификацию роботизированных технологических комплексов.
11.  Как осуществляется контрольная наладка мехатронных и робототехнических систем?  Как осуществляется выборка зазоров в подшипниковых узлах?  Как осуществляется выборка зазоров в зубчатых передачах и механизмах?  Как осуществляется выборка зазоров в передачах винт – гайка?
12. Назовите общие методы сокращения времени наладки и выявления неисправностей. В чем заключаются особенности метода обратной последовательности? Какие приборы используются при наладке электрооборудования? Как регулируют выдержку времени в реле времени? 
13.  Как выполняется контрольная наладка системы управления промышленного робота? 
14.  Как выполняется наладка робота по тестовой программе? 
15.  Как выполняется наладка микропроцессорных систем управления? 
16.  Как выполняется наладка информационных систем? 
17.  Как выполняется наладка информационных систем восприятия внешней среды? Как выполняется проверка правильности настройки системы светозащиты? 
18.  Какова роль моделирования в наладке системы программного управления робототехнического устройства или мехатронной системы? Задача настройки электроприводов робототехнического устройства или мехатронной системы. Что настраивается в электроприводах робототехнического устройства или мехатронной системы? 
19.  Приведите типовую структурную схему регулируемого электропривода.  Как производится настройка привода по его модели с использованием пакета Matlab? 
20.  Приведите порядок практической настройки регулируемого электропривода. 
21.  Охарактеризуйте процесс подготовки управляющей программы для лазерного технологического комплекса в режиме обучения
22. Назовите виды испытаний промышленных роботов. Какие требования предъявляются к условиям проведения испытаний промышленных роботов?  Какие параметры измеряются при проведении испытаний промышленных роботов? Какие параметры измеряются при проведении испытаний мехатронных систем? 
23.  Какие средства измерения используются при проведении испытаний роботов и мехатронных систем? Как проверяют погрешность позиционирования робота? Как проверяют жесткость конструкции робота? Как проверяют грузоподъемность робота? Как проверяют быстродействие робота? Как проверяют проходимость мобильных роботов? Как оценивается неравномерность движения узлов робота? Как измеряются динамические характеристики робота? 
24.  Назовите особенности испытаний мехатронных систем. Чем обусловлены ошибки в мехатронных модулях движения? Назовите методы определения ошибок мехатронного модуля движения. Назовите методы диагностирования мехатронных и робототехнических систем. Какова роль моделирования в диагностике мехатронных и робототехнических систем? 
25.  Приведите структурную схему модели исполнительной системы робота.  Назовите основную задачу технического диагностирования. Приведите информационную структуру системы поддержания работоспособности объекта. 
26.  Какие датчики используются при диагностировании механизмов? Назовите зоны работоспособности диагностируемой системы. Приведите пример схемы определения параметра точности металлорежущего станка. 
27.  Охарактеризуйте структуры автоматизированных производств в зависимости от серийности выпускаемой продукции. Объясните структуру роботизированных комплексов. Охарактеризуйте структуру гибкой производственной системы. 
28.  Какие требования предъявляются к роботизированным транспортно-накопительным системам? Приведите примеры устройства роботизированных складов. 
29.  В чем заключается техническое обслуживание роботов и мехатронных систем? Что входит в перечень работ по ТО? Виды организации эксплуатации оборудования. Назовите признаки изношенности деталей. Назовите признаки изношенности элементов пневмо и гидропривода. Назовите признаки изношенности элементов электропривода. Назовите признаки изношенности системы управления. 
30.  Назовите состав эксплуатационных документов. Регламент работ перед пуском оборудования. Как формируется управляющая программа для робота и мехатронной системы? Как осуществляется обучение робота? Назовите классы систем обучения роботов. Что является моделью ремонтируемого изделия? 
31.  Назовите основные требования безопасного обслуживания мехатронных и робототехнических систем.  С помощью каких параметров определяется положение схвата манипуляторов в инерциальной системе координат? Какова постановка прямой задачи кинематики манипуляторов роботов? Какова постановка обратной задачи кинематики манипуляторов роботов? 
32.  С какой целью в кинематике роботов используют однородные координаты? Поясните составляющие системы формул для преобразования координат. Каким образом осуществляется переход к матричному представлению формул для преобразования координат?  В каких случаях и какие параметры кинематических пар выступают в роли обобщенных координат? 
33.  Каким образом составляется таблица кинематических пар манипулятора? Приведите последовательность расчета положения схвата в абсолютном пространстве на основе матриц перехода 4х4. С помощью каких элементов результирующей матрицы определяется положение схватов в пространстве? 
34.  Каким образом можно определить положение в пространстве промежуточных звеньев манипулятора относительно стойки? Каким образом можно определить положение одного промежуточного звена относительно другого промежуточного звена? Каковы особенности манипуляторов с параллельной кинематикой? 
35.  Каков порядок назначения систем координат, связанных со схватом и неподвижной платформой? Каким образом реализуются степени подвижности в манипуляторах с параллельной кинематикой? Поясните кинематический смысл каждой из пяти матриц перехода, используемых для расчета центров шарниров подвижной платформы.
36.  Каково назначение робототехнических комплексов в промышленности? Каковы уровни автоматизации машиностроительного производства? Какие уровни автоматизации целесообразно обеспечивать на основе использования робототехнических комплексов? 
37.  Поясните понятие робототехнический комплекс. Приведите классификацию РК по функциональному признаку.  Приведите классификацию РК по области применения. Приведите классификацию РК по структурному признаку. Приведите классификацию РК по компоновочному признаку. Приведите классификацию РК по типу производственного подразделения. 
38.  Каковы особенности использования нескольких роботов в одном АТК?   Каковы наиболее распространенные производственные сцены при многостаночном обслуживании ТО роботом? 
39.  Каков порядок и каковы преимущества и недостатки обслуживания ТО роботом с одним схватом? Каковы особенности обслуживания роботом ТО с позициями промежуточного хранения предмета манипулирования? Каковы особенности и преимущества робота с двумя схватами на руке при многостаночном обслуживании?
40. Каковы особенности применения РТК в механообрабатывающем производстве? Каковы требования к технологическим процессам, реализуемым в РТК? Каковы требования к деталям, обрабатываемым в ТРК? 
41.  Каковы требования к технологическому оборудованию, используемому в РТК? Поясните особенности характерных зон загрузки станков промышленными роботами. Каковы требования к промышленным роботам, включаемым в состав РТК? 
42.  Каковы требования к РТК в целом применительно к машиностроительному производству? Каковы общие характеристики и особенности РТК механообработки? Каковы общие требования к траекториям движения схвата манипулятора в составе РТК? 
43.  Назовите характерные точки и участки траектории движения схвата при обслуживании ТО. Назовите подходы к описанию траекторий движения схвата ПР в составе РТК. 
44.  Поясните порядок синтеза закона движения по обобщенной координате при описании траектории одним полиномом. Каковы граничные условия при синтезе закона движения по обобщенной координате при описании траектории одним полиномом? 
45. Поясните порядок синтеза законов движения по обобщенным координатам при представлении траектории движения сплайн-функциями.  Каковы особенности траекторий типов 4-3-4, 3-5-3 и 5-2-4?  Каков порядок и какова целесообразность представления траектории сплайн-функцией типа 3-3-3-3-3? 
46.  Каковы особенности планирования траекторий в пространстве обобщенных координат для произвольного числа реперных точек? Какова основная терминология сетей Петри (позиции, переходы, дуги, маркировки)? Приведите графические изображения позиций, переходов и дуг сетей Петри. 
47. Каковы условия срабатывания переходов сетей Петри? Каково формальное представление сети Петри? 
48.  Представьте функцию входных и выходных инциденций в матричном виде для анализируемого РТК. 
49. Поясните понятие «граф достижимости» и его применение для анализа работоспособности РТК в терминалах сетей Петри. 
50.  Поясните порядок моделирования работы РТК в терминалах сетей Петри.
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