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Фонд оценочных средств
государственного экзамена 
направление подготовки 15.04.06 «Мехатроника и робототехника», 

магистерская программа «Автономные сервисные роботы»

Перечень вопросов государственного экзамена
Перечень структурирован по дисциплинам, содержание которых состав​ляет ядро ОП и определяет эффективную профессиональную деятельность выпускника.

1. Вопросы по дисциплине «Методы нечеткой логики и нейронных сетей в робототехнике»
1. Активационные функции: пороговая, логистичесая, функция Гаусса.

2. Области применения нейронных сетей. Классификация.

3. Искусственный нейрон. Персептрон Розенблатта.

4. Метод Уидроу-Хоффа. Модифицированный метод наименьших квадратов.

5. Обучение нейронных сетей с учителем и без учителя.

6. Расширение логики И, ИЛИ, отрицания.

7. Методы дефаззификации. Классификация.

8. Методы нечеткой композиции. Классификация.

9. Система нечеткого вывода по Мамдани, Ларсену, Заде.

10. Методы нечеткой импликации. Классификация.
2. Вопросы по дисциплине «Методы идентификации зрительных объектов в робототехнике»
1. Неврология и невропатология. Функциональная  связь асимметрии мозга  и лица. Причины и следствия нарушения норм асимметрии.
2. Распознавание навигационных знаков.  Способы программирования маршрутов беспилотного летательным аппаратом.
3. Факторы, снижающие качество распознавания лиц.  Идеальное ТЗ на разработку распознавания лиц. Анализ  лучших  программ распознавания, их недостатки.

4. Виртуальный мир преобразования Фурье. Философский смысл его успехов, как единство сотворения мира.

5. Примерные алгоритмы распознавания мозгом человека. Особенности распознавания в мире животных, птиц и обитателей царства морей. Всеобъемлющий характер действия механизмов  распознавания. Основные определения. Системы распознавания. Задачи, решаемые в процессе создания систем  распознавания.

6. Формулировка задач создания систем распознавания и методы их решения. Классификация систем распознавания. Принципы классификации и типы систем распознавания.

7. Оптимизация  алфавита классов и словаря  признаков. Взаимосвязь размерности алфавита классов и эффективности.
8. Анализ эффективности использования математического аппарата в системах распознавания.
9. Моделирование систем распознавания образов. Методология их создания и оптимизации. Моделирование сложных систем и применение моделей.
10. Интеллект разума  человека и границы   его применения в технических системах. Элементы, атрибуты, отражающие наличие признаков ИИ в проектируемых системах. Операционные системы.
3. Вопросы по дисциплине «Прикладное программное обеспечение автономных сервисных роботов» 
1. Архитектура и функции автоматизированной информационно-управляющей системы. Локальные и распределенные системы. Мониторинг и управление.

2. Архитектура встраиваемых систем как основа АСР. 

3. Управляющие системы реального времени.

4. Структура простейших ПЛК семейства Arduino. Среды проектирования, структура простейшей программы.

5. Виды портов GPIO ПЛК семейства Arduino. Аналоговые, цифровые, PWM.

6. Эмуляция работы Arduino на примере Tinkercad. Среда проектирования, пример простейшей программы с ультразвуковым датчиком расстояния.

7. Работа Arduino с элементами управления. Режим порта PWM. Сервоприводы, шаровые двигатели.

8. Работа Arduino с датчиками. Работа с аналоговыми сигналами на примере пирометрического датчика.

9. Протоколы последовательной передачи данных UART для контроллера Arduino. Пример обмена данными между двумя контроллерами.

10. Использование протокола GPS для определения глобальных координат в системе позиционирования.
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Перечень задач государственного экзамена
Перечень задач к ГЭ составлен с учетом требований, изложенных в ФГОС ВО и СУОС ВО и структурирован по дисциплинам, составляющим ядро ОП.

4. Задачи по дисциплине «Микропроцессорные устройства управления автономными сервисными роботами»

1. Написать функцию фильтра скользящего среднего (MovingAverage) для значений магнетометра 

2. Написать функцию вычисления значений смещения осей магнетометра

Lis3mdl
3. Написать функцию вычисления азимута по значениям напряженности поля магнетометра Lis3mdl
4. Написать функцию получения значений магнетометра Lis3mdl
5. Написать функцию, посылающую ответ на запрос из последовательного порта
5. Задачи по дисциплине «Разработка сетевой системы управления автономными сервисными роботами»

1. Написать функцию, инициирующие движение платформы передвижения сервисного робота  «Вперед»
2. Написать функцию, инициирующие движение платформы передвижения сервисного робота «Назад»
3. Написать функцию, инициирующие движение платформы передвижения сервисного робота «Вращение влево»
4. Написать функцию, инициирующие движение платформы передвижения сервисного робота «Вращение вправо»
5. Написать функцию, возвращающую истинное значение при обнаружении сервисным роботом препятствий спереди 
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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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