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1. ОБЛАСТЬ ПРИМЕНЕНИЯ
 Фонд оценочных средств (ФОС)  – неотъемлемая часть рабочей программы дисциплины  «Роботы и манипуляторы в лесном комплексе», и предназначен для контроля  и оценки  образовательных достижений  студентов, освоивших программу дисциплины. 

2. ЦЕЛИ И ЗАДАЧИ ФОНДА ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ
Цель ФОС – установить соответствие уровня подготовки обучающегося  требованиям ФГОС ВО по направлению подготовки 15.03.02 «Технологические машины и оборудование», утвержденного приказом Минобрнауки РФ «20» октября 2015г. № 1170.
Для достижения поставленной цели фондом оценочных средств по дисциплине «Роботы и манипуляторы в лесном комплексе» решаются следующие задачи: 
- знать назначение; 
- перспективы использования и тенденции развития робототехники; 
- структуру и классификацию роботов; методы кинематического и динамического анализа роботов; 
- классификацию, основные характеристики и области применения приводов; назначение и виды сенсорных устройств; алгоритмы управления роботами; основы проектирования манипуляторов и модулей степеней подвижности.
По окончании курса должен уметь проектировать и эксплуатировать роботы и манипуляторы для лесной промышленности.

3. ПЕРЕЧЕНЬ КОМПЕТЕНЦИЙ С УКАЗАНИЕМ ЭТАПОВ ИХ ФОРМИРОВАНИЯ В ПРОЦЕССЕ ОСВОЕНИЯ ООП
Перечень планируемых результатов обучения по дисциплине, соотнесенных с планируемыми результатами освоения образовательной программы
	
3.1. ПЕРЕЧЕНЬ КОМПЕТЕНЦИЙ
Процесс изучения дисциплины направлен на формирование следующих компетенций:
Таблица 1. Паспорт фонда оценочных средств по дисциплине
	Код и наименование компетенции

	Планируемые результаты обучения 
	Наименование оценочного средства (процедуры оценивания)

	ПК-11 способностью проектировать техническое оснащение рабочих мест с размещением технологического оборудования, умением осваивать вводимое оборудование
	Знать: каким образом  обеспечить техническое оснащение рабочих мест с размещением технологического оборудования,  при этом осваивая вводимое оборудование;
Уметь: обеспечивать техническое оснащение рабочих мест с размещением технологического оборудования и осваивать вводимое оборудование;
Владеть: способностью обеспечивать техническое оснащение рабочих мест с размещением технологического оборудования,  при этом осваивая вводимое оборудование; оборудованием для проведения оценки качества технического оснащения рабочих мест.
	1. Тесты  по темам; 2. Контрольная работа; 3. Работа в команде; 4. Посещение занятий; 5. Опрос; 6. Собеседование (опрос); 7. Опорный конспект; 8. Практические занятия; 9. Задача (практическое задание)



3.2. ЭТАПЫ ФОРМИРОВАНИЯ КОМПЕТЕНЦИЙ
Планируемые уровни компетенции у студентов, с указанием этапов их формируемые в процессе освоения образовательной программы
	ПК-11 способностью проектировать техническое оснащение рабочих мест с размещением технологического оборудования, умением осваивать вводимое оборудование

	
	ПОРОГОВЫЙ УРОВЕНЬ ОСВОЕНИЯ КОМПЕТЕНЦИИ

	Знать:
	основные направления повышения качества технического оснащения рабочих мест;

	Уметь:
	пользоваться средствами диагностики обеспечения технического оснащения рабочих мест;

	Владеть:
	оборудованием для проведения оценки качества обеспечения технического оснащения рабочих мест, в соответствии с методическими требованиями.

	
	ПРОДВИНУТЫЙ УРОВЕНЬ ОСВОЕНИЯ КОМПЕТЕНЦИИ 

	Знать:
	основные направления повышения качества, задачи, виды и методы обеспечения технического оснащения рабочих мест с размещением технологического оборудования;

	Уметь:
	пользоваться средствами диагностики обеспечения технического оснащения рабочих мест с размещением технологического оборудования;

	Владеть:
	самостоятельно выбранным технологическим оборудованием для проведения оценки качества обеспечения технического оснащения рабочих мест, с использованием методических рекомендаций.

	
	ПОВЫШЕННЫЙ УРОВЕНЬ ОСВОЕНИЯ КОМПЕТЕНЦИИ

	Знать:
	основные направления повышения качества, задачи, виды и методы обеспечения технического оснащения рабочих мест с размещением технологического оборудования, при этом осваивая вводимое оборудование;

	Уметь:
	пользоваться средствами диагностики обеспечения технического оснащения рабочих мест с размещением технологического оборудования по самостоятельному подбору, при этом осваивая вводимое оборудование;

	Владеть:
	самостоятельно выбранным технологическим оборудованием для проведения оценки качества обеспечения технического оснащения рабочих мест, с самостоятельным определением показателей, при этом осваивая вводимое оборудование.



4. ОПИСАНИЕ ПОКАЗАТЕЛЕЙ И КРИТЕРИЕВ ОЦЕНИВАНИЯ КОМПЕТЕНЦИЙ НА РАЗЛИЧНЫХ ЭТАПАХ ИХ ФОРМИРОВАНИЯ

4.1. ПЕРЕЧЕНЬ ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ
Оценочные средства, используемые в преподаваемой дисциплине.
	Наименование оценочного средства
	Характеристика оценочного средства
	Представление оценочного средства в фонде

	Тесты  по темам

	Система стандартизированных заданий, позволяющая автоматизировать процедуру измерения уровня знаний и умений обучающегося по темам
	Фонд тестовых заданий по темам

	Контрольная работа
	Средство проверки умений применять полученные знания для решения задач определенного типа по теме или разделу дисциплины
	Темы контрольных работ по вариантам

	Работа в команде
	Средство, позволяющее оценить умение студента работать в команде
	Критерии оценок работы в команде

	Посещение занятий
	Присутствие на занятиях, активность в выполнение заданий и вопросах выступающим студентам
	Журнал посещаемости занятий

	Опрос
	Средство, позволяющее оценить усвоение теоретического материала
	Критерии оценок полноты ответов на контрольные вопросы к темам

	Собеседование (опрос)
	Средство контроля на практическом занятии, организованное как специальная беседа преподавателя с обучающимся на темы, связанные с изучаемой дисциплиной, и рассчитанное на выяснение объема знаний обучающегося по определенному разделу, теме, проблеме и т.п
	Перечень вопросов к семинару

	Опорный конспект
	Продукт самостоятельной работы студента, представляющий собой краткое изложение в письменном виде полученных результатов работы с разнообразными источниками информации
	Темы конспектов

	Практические занятия
	Одна из форм учебного процесса, целью которой является повторение, закрепление изученного материала, углубленное изучение и проработка отдельных теоретических вопросов курса, овладение практическими приемами обработки и анализа данных, обобщение теоретических знаний и практических умений, развитие самостоятельности мышления, приобретение навыков профессиональной деятельности
	Описание практических работ 

	Задача (практическое задание)
	Средство оценки умения применять полученные теоретические знания в практической ситуации.
Задача (задание) должна быть направлена на оценивание тех компетенций, которые подлежат освоению в данной дисциплине, должна содержать четкую инструкцию по выполнению  или алгоритм действий.
	Комплект задач и заданий




4.2.КРИТЕРИИ И ШКАЛЫ ДЛЯ ИНТЕГРИРОВАННОЙ ОЦЕНКИ УРОВНЯ СФОРМИРОВАННОСТИ КОМПЕТЕНЦИЙ

Содержание оценок в соответствии с ФГОС ВО и особенностями ОПОП
Таблица 3. Планируемые результаты обучения и критерии их оценивания
	Индикаторы компетенции
	Оценки сформированности компетенций

	
	удовлетворительно
	хорошо
	отлично

	Полнота знаний  
	Минимально допустимый уровень знаний, допущено много негрубых ошибок
	Уровень знаний в объеме, соответствующем программе подготовки, допущено несколько негрубых ошибок
	Уровень знаний в объеме, соответствующем программе подготовки, без ошибок   


	Наличие умений
	Продемонстрированы основные умения, решены типовые задачи с негрубыми ошибками, выполнены все задания, но не в полном объеме  
	Продемонстрированы все основные умения, решены все основные задачи с негрубыми ошибками, выполнены все задания в полном объеме, но некоторые с недочетами. 
	Продемонстрированы все основные умения,
решены все основные задачи с отдельными несущественными недочетами, выполнены все задания в полном объеме 

	Наличие навыков 
(владение опытом) 
	Имеется минимальный 
набор навыков для решения стандартных задач с некоторыми недочетами 
	Продемонстрированы базовые навыки  при решении стандартных задач с некоторыми недочетами 
	Продемонстрированы навыки 
при решении нестандартных задач без ошибок и недочетов 


	Характеристика сформированности компетенции

	Сформированность компетенции соответствует минимальным требованиям. Имеющихся знаний, умений, навыков в целом достаточно для решения практических (профессиональных) задач, но требуется дополнительная практика по большинству практических задач.
	Сформированность компетенции в целом соответствует 
требованиям. Имеющихся знаний, умений, навыков и мотивации в целом достаточно для решения стандартных практических (профессиональных) задач. 

	Сформированность компетенции полностью соответствует требованиям. Имеющихся знаний умений, навыков и мотивации в полной мере достаточно для решения сложны практических (профессиональных) задач. 


	Уровень сформированности компетенций 
	Пороговый
	Базовый
	Повышенный




Таблица 4. Перечень компетенций с указанием этапов их формирования в процессе освоения дисциплины
	Контролируемые разделы   дисциплины 
	Код контролируемой компетенции
	Вид занятий
	Наименование оценочного средства

	1. Введение
	ПК-11
	Лекции, самостоятельная работа студентов
	1. Тесты  по темам; 2. Контрольная работа; 3. Работа в команде; 4. Посещение занятий; 5. Опрос; 6. Опорный конспект

	2. Кинематика роботов
	ПК-11
	Лекции, практические занятия, самостоятельная работа студентов 
	1. Тесты  по темам; 2. Контрольная работа; 3. Работа в команде; 4. Посещение занятий; 5. Опрос; 6. Собеседование (опрос); 7. Опорный конспект; 8. Практические занятия; 9. Задача (практическое задание)

	3. Динамика роботов
	ПК-11
	Лекции, практические занятия, самостоятельная работа студентов
	

	4. Алгоритм управления роботами
	ПК-11
	Лекции, самостоятельная работа студентов
	1. Тесты  по темам; 2. Контрольная работа; 3. Работа в команде; 4. Посещение занятий; 5. Опрос; 6. Опорный конспект

	5. Проектирование манипуляторов лесопромышленных роботов
	ПК-11
	Лекции, самостоятельная работа студентов
	



5. ТИПОВЫЕ КОНТРОЛЬНЫЕ ЗАДАНИЯ ИЛИ ИНЫЕ МАТЕРИАЛЫ, ТИПОВЫЕ КОНТРОЛЬНЫЕ ЗАДАНИЯ ИЛИ ИНЫЕ МАТЕРИАЛЫ, НЕОБХОДИМЫЕ ДЛЯ ОЦЕНКИ ЗНАНИЙ, УМЕНИЙ, НАВЫКОВ И ОПЫТА ДЕЯТЕЛЬНОСТИ, ХАРАКТЕРИЗУЮЩИХ ЭТАПЫ ФОРМИРОВАНИЯ КОМПЕТЕНЦИЙ В ПРОЦЕССЕ ООП

5.1.ТИПОВЫЕ ЗАДАНИЯ ДЛЯ ТЕКУЩЕГО КОНТРОЛЯ УСПЕВАЕМОСТИ  
Текущий контроль успеваемости обеспечивает оценивание хода освоения дисциплин (модулей), он проводиться в виде компьютерного или бланочного тестирования, письменных  контрольных работ, оценки участия обучающихся в диспутах, круглых столах, деловых играх, решении ситуационных задач и т.п.
Текущий контроль осуществляется по пройденному материалу:

5.1.1. Задачи для оценки компетенции «ПК-11»:
Выполнение расчётно-графической работы.
Расчёт усилия захватного устройства. 
Промышленный робот работает в цилиндрической системе координат. Имеет три переносные степени подвижности (координаты R, Z, φ). Режим управления – позиционный, т.е. рабочий орган перемещается в пределах рабочей зоны «от точки к точке», реализуя квазинепрерывную траекторию. Дано: m – масса предмета манипулирования; k – коэффициент трения предмета о губки схвата; WR, WZ, Wφ – состовляющие максимального значения абсолютного ускорения. Требуется: определить потребное усилие захвата, коэффициент запаса принять равным 1,5. Разработать схему захватного устройства с пневмоприводом (или гидроприводом).

5.1.2. Контрольная работа для оценки компетенции «ПК-11»: 
Тематика контрольных работ:
- Кинематика манипуляторов промышленных роботов;
- Динамика манипуляторов промышленных роботов.

Таблица 1
	№
вар.
	ХОА,
м
	YОА,
м
	ZОА,
м
	
tp, с
	
tT, c
	

1/c
	

1/c
	

1/c
	l1,
м
	l2,
м
	l3,
м

	0
1
2
3
	
0
	-6,5
5,5
6,5
7,5
	2,5
2,0
2,5
3,0
	
2
	
4
	π/7
-π/7
-π/7
-π/7
	
π/14
	
π/14
	2,0
2,5
3,0
3,5
	2,5
3,0
3,5
4,0
	3,0
3,5
4,0
4,5

	4
5
6
7
	0
-5,5
-6,5
-7,5
	8,5
0
0
0
	3,5
2,0
2,5
3,0
	
2
	
4
	
π/7

	
π/14
	
π/14
	2,0
2,5
3,0
3,5
	2,5
3,0
3,5
4,0
	3,0
3,5
4,0
4,5

	8
9
	-8,5
0
	0
-5,5
	3,5
2,0
	2
	4
	π/7
	π/14
	π/14
	2,0
2,5
	2,5
3,0
	3,0
3,5



		





	        


			  tp				tT
		0
		  		t1		     t2      	T	t

Рис. 1. Законы изменения обобщённых скоростей

	По первой контрольной требуется решить следующие три основные задачи кинематики манипулятора:
1) прямую задачу о положении манипулятора;
2) обратную задачу о положении манипулятора;
3) задачу расчёта скоростей и ускорений.
Таблица 2
	№
вар.
	q10
	q20
	q30
	

1/c
	

1/c
	

1/c
	tp,
c
	tT,
c
	l1,
м
	l2,
м
	l3,
м
	m,
103 кг

	0
1
2
3
	
π/2
	
0
	
0
	
-π/3,5
	
π/7
	
-π/7
	
1
	
2
	2,0
2,5
3,0
3,5
	2,5
3,0
3,5
4,0
	3,0
3,5
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Рис. 2. Механическая система манипулятора лесопромышленного робота

Для каждого варианта задания по второй контрольной расчёты необходимо провести в следующие моменты времени:
1. на участке разгона при t = 0 и t = tp;
2. на участке установившегося движения при t = tp и t = T – tp – tT;
3. на участке торможения при t = T – tp – tT  и t = T.

5.1.4. Вопросы для коллоквиумов, собеседования. Вопросы для оценки компетенции «ПК-11»:
1. Применение роботов при создании гибких производственных систем.
2. Применение промышленных роботов в лесозаготовительной промышленности.
3. Функциональная схема ПР.
4. Конструктивные схемы манипуляторов.
5. Агрегатно-модульный принцип построения роботов.
6. Датчики обратной связи.
7. Передаточные механизмы.
8. Замкнутые и разомкнутые системы управления.
9. Приводы ПР.
10. Типовые законы управления роботами и манипуляторами.
11. Силы, действующие в механизмах лесопромышленных роботов.
12. Метод кинетостатики в динамике манипуляторов.
13. Кинетостатический анализ манипуляторов.
14. Алгоритмы позиционного управления. 
15. Расчёт и оптимизация программных законов разгона и торможения. 
16. Алгоритмы позиционного управления с обратной связью. 
17. Алгоритм контурного управления.
18. Основные этапы проектирования и их содержание. 
19. Выбор компоновочных схем. 
20. Силовой расчёт. 
21. Точностной расчёт. 
22. Выбор основных конструктивных параметров модулей.

Вопросы для оценки компетенции «ПК-11»:
1. Что такое робот?
2. Что такое манипулятор?
3. Что такое рабочий орган?
4. Что такое промышленный робот?
5. Функциональная схема робота.
6. Роботы 1-го, 2-го и 3-го поколений.
7. Задачи промышленной робототехники.
8. Область применения роботов.
9. Грузоподъемность;	
10. Число степеней подвижности;	
11. Рабочая зона;	
12. Система координат;	
13. Управление режимом движения;	
14. Тип приводов;	
15. Быстродействие;	
16. Точность манипулятора промышленного робота;	
17. Подвижность робота;	
18. По способу размещения.
19. Манипулятор робота, действующего в декартовой системе координат (преимущества и недостатки).
20. Манипулятор робота, действующего в цилиндрической системе координат (преимущества и недостатки).
21. Манипулятор робота, действующего в угловой системе координат (преимущества и недостатки).
5.2. ПРОМЕЖУТОЧНЫЙ КОНТРОЛЬ
Промежуточная аттестация имеет целью определить степень достижения запланированных результатов обучения по каждой дисциплине (модулю) за определенный период обучения (семестр, триместр) и проводится в форме зачета, подведения итогов балльно-рейтинговой системы оценивания. 
5.2.1. Задачи для оценки компетенции «ПК-11»:
Задача 1.  Расчет тахограммы движения асинхронного электропривода
Промышленный робот работает в режиме циклового управления. Рука-схват совершает возвратно-поступательные движения по координате R. Механизм выдвижения руки оснащен электроприводом, в составе которого асинхронный электродвигатель серии 4А, передаточный механизм, блок управления. Движение механизма ограничено перенастраевыми упорами с амортизаторами.
  Тахограмма движения (рис.1) – «трапеция», содержит три участка: разгон (пуск), движение с установившейся скоростью, торможение; Δt – технологическое время.





                                                                      Δt



            tп                  tу             tт             реверсирование


Рис. 1. Тахограмма движения робота

Рассчитать:
tп  – длительность процесса пуска привода, с; tт  – длительность процесса торможения привода, с; tу  –  длительность работы привода с установившейся скоростью, с; ω  –  установившаяся скорость вращения двигателя, рад/с;     V – установившаяся скорость движения схвата, м/с; ап  – среднее значение ускорения движения схвата при пуске, м/с2; аТ   - среднее значение ускорения движения схвата при торможении, м/с2; 1П   - длину пути движения схвата на участке разгона, м; 1Т   - длину пути движения схвата на участке торможения, м; /у   - длину пути движения схвата с постоянной скоростью, м. 
Разработать схему управления приводом в режиме пуск-реверсирование, технологическое время принять Δt = 10 с, Исходные данные для расчета по вариантам и методические указания даны в литературе.

Задача 2. Моделирование и расчет диаграммы управления пуском системы приводов
Промышленный робот работает в прямоугольной системе координат (рис. 1) и имеет три переносные степени подвижности (координаты х, у. z).

[image: ]

Рис. 1. Расчетная схема к заданию 5 (а), диаграмма управления (б)
По каждой из степеней подвижности робот оснащен электроприводом постоянного тока с передаточным механизмом винт-гайка. 
Дано: Параметры двигателей и параметры нагрузки по координатам х, у, z, отношение передачи винт-гайка по координатам х, у, z равны iрх = 200 м -1, i ру = 100 м -1, i рz = 150м-1, масса груза в схвате 0.1 кг, коэффициент трения предмета манипулирования о губки схвата к = 0,1. 
              Построить диаграмму управления приводам Ux(t), Uy(t), Uz(t) (рис. 1, б). Определить модуль максимального ускорения \W\ и рассчитать потребное усилие захвата F'. Сравнить расчета результаты  для первого и второго случаев, сделать выводы. 

Составить схему управления электроприводом захватного устройства, регулируемого по усилию..
Требуется: Исследовать переходные процессы при пуске приводов по координатам х,  у,  z,  определить максимальные ускорения при пуске ώ x max, ώ y max , ώ z max , рассчитать модуль максимального абсолютного ускорения на схвате. 

  и усилие захвата F.
Определить длительность процесса пуска по координатам tпх, tпу, tпz .
Практические занятия проводятся в соответствии с учебными пособиями

Выполнение расчётно-графической работы.
Расчёт усилия захватного устройства. 
Промышленный робот работает в цилиндрической системе координат. Имеет три переносные степени подвижности (координаты R, Z, φ). Режим управления – позиционный, т.е. рабочий орган перемещается в пределах рабочей зоны «от точки к точке», реализуя квазинепрерывную траекторию. Дано: m – масса предмета манипулирования; k – коэффициент трения предмета о губки схвата; WR, WZ, Wφ – состовляющие максимального значения абсолютного ускорения. Требуется: определить потребное усилие захвата, коэффициент запаса принять равным 1,5. Разработать схему захватного устройства с пневмоприводом (или гидроприводом).

5.2.4 Вопросы к зачету по дисциплине «Роботы и манипуляторы в лесном комплексе»
Пороговый уровень освоения компетенции
1. Что такое робот?
2. Что такое манипулятор?
3. Что такое рабочий орган?
4. Что такое промышленный робот?
5. Функциональная схема робота.
6. Роботы 1-го, 2-го и 3-го поколений.
7. Задачи промышленной робототехники.
8. Область применения роботов.
9. Грузоподъемность;	
10. Число степеней подвижности;	
11. Рабочая зона;	
12. Система координат;	
13. Управление режимом движения;	
14. Тип приводов;	
15. Быстродействие;	
16. Точность манипулятора промышленного робота;	
17. Подвижность робота;	
Продвинутый уровень освоения компетенции
1. Что такое робот?
2. Что такое манипулятор?
3. Что такое рабочий орган?
4. Что такое промышленный робот?
5. Функциональная схема робота.
6. Роботы 1-го, 2-го и 3-го поколений.
7. Задачи промышленной робототехники.
8. Область применения роботов.
9. Грузоподъемность;	
10. Число степеней подвижности;	
11. Рабочая зона;	
12. Система координат;	
13. Управление режимом движения;	
14. Тип приводов;	
15. Быстродействие;	
16. Точность манипулятора промышленного робота;	
17. Подвижность робота;	
18. По способу размещения.
19. Манипулятор робота, действующего в декартовой системе координат (преимущества и недостатки).
20. Манипулятор робота, действующего в цилиндрической системе координат (преимущества и недостатки).
21. Манипулятор робота, действующего в угловой системе координат (преимущества и недостатки).
22. Манипулятор робота, действующего в сферической системе координат (преимущества и недостатки).
23. Электроприводы и электромеханические роботы (преимущества и недостатки).
24. Гидроприводы промышленных роботов (преимущества и недостатки).
25. Пневмоприводы и пневмоцикловые роботы (преимущества и недостатки).
Высокий уровень освоения компетенции
1. Что такое робот?
2. Что такое манипулятор?
3. Что такое рабочий орган?
4. Что такое промышленный робот?
5. Функциональная схема робота.
6. Роботы 1-го, 2-го и 3-го поколений.
7. Задачи промышленной робототехники.
8. Область применения роботов.
9. Грузоподъемность;	
10. Число степеней подвижности;	
11. Рабочая зона;	
12. Система координат;	
13. Управление режимом движения;	
14. Тип приводов;	
15. Быстродействие;	
16. Точность манипулятора промышленного робота;	
17. Подвижность робота;	
18. По способу размещения.
19. Манипулятор робота, действующего в декартовой системе координат (преимущества и недостатки).
20. Манипулятор робота, действующего в цилиндрической системе координат (преимущества и недостатки).
21. Манипулятор робота, действующего в угловой системе координат (преимущества и недостатки).
22. Манипулятор робота, действующего в сферической системе координат (преимущества и недостатки).
23. Электроприводы и электромеханические роботы (преимущества и недостатки).
24. Гидроприводы промышленных роботов (преимущества и недостатки).
25. Пневмоприводы и пневмоцикловые роботы (преимущества и недостатки).
26. Замкнутые и разомкнутые системы управления.
27. Этапы проектирования робототехнических комплексов (РТК).
28. Обобщенная схема промышленного робота.
29. Передаточные механизмы и их характеристики.
30. Агрегатно-модульный принцип построения роботов.
31. Виды рабочих органов.    
32. Аналоговые и цифровые регуляторы.
33. Типовые законы управления роботами и манипуляторами.
34. Методы программирования промышленных роботов.
35. Робототизированные ячейки и комплексы.
36. Гибкие производственные системы.
37. Эффективность применения роботов в ГПС.
38. Функциональные подсистемы ГПС.   

23. МЕТОДИЧЕСКИЕ МАТЕРИАЛЫ, ОПРЕДЕЛЯЮЩИЕ  ПРОЦЕДУРЫ ОЦЕНИВАНИЯ ЗНАНИЙ, УМЕНИЙ, НАВЫКОВ И ОПЫТА ДЕЯТЕЛЬНОСТИ, ХАРАКТЕРИЗУЮЩИХ ЭТАПЫ ФОРМИРОВАНИЯ КОМПЕТЕНЦИЙ

Методические материалы, определяющие процедуры оценивания знаний, умений, навыков и опыта деятельности 
1. Мурашев, В. П. Роботы и манипуляторы в лесном комплексе [Текст] : учеб. для студ. вузов, обучающихся по спец. "Машины и оборудование лесного комплекса" / В. П. Мурашев ; М-во образования Рос. Федерации, Моск. гос. ун-т леса. - Москва : МГУЛ, 2002. - 240 с.
2. Александров, В. А. Конструирование и расчет машин и оборудования для лесосечных работ и нижних складов [Электронный ресурс] : учеб. для студ. вузов, обучающихся по спец. «Машины и оборудование лесного комплекса» направления подготовки дипломированных спец. «Технологические машины и оборудование»  / В. А. Александров, Н. Р. Шоль ; Изд-во «Лань» (ЭБС).  – Санкт-Петербург : Лань, 2012. – 256 с. – Режим доступа: https://e.lanbook.com/book/3198. 
3. Лукинов, А. П. Проектирование мехатронных и робототехнических устройств [Электронный ресурс] : учеб. пособие / А. П. Лукинов ; Издательство "Лань" (ЭБС). – Санкт-Петербург : Лань, 2012. – 606 с. : ил. – (Учебники для вузов. Специальная литература). – Режим доступа: http://e.lanbook.com/view/book/2765/.
4. Лесосечные машины в фокусе биоэнергетики: конструкции, проектирование, расчет [Текст] : учеб. пособие / В. С. Сюнев [и др.]. – Йоэнсуу : НИИ леса Финляндии METLA, 2011. – 143 с.
5. Юревич, Е. И. Основы робототехники [Текст] : учеб. пособие для студ. вузов / Е. И. Юревич. – 2-е изд. – Санкт-Петербург : БХВ – Петербург, 2005. – 416 эл. опт. диск (CD-ROM). 

24. РЕЙТИНГОВАЯ  СИСТЕМА ДЛЯ ОЦЕНКИ  УСПЕВАЕМОСТИ  СТУДЕНТА.  ПРОМЕЖУТОЧНАЯ АТТЕСТАЦИЯ ПО ДИСЦИПЛИНЕ
Таблица 6. Бальные оценки для элементов контроля.
	Элементы  учебной деятельности
	Максимальный
балл на 1-ю  КТ с начала семестра
	Балл за промежуточную аттестацию 
	Максимальный
балл на 2-ю  КТ и конец семестра
	Всего за семестр

	Посещение занятий
	2
	
	7
	9

	Тесты  по темам
	2
	5
	7
	14

	Контрольная работа
	2
	
	7
	9

	Практические занятия
	3
	4
	7
	14

	Компонент своевременности
	3
	3
	7
	13

	Опрос, опорный
конспект, собеседование (опрос), задача (практическое задание)
	3
	3
	5
	11

	Итого максимум за период
	15
	15
	40
	70

	Сдача зачета (максимум)
	
	
	
	30

	Нарастающим итогом
	15
	15
	40
	100



Таблица 7.  Бальные оценки при перерасчете суммы баллов в традиционную и международную оценку 
	Оценка (ФГОС)
	Итоговая сумма баллов (учитывает успешно сданный зачет)
	Оценка (ECTS)
	Уровень освоения компетенции

	5 (отлично) (зачтено)
	90 - 100
	А (отлично)
	Высокий

	4 (хорошо) (зачтено)
	85 – 89
	В (очень хорошо)
	
Продвинутый

	
	75 – 84
	С (хорошо)
	

	
	70 - 74
	D (удовлетворительно)
	

	3 (удовлетворительно) 
(зачтено)
	65 – 69
	
	Пороговый

	
	60 - 64
	E (посредственно)
	

	2 (неудовлетворительно), 
(не зачтено)
	Ниже 60 баллов
	F (неудовлетворительно)
	



           Итоговая  оценка представляет собой сумму баллов, заработанных студентом  при выполнении заданий  в рамках текущего и промежуточного контроля и выставляется  в соответствии с данной  шкалой.
Сдача отчёта по выполнению практических работ
Студент должен выполнить практические работы, которые выполняются по методическим указаниям. Основной формой контроля на практических занятиях является допуск студентов к практической работе и прием выполненных работ по методическим указаниям. Отчет по выполненной практической работы включают: темы практических работ, цель и содержание работы, порядок выполнения работы, описание и характеристики применяемого оборудования, приборы, схемы и необходимые расчеты, таблицы, которые заполняются в процессе выполнения работы. Чтобы оформить документы необходимо использовать типовые формы, которые находятся в приложениях. В приложениях также представлены заполненные образцы этих документов. Все выполненные задания должны быть распечатаны и представлены преподавателю для проверки. Полученные и обработанные результаты вычислений должны быть внесены в отчет в процессе выполнения практических работ. В конце каждого отчета должен содержаться вывод.  
Успеваемость студентов определяется следующими критериями: «зачтено», «не зачтено». 
«зачтено»– теоретическое содержание курса освоено по всем уровням.
«не зачтено» – теоретическое содержание курса не освоено, дополнительная самостоятельная работа над материалом курса не приведет к существенному повышению качества выполнения учебных заданий.
Таблица 8.  Распределение фонда оценочных средств по результатам промежуточного контроля
	(зачтено)
	 (не зачтено)

	Ответ полный, аргументированный, не требующий дополнительных вопросов, точный в результате дополнительных вопросов
	Ответ демонстрирует владение минимальным объемом знаний, умений и навыков. Не на все вопросы получены ответы


Преподаватель вправе снизить оценку за ответ, если:
1. при подготовке к ответу студент не использовал дополнительной литературы
1. при изложении материала имеются тематические и терминологические искажения
1. в речи допускаются лексические и грамматические ошибки
[bookmark: _GoBack]студент не показал умения ориентироваться в теориях, концепциях и направлениях по изучаемой дисциплине и давать им критическую оценку
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