Примерные оценочные материалы, применяемые при проведении промежуточной аттестации по дисциплине (модулю) - «Развитие беспилотных и автономных наземных транспортно-технологических средств»

Вопросы для зачёта
1. Архитектура и классификация автономных средств.
2. Уровни автономности (SAE J3016).
3. Подробный разбор уровней от 0 (полное управление человеком) до 5 (абсолютная автономность).
4. Границы ответственности человека и ИИ на каждом уровне.
5. Классификация по назначению.
6. Особенности проектирования беспилотных магистральных тягачей, городских роботакси, беспилотных карьерных самосвалов и внутрискладских роботов (AGV/AMR).
7. Компоненты верхнего и нижнего уровней.
8. Разделение системы управления на подсистему восприятия (Perception), планирования (Planning) и исполнения команд/контроля (Control/Drive-by-Wire).
9. Сенсорные системы и восприятие окружающей среды (Sensors & Perception).
10. Технологии технического зрения.
11. Классификация, преимущества и недостатки камер (моно-, стерео-, ИК-камеры) в различных условиях освещенности.
12. Лидары (LiDAR): принцип работы (ToF), разница между механическими (вращающимися) и твердотельными (Solid-State) лидарами, построение облака точек (Point Cloud).
13. Радары (Radar): использование миллиметрового диапазона волн для определения скорости и расстояния до объектов в условиях плохой видимости (дым, туман, снегопад).
14. Комплексирование данных (Sensor Fusion).
15. Алгоритмы и подходы к объединению данных от разнородных датчиков (камеры + лидары + радары) для создания единой динамической карты среды.
16. Навигация, локализация и планирование движения.
17. Глобальная навигация (GNSS/GPS/ГЛОНАСС).
18. Методы повышения точности позиционирования, использование технологии RTK (Real-Time Kinematics) для сантиметровой точности.
19. Инерциальная навигация (IMU).
20. Одометрия, использование гироскопов и акселерометров для локализации при потере спутникового сигнала.
21. Технология SLAM (Simultaneous Localization and Mapping).
22. Одновременная локализация и построение карты в неизвестном пространстве (визуальный SLAM и лидарный SLAM).
23. Высокоточные карты (HD Maps).
24. Отличие HD-карт от обычных навигационных карт, слои данных (геометрия дорог, знаки, разметка, логика движения).
25. Планирование траектории: алгоритмы глобального поиска маршрута и локального обхода препятствий в реальном времени.
26. Исполнительные механизмы, безопасность и стандарты.
27. Системы Drive-by-Wire (управление по проводам).
28. Электронное управление рулением (Steer-by-Wire), торможением (Brake-by-Wire) и тягой.
29. Отказоустойчивость и резервирование (Redundancy): дублирование вычислительных блоков, контуров питания и тормозных систем для обеспечения безопасности при аппаратных сбоях.
30. [bookmark: _GoBack]Стандарты функциональной безопасности: требования стандартов ISO 26262 (для автомобилей) и ISO 21448 (SOTIF — безопасность целевой функциональности) к беспилотному транспорту.
