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Приложение 1

Фонд оценочных средств
государственного экзамена 
направление подготовки 15.03.06 «Мехатроника и робототехника», 

профиль «Сервисные роботы и робототехнические системы»

Перечень вопросов государственного экзамена
Перечень вопросов ГЭ по направлению подготовки 15.03.06 «Мехатроника и робототехника», профиль «Сервисные роботы и робототехнические системы», составлен в соответствии с тре​бованиями ФГОС и СУОС.

Перечень структурирован по 6 дисциплинам, содержание которых состав​ляет ядро ОП и определяет эффективную профессиональную деятельность выпускника:

1. Вопросы по дисциплине «Основы теории идентификации»
1. Вторая теорема подобия.

2. Линейные регрессионные модели.

3. Нелинейные модели.

4. Метод прямого поиска.

5. Симплексный метод определения параметров моделей.

6. Метод Гаусса определения параметров нелинейных моделей.

7. Градиентный метод определения параметров нелинейных моделей.

8. Статистическое моделирование. Основные теоремы.

9. Методы разыгрывания случайных величин.

10. Метод наименьших квадратов для определения параметров нелинейных моделей.

11. Метод интегрирования экспериментальных данных для определения параметров нелинейных моделей.

12. Критерий Хи квадрат.

13. Равномерный закон распределения.

14. Нормальный закон распределения.
2. Вопросы по дисциплине «Теория автоматического управления»
1. Динамические характеристики САУ.

2. Частотные характеристики САУ.

3. Передаточные функции САУ.

4. Примеры типовых звеньев САУ.

5. Схемы пространства состояния.

6. Основные матрицы описания САУ в пространстве состояния.

7. Структурные схемы САУ.

8. Правила расчета передаточных функций по структурным схемам.

9. Сигнальный граф.

10. Правило Мейсона.

11. Алгебраические критерии устойчивости.

12. Частотные критерии устойчивости.

13. Выбор критерия в зависимости от задачи синтеза САУ.

14. Общая характеристика косвенных методов оценки качества САУ.

15. Применение корневого метода в задачах синтеза САУ.

16. Основные типовые законы управления.

17. Структурно-параметрическая оптимизация контуров САУ с типовыми регуляторами.

18. Дискретная передаточная функция, разностные уравнения.
19. Общее условие устойчивости дискретных САУ.

20. Структурная и функциональные схемы цифровых САУ.

21. Синтез цифровых САУ.

22. Особенности нелинейных САУ.

23. Виды нелинейных САУ, типовые статические нелинейности..

24. Особенности устойчивости в нелинейных САУ.

25. Алгоритм исследования устойчивости нелинейных САУ.
3. Вопросы по дисциплине «Локальные системы управления в робототехнике»

1. Элементарные звенья.

2. Критерии устойчивости. Область применения.

3. Критерии качества. Область применения. 

4. Активный эксперимент, его модификации.

5. Законы регулирования. П-регулятор.

6. Законы регулирования. ПИ-регулятор.

7. Законы регулирования. ПИД-регулятор.

8. Метод графа сигналов. Определения.

9. Методы синтеза настроек регулятора. Их различие.

10. Расчет настроек систем каскадного регулирования.

11. Передаточные функции  и годографы линейных звеньев.

12. Критерий Найквиста и его модификация.

13. Принципы регулирования.

14. Цифровая система регулирования.
Приложение 2

Фонд оценочных средств
государственного экзамена 
направление подготовки 15.03.06 «Мехатроника и робототехника», 

профиль «Сервисные роботы и робототехнические системы»
Перечень задач государственного экзамена
1. Задачи по дисциплине «Основы теории идентификации»
1. Критическая продольная нагрузка на стержень зависит от длины и диаметра стержня, а также модуля упругости. Сколько основных размерностей нужно рассматривать?

2. Последовательную цепь, состоящую из элементов L, C, и R, описывают следующие переменные: сопротивление R, емкость C, индуктивность L, электрический заряд q, частота f и напряжение V. Составьте безразмерные комбинации.

3. Найти номиналы сопротивления R и индуктивности L в последовательной RL цепи с постоянным входным напряжением U = 220 В с помощью метода интегрирования экспериментальных данных. Данные эксперимента: t = 0 , i_L = 0; t = 0.2, i_L = 27.810; t = 0.4, i_L = 38.045; t = 0.6, i_L = 41.810; t = 0.8, i_L = 43.19; t = 1, i_L = 43.7.

4. Найти номиналы сопротивления R и емкости C в последовательной RC цепи с постоянным входным напряжением U = 220 В с помощью метода интегрирования экспериментальных данных. анные эксперимента: t = 0, U_C = 0; t = 0.1, U_C = 139; t = 0.2, U_C = 190; t = 0.3, U_C = 209; t = 0.5, U_C = 218.5; t = 0.7, U_C = 219.5; t = 1, U_C = 220. Проверить последовательность на равномерный закон распределения по критерию «Хи квадрат».

5. Количество попаданий в 1-й интервал = 30, во 2-й = 20, в 3-й = 25, в 4-й = 25, в 5-й = 20, в 6-й = 30, в 7-й = 25, в 8-й = 25. Проверить последовательность на равномерный закон распределения по критерию «Хи квадрат».

6. Количество попаданий в 1-й интервал = 21, во 2-й = 21, в 3-й = 21, в 4-й = 24, в 5-й = 21, в 6-й = 21, в 7-й = 21. Проверить данную последовательность на равномерный закон распределения с использованием критерия «Хи квадрат».

7. Количество попаданий в 1-й интервал = 5, во 2-й = 4, в 3-й = 35, в 4-й = 40, в 5-й = 10, в 6-й = 6. Проверить последовательность на равномерный закон распределения по критерию «Хи квадрат».
2. Задачи по дисциплине «Теория автоматического управления»

1. Определить передаточную функцию объекта управления, а также значения АЧХ и ФЧХ по графикам входного и выходного сигналов.

2. По уравнению динамики получить передаточную функцию разомкнутой системы. Определить устойчивость и качество.

3. По заданной ЛАЧХ определить передаточную функцию объекта управления определить устойчивость и качество САУ.

4. По заданной передаточной функции объекта управления определить устойчивость и качество САУ. Показать алгоритм синтеза ЦСАУ методом максимального быстродействия.

5. По заданной передаточной функции объекта управления определить устойчивость и качество САУ. Показать алгоритм синтеза САУ по желаемой ЛАЧХ.

6. По заданной передаточной функции объекта управления определить устойчивость и качество САУ. Показать алгоритм синтеза САУ по желаемой передаточной функции.
7. Разработать функциональную схему системы регулирования температуры в помещении, в которой одновременно установлены кондиционер и нагреватель. Предложить варианты математического описания данной системы.
8. По заданной передаточной функции объекта управления определить устойчивость и качество САУ. Показать алгоритм синтеза САУ методом модального регулятора.

9. На рисунке представлено расположение корней характеристического уравнения. Определить, как изменятся основные показатели качества, если в исходную систему добавили (последовательно) XXX звено с параметрами XXX.

10. По заданной дискретной передаточной функции объекта управления определить устойчивость и качество САУ. Показать алгоритм синтеза ЦСАУ методом максимального быстродействия.
3. Задачи по дисциплине «Локальные системы управления в робототехнике»

	1. Построение электронной схемы модели по заданной передаточной функции. W(p) = (2p3 + 4p2 + 5p + 1) / (3p3 + 2p2 + p + 1).

	2. Построение схемы в переменных состояния по заданной передаточной функции. W(p) = 5 / (3p3 + 6p2 + 2p + 2).

	3. Определить передаточную матрицу для объекта Французова. dx1/dt = 0.5x1 + x2 – 3x13; dx2/dt = – 2x1 – x2.

	4. Модальный метод синтеза САР. W(p) = (p +4) / (3p3 + 8p2 + 4p + 1).

	5. Проверить управляемость объекта. dx1/dt = 2x3 – x12; dx2/dt = – x23 + x3; dx3/dt = 2x1 – x2 – x33.

	6. Проверить наблюдаемость объекта управления. dx1/dt = – x13 + 4x2; dx2/dt = – 2x1 – 2x25.

	7. Построение схемы в переменных состояния по заданной передаточной функции. W(p) = (2p2+3) / (4p2 + p + 6).


Приложение 3

Фонд оценочных средств
государственного экзамена 
направление подготовки 15.03.06 «Мехатроника и робототехника», 

профиль «Сервисные роботы и робототехнические системы»
Экзаменационное задание № _____
1. Вопрос (формулировка вопроса)

2. Вопрос (формулировка вопроса)

3. Задача (формулировка задачи)

Заведующий кафедрой

«Автоматика и телемеханика» 

д.т.н., профессор



 _____________________ (А.А. Южаков)
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