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Итоговые контрольные вопросы по дисциплине «Роботы и робототехнические системы»
1. Какова основная цель дисциплины «Робототехника»? Какие технологические направления охватывает данная дисциплина?
2. Что понимается под понятиями «робот» и «робототехническая система»? Перечислите их основные различия.
3. Какие виды роботов применяются в медицине? Приведите примеры хирургических роботов.
4. Из каких основных конструктивных элементов состоят роботы? Назовите функции каждого элемента.
5. Какие типы роботов существуют по способу передвижения? Приведите примеры колесных роботов.
6. Что такое робот-манипулятор? Перечислите его основные составные части.
7. Что означает понятие joint? Какое движение обеспечивает revolute joint?
8. Что представляет собой мобильная роботизированная платформа? Назовите основные особенности мобильных роботов.
9. Что означает понятие кинематики? Для чего кинематика применяется в робототехнике?
10. Каковы основные элементы параметров Денавита–Хартенберга (DH)? Перечислите данные параметры.
11. Что понимается под прямой и обратной кинематикой? Объясните их назначение.
12. Что такое матрица Якоби? Какова её роль при определении скорости робота?
13. Что означает понятие траектории? Перечислите основные виды траекторий.
14. Что такое дистанционное управление (teleoperation)? Охарактеризуйте метод управления master-slave.
15. Что понимается под сенсором? Назовите функции сенсоров в робототехнических системах.
16. Как работает ультразвуковой сенсор? Объясните его роль в навигации роботов.
17. Что такое сервомотор и шаговый двигатель? Перечислите их основные различия.
18. Что представляет собой система ROS? Дайте определение понятиям ROS package и node.
19. Для чего используется симулятор Gazebo? Объясните его значение в моделировании роботов.
20. Что представляет собой библиотека OpenCV? Перечислите её основные задачи при обработке изображений.
21. Как робототехника влияет на развитие современных технологий? Объясните значение данной дисциплины в промышленности.
22. Почему степень свободы важна для роботов-манипуляторов? Как она влияет на функциональные возможности робота?
23. Чем отличаются принципы работы колесных и шагающих роботов? Объясните их преимущества.
24. Объясните механизм работы revolute и prismatic joint. Как данные соединения влияют на движение робота?
25. Как функционируют навигационные системы мобильных роботов? Объясните процесс использования сенсоров.
26. Каким образом DH-матрица применяется для определения координат робота? Объясните кинематические связи.
27. Как определяется конечное положение робота с помощью прямой кинематики? Объясните данный процесс.
28. Почему задача обратной кинематики считается сложной? Объясните аналитический и геометрический подходы.
29. Каким образом матрица Якоби описывает скорость роботизированной руки? Объясните дифференциальную модель движения.
30. Почему необходимо планирование траектории? Объясните способы обеспечения безопасного движения робота.
31. Как осуществляется связь между оператором и роботом в системе teleoperation? Объясните механизмы обратной связи.
32. Объясните различия между системами управления с открытым и замкнутым контуром. Охарактеризуйте их преимущества.
33. Как PID-алгоритм управляет движением робота? Объясните составные части PID-регулятора.
34. Каков принцип работы инфракрасных сенсоров? Объясните их роль в навигации.
35. Как энкодер используется для определения координат робота? Объясните значение энкодера.
36. Какие возможности предоставляет компьютерное зрение роботам? Объясните процесс распознавания объектов.
37. Какова роль нейронных сетей в робототехнике? Объясните преимущества алгоритмов глубокого обучения.
38. Как работают механизмы ROS topic и service? Объясните их различия.
39. Как осуществляется картографирование с помощью алгоритма SLAM? Объясните процесс локализации.
40. Что означает концепция cloud robotics? Объясните роль облачных технологий в робототехнике.
41. Опишите кинематическую цепь робота-манипулятора на основе параметров Денавита–Хартенберга (DH). Объясните процесс определения координат конечного эффектора с использованием полученной кинематической модели.
42. Постройте математическую модель дифференциального привода мобильного робота. Объясните методы расчёта взаимосвязи линейной и угловой скоростей робота.
43. Запишите уравнения прямой кинематики для робота-манипулятора. Объясните методы определения пространственного положения конечного эффектора на основе данных уравнений.
44. Разработайте алгоритм линейного планирования траектории движения робота. Объясните порядок расчёта параметров скорости, времени и координат вдоль траектории.
45. Опишите алгоритм определения расстояния до препятствия с использованием ультразвукового сенсора. Объясните методы обработки данных сенсора и анализа полученных результатов.
46. Объясните этапы разработки модели управления сервомотором на основе PID-регулятора. Охарактеризуйте влияние пропорциональной, интегральной и дифференциальной составляющих на устойчивость системы.
47. Опишите этапы создания нового package в среде ROS. Объясните процесс разработки простого publisher node в составе package.
48. Разработайте программу приёма данных сенсоров с использованием ROS subscriber node. Объясните методы обработки и анализа полученных данных.
49. Опишите этапы создания простой модели робота в среде симуляции Gazebo. Объясните процесс моделирования движения робота и анализа результатов симуляции.
50. Разработайте программу управления мобильным роботом с использованием команды cmd_vel. Объясните механизмы управления линейной и угловой скоростью робота.
51. Разработайте программу обнаружения границ изображения с использованием библиотеки OpenCV. Проанализируйте принцип работы алгоритма Canny и полученные результаты.
52. Разработайте алгоритм распознавания объектов на основе цветовой модели HSV. Объясните методы сегментации цвета и выделения объектов.
53. Оцените факторы, влияющие на точность картографирования на основе данных LIDAR-сенсора.
54. Перечислите этапы создания траектории манипулятора с использованием платформы MoveIt. Объясните методы симуляции движения робота и оптимизации траектории.
55. Объясните процесс описания звеньев и соединений (joint) робота на основе модели URDF (Unified Robot Description Format).
56. Разработайте алгоритм определения глубины объекта с использованием стереокамеры. Объясните методы расчёта пространственных расстояний на основе полученных результатов.
57. Представьте модель передачи данных в робототехнической системе с использованием технологии Wi-Fi в виде блок-схемы (flowchart). Объясните критерии оценки эффективности связи и скорости передачи данных.
58. Разработайте алгоритм управления энергопотреблением робототехнических систем. Объясните методы повышения энергоэффективности и механизмы оптимизации расхода энергии.
59. Разработайте алгоритм определения ориентации робота на основе данных IMU-сенсора. Объясните методы обработки сенсорных данных и вычисления ориентации.
60. Постройте карту неизвестной среды с использованием алгоритма SLAM. Объясните взаимосвязь процессов локализации робота и построения карты окружающей среды.
61. Проанализируйте системы управления автономных и полуавтономных роботов. Сравните их преимущества и недостатки.
62. Проанализируйте конструктивные особенности колесных и шагающих роботов. Обоснуйте, в каких условиях каждый тип является более эффективным.
63. Проанализируйте алгоритмы прямой и обратной кинематики. Сравните их вычислительную сложность.
64. Проанализируйте эффективность геометрического и аналитического подходов в задаче обратной кинематики.
65. Проанализируйте взаимосвязь сил и моментов в движении робота. Объясните динамические модели.
66. Проанализируйте алгоритмы оптимизации траектории. Оцените их влияние на энергоэффективность.
67. Сравните системы teleoperation и автономного управления. Объясните, в каких условиях каждая система более эффективна.
68. Проанализируйте надёжность систем управления с открытым и замкнутым контуром. Приведите примеры их практического применения.
69. Проанализируйте эффективность ультразвуковых и инфракрасных сенсоров. Обоснуйте, какой сенсор обеспечивает более высокую точность.
70. Проанализируйте особенности работы сервомоторов и шаговых двигателей. Сравните их применение в робототехнике.
71. Проанализируйте архитектуру платформ ROS и ROS2. Сравните их современные возможности.
72. Проанализируйте возможности Gazebo и других симуляторов. Оцените точность моделирования.
73. Проанализируйте эффективность алгоритмов OpenCV при распознавании объектов. Объясните влияние качества изображения на результаты.
74. Проанализируйте точность алгоритмов SLAM при построении карт. Оцените эффективность алгоритма Gmapping.
75. Проанализируйте принципы работы алгоритмов обнаружения коллизий в роботах. Объясните их влияние на безопасность.
76. Проанализируйте эффективность алгоритмов искусственного интеллекта в робототехнических системах. Объясните преимущества машинного обучения.
77. Проанализируйте технологии беспроводной связи в роботах. Сравните возможности Wi-Fi и Bluetooth.
78. Проанализируйте угрозы кибербезопасности в робототехнических системах. Объясните методы защиты.
79. Проанализируйте структуру биомиметических роботов. Объясните их сходство с природными организмами.
80. Проанализируйте навигационные и стабилизационные системы дронов. Объясните роль IMU-сенсоров.
81. Оцените эффективность применения медицинских роботов. Обоснуйте перспективы использования роботов в хирургии.
82. Разработайте предложения по повышению энергоэффективности робототехнических систем. Обоснуйте энергосберегающие методы.
83. Спроектируйте оптимальную навигационную систему для мобильного робота. Объясните критерии выбора сенсоров.
84. Создайте концепцию нового захватного устройства (gripper) для робота-манипулятора. Объясните его функциональные преимущества.
85. Предложите концепцию интеллектуальной робототехнической системы на основе ROS. Обоснуйте архитектуру системы.
86. Разработайте проект совершенствования протоколов безопасности в робототехнических системах. Объясните механизмы управления аварийными ситуациями.
87. Предложите новый подход к совершенствованию алгоритмов SLAM. Объясните методы повышения точности картографирования.
88. Спроектируйте систему распознавания объектов в реальном времени на основе OpenCV. Оцените эффективность алгоритма.
89. Разработайте концепцию автономного робота на основе искусственного интеллекта. Обоснуйте механизмы принятия решений.
90. Оцените перспективы технологии cloud robotics. Проанализируйте преимущества и недостатки облачного управления.
91. Разработайте стратегию кибербезопасности для робототехнических систем. Объясните защитные алгоритмы.
92. Создайте концепцию интеллектуальных промышленных роботов. Объясните их интеграцию с технологиями Industry 4.0.
93. Разработайте алгоритм автономного управления дроном. Оцените безопасность полёта.
94. Оцените перспективы языка программирования Python в робототехнике. Проанализируйте возможности современных библиотек.
95. Спроектируйте платформу мониторинга робототехнических систем на основе IoT. Объясните методы управления сенсорными данными.
96. Оцените эффективность математического моделирования в робототехнике. Объясните методы прогнозирования движения робота.
97. Разработайте проект совершенствования адаптивных алгоритмов управления. Объясните эффективность адаптации к окружающей среде.
98. Оцените результаты симуляции и испытаний в реальной среде. Обоснуйте практические преимущества симуляции.
99. Спроектируйте систему естественного взаимодействия человека и робота. Объясните технологии распознавания речи.
100. Создайте концепцию робототехнических систем будущего. Оцените перспективы искусственного интеллекта и автономного управления.

Заведующий кафедрой						К.Э. Шукуров
