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Фонд оценочных средств для проведения промежуточной аттестации 
обучающихся по дисциплине является частью (приложением) к рабочей программе 
дисциплины. Фонд оценочных средств для проведения промежуточной аттестации 
обучающихся по дисциплине разработан в соответствии с общей частью фонда 
оценочных средств для проведения промежуточной аттестации основной 
образовательной программы, которая устанавливает систему оценивания 
результатов промежуточной аттестации и критерии выставления оценок. Фонд 
оценочных средств для проведения промежуточной аттестации обучающихся по 
дисциплине устанавливает формы и процедуры текущего контроля успеваемости и 
промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине.  

 
1.Перечень контролируемых результатов обучения по дисциплине, 

объекты оценивания и виды контроля 

 Согласно РПД освоение учебного материала дисциплины запланировано в 
течение одного семестра (8-го семестра учебного плана) и разбито на 3 учебных 
модуля. В каждом модуле предусмотрены аудиторные лекционные, практические 
занятия и лабораторные работы, а также самостоятельная работа студентов. В 
рамках освоения учебного материала дисциплины формируются компоненты 
компетенций знать, уметь, владеть, указанные в РПД, которые выступают в 
качестве контролируемых результатов обучения по дисциплине (табл. 1.1). 
 Контроль уровня усвоенных знаний, освоенных умений и приобретенных 
владений осуществляется в рамках текущего, рубежного и промежуточного 
контроля при изучении теоретического материала, сдаче отчетов по лабораторным 
работам, практическим занятиям и диф.зачета. Виды контроля сведены в таблицу 
1.1.  

Таблица 1.1. Перечень контролируемых результатов обучения по дисциплине 

Контролируемые результаты обучения по 
дисциплине (ЗУВы) 

Вид контроля 
Текущий Рубежный Итоговый 

С ТО 
ОЛР/
ОПЗ 

Т/КР  
Диф.зачёт 

 
Усвоенные знания 

З.1 Знать основы электроники, схемы, состав 
оборудовании, режим работы 
электротехнических и электроэнергетических 
установок различного назначения 

 ТО  Т  ТВ 

З.2 Знать нормативные требования и 
основные критерии оценки принимаемых 
проектных решений 

 ТО  Т  ТВ 

З.3 Знать структуру и правила оформления 
проектных и отчетных документов 

 ТО  Т  ТВ 

Освоенные умения 

У.1 Уметь проектировать схемы, 
электротехнические и электроэнергетические 
установки 

  ОПЗ/
ОЛР 

Т  ПЗ 

У.2 Уметь формировать обоснованные 
проектные решения по объектам 
автоматизации технологических процессов 
производств 

  ОПЗ/
ОЛР 

Т  ПЗ 
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У.3 Уметь оформлять проектные и отчетные 
документы 

  ОПЗ/
ОЛР 

Т  ПЗ 

Приобретенные владения 

В.1 Владеть навыками расчета схем и 
режимов работы электронных и 
электротехнических установок систем 
автоматизации технологических процессов 

  ОПЗ/
ОЛР 

  ПЗ 

В.2 Владеть навыками публичной защиты 
проектов и отчетов автоматизации 
технологических процессов производств 

  ОПЗ/
ОЛР 

  ПЗ 

В.3 Владеть навыками проводить доработку 
проектов и отчетов автоматизации 
технологических процессов производств с 
учетом высказанных замечаний 

  ОПЗ/
ОЛР 

  ПЗ 

С – собеседование по теме; ТО – коллоквиум (теоретический опрос); ОЛР – отчет по 
лабораторной работе; ОПЗ – отчет по практическому занятию; Т/КР – рубежное 
тестирование (контрольная работа); ТВ – теоретический вопрос; ПЗ – практическое задание 

 
Итоговой оценкой достижения результатов обучения по дисциплине 

является промежуточная аттестация в форме диф.зачета, проводимая с учётом 
результатов текущего и рубежного контроля. 

2. Виды контроля, типовые контрольные задания и шкалы оценивания 
результатов обучения 

Текущий контроль успеваемости имеет целью обеспечение максимальной 
эффективности учебного процесса, управление процессом формирования 
заданных компетенций обучаемых, повышение мотивации к учебе и 
предусматривает оценивание хода освоения дисциплины. В соответствии с 
Положением о проведении текущего контроля успеваемости и промежуточной 
аттестации обучающихся по образовательным программам высшего образования 
– программам бакалавриата, специалитета и магистратуры в ПНИПУ 
предусмотрены следующие виды и периодичность текущего контроля 
успеваемости обучающихся:  

- входной контроль,  проверка исходного уровня подготовленности 
обучаемого и его соответствия предъявляемым требованиям для изучения данной 
дисциплины; 

- текущий контроль усвоения материала (уровня освоения компонента «знать» 
заданных компетенций) на каждом групповом занятии и контроль посещаемости 
лекционных занятий; 

- промежуточный и рубежный контроль освоения обучаемыми отдельных 
компонентов «знать», «уметь» заданных компетенций путем компьютерного или 
бланочного тестирования, контрольных опросов, контрольных работ 
(индивидуальных домашних заданий), защиты отчетов по лабораторным работам, 
рефератов, эссе и т.д. 

Рубежный контроль по дисциплине проводится на следующей неделе после 
прохождения модуля дисциплины, а промежуточный – во время каждого 
контрольного мероприятия внутри модулей дисциплины; 
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- межсессионная аттестация, единовременное подведение итогов текущей 
успеваемости не менее одного раза  в семестр по всем дисциплинам для каждого 
направления подготовки (специальности), курса, группы;  

- контроль остаточных знаний.  
 2.1. Текущий контроль усвоения материала 

Текущий контроль усвоения материала в форме собеседования или 
выборочного теоретического опроса студентов проводится по каждой теме. 
Результаты по 4-балльной шкале оценивания заносятся в книжку преподавателя и 
учитываются в виде интегральной оценки при проведении промежуточной 
аттестации. 

2.2. Рубежный контроль 
Рубежный контроль для комплексного оценивания усвоенных знаний, 

освоенных умений и приобретенных владений (табл. 1.1) проводится в форме 
защиты лабораторных работ, практических занятий и рубежных контрольных работ 
(после изучения каждого модуля учебной дисциплины). 

2.2.1. Защита лабораторных работ 
Всего запланировано 8 лабораторных работ. Типовые темы лабораторных 

работ приведены в РПД.  
Защита лабораторной работы проводится индивидуально каждым студентом 

или группой студентов. Типовые шкала и критерии оценки приведены в общей 
части ФОС образовательной программы.  

2.2.2. Защита практических занятий 
Всего запланировано 12 практических занятия. Типовые темы практических 

занятий приведены в РПД.  
Защита практических занятий проводится индивидуально каждым 

студентом или группой студентов. Типовые шкала и критерии оценки приведены в 
общей части ФОС образовательной программы.  

2.2.3. Рубежная контрольная работа 
Согласно РПД запланировано рубежное тестирование после освоения 

студентами учебных модулей дисциплины. 
Типовые задания тестирования: 
1.Как классифицируются промышленные роботы (по грузоподъемности)?  
а) 10 кг., 100 кг., 1000 кг.   
б)   300 кг.30 кг.,  3 кг.,  
в) 60 кг. 60 кг.,  5 кг., в)   
2.Как классифицируются промышленные роботы (по поколениям)? 
 а) Роботы 1-го, 2-го, 3-го, 4-го и 5-го поколений.  
б) Роботы 1-го, 2-го и 3-го поколений.  
в) Роботы 1-го и 2-го поколений.  
3.Чем отличаются программные роботы от адаптивных роботов?  
а) Грузоподъемностью.  
б) Отсутствием средств очувствления. 
 в) Мощностью приводов.  
4.Чем отличаются адаптивные роботы от интеллектуальных роботов? 
 а) Наличием средств распознавания образов.  
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б) Наличием средств очувствления. 
 в) Количеством уровней планирования действий.  
5.Какой точностью позиционирования характеризуются промышленные 
роботы? 1 мм. 
а) Погрешность позиционирования не превышает  1,5 мм. 
б) Погрешность позиционирования не превышает  0,1 мм. 
в) Погрешность позиционирования не превышает   
6.Какую структуру имеют ГПС?  
а) Распределенную структуру.  
б) Интегрированную структуру.  
в) Многоуровневую иерархическую.  
7.Что является более высоким уровнем иерархии, ГПС или ГПМ?  
а) ГПМ. б) ГПС. в) Они находятся на одинаковых уровнях иерархии.  
8. В качестве каких элементов используются промышленные роботы в ГПС? 
а) в качестве средств очувствления.  
б) в качестве датчиков информации.  
в) в качестве рабочих органов.  
9. Чьей подсистемой является автоматизированный склад? 
 а) ГПМ.  
б) ГПС.  
в) ГАУ.  
10.Какова иерархия систем (сверху в низ): ГПС; ГПМ; ГАУ?  
а) ГПС, ГПМ, ГАУ  
б) ГАУ, ГПМ, ГПС.  
в) ГПМ, ГПС, ГАУ.  
11.Какие три системы координатных перемещений (из пяти) наиболее часто 
используются в промышленных роботах?  
а) Прямоугольная (декартова), плоская полярная, угловая.  
б) Прямоугольная (декартова), сферическая, плоская полярная.  
в) Цилиндрическая, сферическая, угловая.  
12.Какие (из двух) кинематических пар используются в манипуляторах 
роботов?  
а) Поступательная кинематическая пара, вращательная кинематическая пара. 
б) Дифференциальная кинематическая пара, интегральная кинематическая 
пара.  
в) Интегральная кинематическая пара, распределенная кинематическая пара. 
13.Какие задачи используются при кинематическом синтезе манипуляторов? 
а) Задачи правосторонней и левосторонней симметрии. 
 б) Задачи инвариантной симметрии.  
в) Прямая и обратная задачи.  
14.С помощью чего определяется положение кинематической цепи в 
пространстве?  
а) с помощью обобщенных координат.  
б) с помощью кинематического зацепления.  
в) с помощью распределенных координат.  
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15.Какой принцип построения манипуляторов получил развитие?  
а) с редуктором скольжения.  
б) на воздушной «подушке».  
в) агрегатно-модульный.  
16.Какие функции выполняют вычислительные устройства в промышленных 
роботах?  
а) Функции устройств управления  
б) Функции мониторинга.  
в) Функции устройств сопряжения с технологическим процессом.  
17.Для каких целей в системах управления роботами используются микро-
ЭВМ? 
 а) с целью расчета передаточных чисел в редукторах манипулятора.  
б) с целью фильтрации входной информации с датчиков и преобразования ее 
из аналоговой формы в цифровую.  
в) с целью регулирования, логического управления, преобразования 
координат и прогнозирования.  
18.Какого уровня языки используются для программирования 
промышленных роботов?  
а) Языки программирования нижнего уровня.  
б) Языки программирования нижнего и верхнего уровня.  
в) Языки программирования низкого и высокого уровня.  
19.К языкам какого типа можно отнести ПАСКАЛЬ?  
а) К языкам компиляционного типа.  
б) К языкам промежуточного типа.  
в) К языкам компилирующего типа.  
20.К языкам какого типа можно отнести БЕЙСИК?  
а) К языкам пролонгирующего типа.  
б) К языкам интерпретирующего типа.  
в) К языкам агрегатно-модульного типа. 
Типовые шкала и критерии оценки результатов рубежного тестирования 

приведены в общей части ФОС образовательной программы.  
2.3. Промежуточная аттестация (итоговый контроль) 
Допуск к промежуточной аттестации осуществляется по результатам 

текущего и рубежного контроля. Условиями допуска являются успешная сдача всех 
лабораторных работ, практических занятий и положительная интегральная оценка 
по результатам текущего и рубежного контроля. 

2.3.1. Процедура промежуточной аттестации без дополнительного 
аттестационного испытания  

Промежуточная аттестация проводится в форме диф.зачета. Диф.зачет по 
дисциплине основывается на результатах выполнения предыдущих 
индивидуальных заданий студента по данной дисциплине.  

Критерии выведения итоговой оценки за компоненты компетенций при 
проведении промежуточной аттестации в виде диф.зачета приведены в общей 
части ФОС образовательной программы. 

2.3.2. Процедура промежуточной аттестации с проведением 
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аттестационного испытания  
В отдельных случаях (например, в случае переаттестации дисциплины) 

промежуточная аттестация в виде диф.зачета по дисциплине может проводиться с 
проведением аттестационного испытания по билетам. Билет содержит 
теоретические вопросы (ТВ) для проверки усвоенных знаний, практические 
задания (ПЗ) для проверки освоенных умений и комплексные задания (КЗ) для 
контроля уровня приобретенных владений всех заявленных компетенций. 

Билет формируется таким образом, чтобы в него попали вопросы и 
практические задания, контролирующие уровень сформированности всех 
заявленных компетенций.  

2.3.2.1. Типовые вопросы и задания для диф.зачета по дисциплине 
Типовые вопросы для контроля усвоенных знаний: 
1. Основные понятия, история и современное состояние робототехники.  
2. Понятие робот.  
3. Социально-экономическое значение робототехники.  
4. Индустрия 4.0 и рынок роботов (технологические уклады, робототехника 

в мире и России, пионеры рынка)  
5. Основы проектирования промышленных роботов (общее понятие о 

системном подходе, манипуляторы, их характеристики и кинематические схемы)  
6. Приводы промышленных роботов (классификация и типы приводов, 

электрический привод и его особенности, основы следящего привода, регуляторы 
и их свойства)  

7. Контроллеры и интерфейсы промышленной робототехники 
(промышленные контроллеры: основные положения, архитектура ПЛК, 
интерфейсы робототехнических систем)  

8. Системы управления и языки программирования робототехнических 
систем (системы управления манипуляторами и их классификация, операционные 
системы роботов, среды моделирования РТК, принципы программирования 
промышленных роботов, особенности моделирования техпроцессов)  

9. Датчики нижнего уровня управления (энкодеры и их устройство, датчики 
инерциальной навигации: акселерометры и гироскопы) Локационные системы ро
 ботов (методы и средства магнитного контроля, акустические локационные 
системы роботов, дальномеры и их устройство) 

10. Мобильные промышленные роботы: схемы и решения (понятие о 
математической модели мобильного робота, складские мобильные роботы, 
мобильные роботы специального назначения) К вопросу о навигации мобильных 
роботов (классификация навигационных систем роботов, прокладывание 
маршрута, алгоритмы локализации и построение карты)  

11. Робототехнические комплексы сборки и механической обработки 
(принципы построения РТК, схемы коллаборативных роботов, силомоментные 
датчики и их особенности)  

12. Элементы искусственного интеллекта в промышленной робототехнике 
(сетевые решения, основы MEMS-технологий)  

13. Область применения промышленных роботов (ПР).  
14. Основные определения и термины робототехники.  
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15. Классификация роботов и их поколения.  
16. Назначение и состав исполнительных устройств (ПР).  
17. Объекты манипулирования.  
18. Захватные устройства.  
19. Механизмы передач схватов: прямая передача, клещевой захват, 

ползуны. 20. Электромагнитные захватные устройства.  
21. Кинематические пары в механике. Биомеханическая модель 

человеческой руки,  
22. Пневмопривод ПР.  
23. Гидропривод дроссельного управления с гидронасосом переменной 

подачи.  
24. Гидропривод объемного управления.  
25. Приводы роботов на базе электрических двигателей постоянного тока.  
26. Приводы IIP на базе шаговых двигателей.  
27. Силовые преобразователи электрической энергии.  
28. Передаточные механизмы ПР.  
29. Зубчатые цилиндрические редукторы.  
30. Тахогенераторы. Оптоэлектронный импульсный датчик.  
31. Емкостный импульсный датчик.  
32. Индуктивный импульсный датчик  
33. Датчик угла поворота на сельсинах.  
34. Датчики линейных перемещений.  
35. Контактные устройства искусственного осязания (тактильные датчики). 

36. Дистанционные визуальные устройства (системы технического зрения). 37. 
Дистанционные локационные устройства.  

38. Структура управления роботом. Система программного управления. 
39. Характеристики систем управления степеней подвижности.  
40. Математическое описание САУ степени подвижности.  
41. Командные системы управления.  
42. Копирующие системы управления одно- и двустороннего действия.  
43. Полуавтоматические системы управления.  
44. Супервизорные СДУ.  
45. Диалоговые СДУ. 
46. Структура роботизированных производств 
Типовые вопросы и практические задания для контроля освоенных 

умений: 
1. Механическая характеристика производственного механизма 

связывает:     
a) ускорение и момент сопротивления;  
b) угловую скорость и момент сопротивления;  
c) механическую и электрическую мощность;  
d) ускорение и угловую скорость. 
2. Подъёмные механизмы имеют механическую характеристику:  
a) не зависящую от скорости;  
b) линейно – возрастающую;  
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c) нелинейно – возрастающую;  
d) нелинейно-падающую. 
3. Прессы имею механическую характеристику:  
a) не зависящую от скорости;  
b) линейно – возрастающую;  
c) нелинейно – возрастающую;  
d) нелинейно-падающую. 
4. Вентиляторы и насосы имеют механическую характеристику:  
a) не зависящую от скорости;  
b) линейно – возрастающую;  
c) нелинейно – возрастающую;  
d) нелинейно-падающую. 
5. Что такое групповой электропривод?  
a) движущийся элемент рабочей машины, выполняющий технологическую ;  
b) электропривод с одним электродвигателем, обеспечивающий движение  

органов нескольких рабочих машин или нескольких ИО одной рабочей 
машины;  
c) внешняя по отношению к электроприводу система управления более  

уровня, поставляющая необходимую для функционирования электропривода 
информацию;  
d) все ответы правленые 
6. Что такое индивидуальный электропривод?  
a) электропривод, обеспечивающий движение одного исполнительного 

органа рабочей машины;  
b) опасные условия труда ;  
c) малый диапазон регулирования;  
d) малая производительность;  
e) все ответы правильны. 
7. Взаимосвязанный электропривод - это?  
a) тип электропривода, который объединяет два вида электропривода;  
b) основной тип промышленно используемого электропривода;  
c) индивидуальный привод позволяет в ряде случаев упростить 

конструкции РМ, т.к. ЭД нередко конструктивно является рабочим органом;  
d) два или несколько электрически или механически связанных между 

собой электроприводов, при работе которых поддерживается заданное 
соотношение их скоростей и нагрузок и положения исполнительных органов 
рабочих машин. 
Типовые комплексные задания для контроля приобретенных владений: 
Практическое занятие 1.  
Расчет мощности главного привода при различных нагрузках. Для заданной 

номинальной мощности резания фрезерного станка определить КПД станка и 
мощность электродвигателя при 75% нагрузке станка, а также переменные потери.  

Практическое занятие 2.  
Расчет числа механических передач. Для заданных диапазонов 

регулирования скорости шпинделя станка и частоты вращения электродвигателя 
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определить необходимое число механических передач коробки скоростей и 
рассчитать соответствующие передаточные числа каждой передачи.  

Практическое занятие 3.  
Определение диапазона регулирования главного электропривода токарного 

станка. 
Исходные данные: 
 - Допустимый момент на шпинделе Мдоп=1275 Hм;  
- Начальный диаметр обрабатываемого изделия dмакс=400мм;  
- Максимальная частота вращения шпинделя nмакс=1600 об/мин; 

(ωмакс=168 1 /с)  
- Минимальная частота вращения шпинделя nмин=12,5 об/мин (ωмин=1,31 

1 /с);  
- Максимальная скорость резания Vмакс=120 м/мин;  
- допустимое предельное усилие, действующие на механизм подачи Fx макс 

= 5884H.  
Необходимо определить:  
1) Наибольший допустимый момент на шпинделе Мдоп;  
2) Наибольшее допустимое усилие резания FZ макс;  
3) Требуемый диапазон изменение диаметра обрабатываемого изделия 

dмакс/dмин;  
4) Требуемый диапазон изменения скорости резания Vмакс/Vмин. 
Практическое занятие 4. 
 Расчет КПД электропривода грузоподъемной лебедки. 

 
 

Рисунок 1 – Схема установки для задачи  
 

Исходные данные:  
- Скорость подъема груза V = 2.5 м/с;  
- Радиус R1 = 0.2 м;  
- Радиус барабана R2 = 0.3 м; 
 - Высота подъема груза h = 30 м; 
 - Масса кабины m0 = 100 кг;  
- Масса груза m1 = 250 кг;  
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- Масса противовеса m2 = 130 кг.  
Необходимо определить:  
1) Определить передаточное отношение редуктора, обеспечивающее подъем 

груза m1 со скоростью V = 2,5 м/с и ограничение ускорения a ≤ 4м/с2 ;  
2) Рассчитайте КПД данной установки, совершающей N = 10 циклов в час. 

Цикл работы состоит из подъема груза m1+m0 на высоту h и спуска m0 до 
исходного положения;  
3) Определить при каком значении m2 требуемая мощность двигателя будет 

минимальной. 
Практическое занятие 5.  
Расчет момента прокатки по кривым удельного расхода энергии.  
Для заданной схемы прокатки, состоящей из 7-ми пропусков, рассчитать 
коэффициент вытяжки и определить длину металла после каждого пропуска. 
По кривой удельного расхода энергии определить моменты прокатки. 
Практическое занятие 6.  
Расчет и построение скоростных и нагрузочных диаграмм электропривода 
рабочих валков для заданной программы прокатки.  
Для заданных значений ускорения и скорости захвата рассчитать и построить 
типовые тахограммы прокатного двигателя для 7-ми пропусков. Для 
предварительно выбранного двигателя выполнить проверочный расчет 
мощности прокатного двигателя реверсного стана. Эталон проверочного 
расчета является определение эквивалентного момента на основе 
нагрузочных диаграмм 
Практическое занятие 7.  
Расчет системы регулирования скорости с отрицательной обратной связью 
по ЭДС якоря.  
Задана структурная схема системы регулирования скорости и схема узла 
измерения ЭДС. Необходимо выполнить расчет параметров регуляторов тока 
и ЭДС, а также рассчитать параметры узла измерения ЭДС. 
Практическое занятие 8. 
Расчет элементов функционального преобразователя, воспроизводящего 
кривую намагничивания двигателя.  
Для оптимизации контура возбуждения в цепь обратной связи по току 
возбуждения включают звено, воспроизводящее кривую намагничивания 
двигателя. Это звено выполняется на основе функционального 
преобразователя. Заданы технические параметры контура возбуждения и 
приведена кривая намагничивания в виде ломаной линии из четырех 
отрезков. Требуется рассчитать и выбрать элементы схемы функционального 
преобразователя, воспроизводящего заданную аппроксимацию кривой 
намагничивания. 
Практическое занятие 9.  
Расчет и построение механических характеристик системы асинхронный 
двигатель – тиристорный регулятор напряжения.  
Задана схема электропривода с обратной связью по скорости, а также 
значения напряжения управления. Требуется рассчитать и построить две 
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механических характеристики замкнутой системы регулирования на основе 
механических характеристик для разомкнутой системы. 
Практическое занятие 10.  
Определение годового расхода электроэнергии, потребленной насосом. 
Оценить годовой расход электроэнергии насоса мощностью 15 кВт, 
работающего 6000 ч в год, из них с относительной производительностью 
90% – 4000 ч, с относительной производительностью 45% – 2000 ч. 
Технические данные насоса:  
- номинальный напор (Hн) – 30 м;  
- номинальный расход (Qн) – 0.039 м 3 /с;  
- номинальный КПД (ηн) – 0.76.  
Характеристика насоса рассчитывается по формуле: 

 
1. Как записать передаточную функцию регулятора, выполненного на базе 
операционного усилителя?  
2. Чем определяется быстродействие тиристорного преобразователя?  
3. Какие характеристики определяют динамические свойства привода?  
4. Какие стандартные регуляторы применяют в электроприводе станков?  
5. Какой параметр определяет динамические свойства привода при 
стандартных настройках?  
6. Какой диапазон регулирования скорости характерен для привода подачи 
станков? 
7. В чем особенность регулируемого электропривода лифтов?  
8. В чем заключается различие электропривода с П- и ПИ- регуляторов 
скорости?  
9. Каковы основные допущения при стандартных настройках регуляторов?  
10. Какие показатели качества регулирования обеспечивает настройка 
регулятора скорости на симметричный оптимум?  
11. Какую функцию в системе регулирования скорости выполняет задатчик 
интенсивности? 
2.3.2.2. Шкалы оценивания результатов обучения на 

дифференцированном зачете 
Оценка результатов обучения по дисциплине в форме уровня 

сформированности компонентов знать, уметь, владеть заявленных компетенций 
проводится по 4-х балльной шкале оценивания.  

Типовые шкала и критерии оценки результатов обучения при сдаче 
диф.зачета для компонентов знать, уметь и владеть приведены в общей части ФОС 
образовательной программы.  

3. Критерии оценивания уровня сформированности компонентов и 
компетенций 
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 3.1. Оценка уровня сформированности компонентов компетенций  
При оценке уровня сформированности компетенций в рамках выборочного 

контроля при диф.зачете считается, что полученная оценка за компонент 
проверяемой в билете компетенции обобщается на соответствующий компонент 
всех компетенций, формируемых в рамках данной учебной дисциплины.  

Общая оценка уровня сформированности всех компетенций проводится 
путем агрегирования оценок, полученных студентом за каждый компонент 
формируемых компетенций, с учетом результатов текущего и рубежного контроля 
в виде интегральной оценки по 4-х балльной шкале. Все результаты контроля 
заносятся в оценочный лист и заполняются преподавателем по итогам 
промежуточной аттестации. 

Форма оценочного листа и требования к его заполнению приведены в общей 
части ФОС образовательной программы.   

При формировании итоговой оценки промежуточной аттестации в виде 
диф.зачета используются типовые критерии, приведенные в общей части ФОС 
образовательной программы. 
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