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1. [MosicHUuTeILHAA 3aNIHCKA

1.1. Lenp 1 3a1a9 JUCIMIUTMHBL

L[CJ'II) JUCIHHUIIIIUHBI - 6y‘{e}me cnyu[a'renefz’l COBPEMEHHOMY MAaTEMATHYECKOMY SA3BIKY, CTUIK0 KOMIIBIOTEPHOTO MOJACIINPOBAHUSA B p060TOTCXHI/IKC " HpHOGpeTCHI/IB y
CTY/ICHTOB HaBBIKOB MaT€MaTH4YECKOT0 MOJICIIMPOBAHMS C HCIIOJIb30BAHHEM COBPEMEHHBIX BEIYHCIIHTEIBHBIX CPE/ICTB.

3a;[aqa JUCHHUIIIIMHBIL: OCBOCHHUEC 0a30BbIX MATEMATHYECKUX MTOHATHI pOGOTOTeXHI/IKl/l W HaBBIKOB, JIE)KAIIIUX B OCHOBE JPYIrUX MAaTEMAaTUYCCKUX NUCIUIUINH U

HEOOXOAMMBIX VIS TNOJyYCHU Tp66yCMI>IX KOMIIETEHIIMH B 001acTH l/lH(i)OpMaTHKI/[, NpOrpaMMHUpPOBaHUA U MAaTEMaTUYECKOr0 MOJICIIMPOBAHUS.

1.2. ®opmupyemble KOMIIETEHIIHH, COOTHECEHHBIE C IIIAHMPYEMBIMH PE3yJIbTaTaMU 00YUYEHHS 110 TUCIUILIHHE:

Komnerenuus HnaukaTopbl KOMIeTeHIHI Pe3yabraThl 00yuyeHust
(KOJ ¥ HAUMEHOBAHHUE) (KOJ M HANMEHOBAHNUE)
TIK-1. CriocoGeH pa3pabaThiBaTh alrOpHTMbI TIK-1.1. 3HaeT TeopeTnYeCcKHe OCHOBBI IIOCTPOCHHUS. 3HaTh:
00paboTKH HHGOPMALMH C HCTIONB30BAHUEM IropuTMOB 00pabOTKM HH(pOPMALUH; OCHOBHBIE 33/[aUl COBPEMEHHOI pOGOTOTEXHUKH;
COBPEMEHHBIX MATEMaTHIECKHX METOJI0B TIK-1.2. YMeeT ONHCHIBATH AITOPUTMBI 00pPabOTKI apXUTEKTYPy MOGHIBHOTO POGOTA U €r0 CHCTEMBI

MH@MOPMAIIMHX C UCITOJIb30BAHUEM COBPEMEHHBIX
topmary P YIpaBJICHUsA; OCHOBHBIC (byHKIH/H/I KOMIIOHCHTOB CUCTEMbI

MaTEMaTUICCKUX METOI0B;
YIpaBI€HUS, UCTIONIB3YEMBIC IS UX peaIn3allii METOAbI

TIK-1.3. iMeeT npakTHIECKUH OIBIT Pa3padoTKu
M aJITOPUTMBI U UX MaTEMaTUYECKUE OCHOBBI-
AIropuTMOB 00pabOTKK HH(OPMALIHH C
YMeTs:
HCIIONIb30BAHHEM COBPEMEHHBIX MATEMATHIECKUX
NPOEKTUPOBATH CHCTEMBI YHpaBleHUs.

METOJIOB.
POGOTOTEXHHYECKHX CHCTEM, BBIOMpATh MOIXOZSAIIHE
ApXMTEKTYPHBIC PEIICHUs M allrOPUTMBbI YIIPABJICHUS;
COCTAaBIATh M OTJIQKUBATh MPOrPAMMBl  yHPABICHUS
MOOWIBHBIM 00BEKTOM B PEaTbHOM BPEMEHU

paboTaTh B CUMYJILIHOHHBIX POOOTOTEXHUYECKUX CPENax.
Bnaners:

HaBbIKAMHM ~ PELICHMsA IIPOCTBIX  3aja4  yNpaBJeHUs
MOOUIIBHBIMU POOOTaMHU;

HaBbIKaMH IPUKJIAHOTO IIPOTpaMMHUPOBAHUS

MHKPOKOMIIbIOTEpa poboTa-

1.3. MecTo MUCLHMILIMHBL B CTPYKTYpe 00pa30BaTesIbHOIM HPOrpaMMbl

JucumminHa «BBenieHre B pOOOTOTEXHUKY» OTHOCUTCS K 4acTH, GOpMUPYeMOii ydacTHHKaMH 00pa30BaTeIbHBIX OTHOMICHNUH, 6170Ka quciuIuiiH b1 yde6Horo miana.
I[J'Iﬂ OCBOCHHMA OUCHUILINHBI HCOﬁXOI[I/IMLI 3HaHUA, YMCHUA U BIIaICHUS, CCl)OpM]/IpOBaHHLIe B XOJ€ U3YUYCHUS CICAYIOIMNUX AUCHUIIIAH U ITPOXOXKACHUA ITPAKTHK:
MaTeMaTHYEeCKHIl aHAIN3, aare6pa, BHIYUCINTEIbHAS MATeMaTHKA.

B PE3YyNbTAaTE OCBOCHUS NTUCHUIIIINHBL dJOpMprIOTCS{ 3HaHWs, YMCHHUS U BIAICHUS, HeOﬁXO}II/IMLIC JUIA A3YYCHUS CIIEAYIONINX JUCIUIINH U IIPOXOXKACHUS IIPAKTHUK:

NpEIMINIOMHAs IpaKTUKa.

2. CTpyKTypa AMCUUILIHHbBI

CTpYKTYpa IHCHMILIMHBI 1151 04HOH (OPMBI 00yUeHHs:

O61as TpyA0eMKOCTb AUCIUIIIAHEI COCTABIAET 6 3a4eTHBIX eAMHULL, 216 4acoB, B TOM 4YHCIIe KOHTAKTHas paboTa 00ydaroIuxcs ¢ nmpenoaasatenem 84 .,

caMocTosiTeNIbHast paboTa obyyarouxcs 132 .

Cemectp Henens cemecTpa Bujasl yueGHoii paboTbl, BKII0YAs CAMOCTOATEIbHYIO DopMbl TeKyLIero KOHTPOJIs
Pa3nen PadoTy CTYIeHTOB H TPYA0EMKOCTh ycneBaeMoCTH (no Hedensam
JIMCHUNUIHHBI (B yacax) cemecmpa)




®opma NPoOMe:KyTOUHOMH

aTTecTalluu (no cemecmpam)

JIeKIHH NpakT. ceMHu- camo-
n/n
HapbI cToSATe b
Hasi
padora
He B
000TOTEXHUKY
1 VYerpoiictBo poboTta 1-3 2 6 12 OneHKa BBINOIHEHHS
Teopus MPAKTUYECKHUX 3aJaHUi
SIEKTPOJIBHTATENs
2 (OCHOBBI KWHEMATHKH 4-7 2 8 12 OLeHKa BBINOIHEHHS
00MIBHOTO poboTa MPAKTHYECKHX 3aJaHHi
(OCHOBBI yHpaBIICHUs.
ITBIDKEHHEM poboTa
3 [DremMeHTHI TeopHn 8-10 2 6 12 OLeHKa BBITNOIHEHHS
[HABUT ALK HPaKTUYECKHX 3aJ1aHHU,
[Teopust peryisaTopos KOHTpOJIbHAs paboTa
4 [PremMeHTHI 11-13 2 6 10 O1LeHKa BBINOIHEHHS
lcTOXacTUYeCKOi TEOpUn TIPAKTHICCKUX 3&I[aHI/I171
TIPABJICHUS.
5 ICencopnast noacucrtema 14-16 2 6 10 O1ieHKa BBIIOTHEHUS
06oTa MPAKTHYECKHX 33 IaHHi
[TpomesxyTouHast 17 10 3auer
ATTEeCTAIS
MToro 10 32 66
BBeaenue B
000TOTEXHHKY
6 [lnanupoBanue 1-4 2 8 12 O11eHKa BBIIOIHEHUS
PABHIKCHHUS C YUETOM TIPAaKTHIECKUX 3a}:laHH171
CeHCOpHKH
7 Metomb1 006paboTKH 5-12 2 16 22 OLeHKa BBINOIHEHHS
CCHCOPHBIX JIAHHBIX HPAKTUYECKHX 3aJaHHUi,
KOHTpOJIbHAs paboTa
8 MckyccTBeHHBIH 13-16 6 8 12 OlLieHKa BBIOJIHEHUS
IMHTECJIJICKT B TIPAKTHICCKUX 3&I[aHI/I171
000TOTEXHHKE
[IpomesxyTodyHas 17 30 3auer
aTTecTanys
MToro 10 32 66




3. ConepixaHue TUCHUILTHHBI

Ne /i Hau HHe pa3/iea JUCIHILIMHb Copep:xanne paszeja
1. VerpoiicTBo pobora Onpenenenne pobota. TPUEAUHCTBO: BUIATElb/IaTUYHK — IPOLIECCOP — MPOrpamMma. Y CTPOHCTBO poboTa
Teopust snekTpoaBHraTesst (anmemenTsl), nuddepeHInanbHbIA TpuBoJ. J{nHaMKKa d1eKTpoaBuraTels. OCOOEHHOCTH ITyCKOBOIO

pexuma. IIIMM-ynpasnenue.

2. OCHOBBI KHHEMAaTUKH MOOMIIBHOTO poboTa JlBuratens u koneco. JIuddepenunanbable ypaBHEHUs JBYKEHH, 3aKOHbI IBIKEHHUA. Pasron MoMeHTOM
OCHOBBI YHIpaBJICHUS IBHKCHUEM po60’ra CHIIBI M DJICKTPOJIBUTATCIIEM. T'07I0HOMHBIE ¥ HETOJIOHOMHBIE CHCTEMBI. O6pa’]‘HLIe 3aa4u MOCTPOCHUA

JIBIDKEHUSL. JIBHOKEHHE 110 TPAGKTOPHH U I10 JMHUH (TIOHATHE 00pAaTHOM CBSI3H).

3. DJeMEHTBI TCOPUH HABHT AN JIBikenue o kapre. [Ipokiajika MapuipyTa. AJropuTMbl. [IpornopiroHaIbHbIN, HHTETr PaIbHBIH,
Teopus perymiropos nmddepernranbHbIil perynaTop u ux komouHarmu. ITAJ] — perynarop. OnoMerpryeckas HaBUTaIHs.

4 DJIeMEHTBI CTOXAaCTHYECKOH TeopHn BepositHocTHl noaxoz. Kanmanosekas uiibTpanus B 3a/1a4e HABUraluK 110 Masikam.
YIpaBICHUS

5 CencopHas nojcucteMa pobora CeHcopuKa B 3a/1a4e JBIKEHUS 110 JIMHUU. JlaTYuKK JIMHUY, BUACOCUCTEMA 3PEHUSL.

6 [TnanupoBaHue ABMKEHHUS C yHETOM JlaneHomepbl. O0be3 1 NpensTCTBUiL.
CCHCOPHKHI

7 MeTtob! 00pabOTKH CEHCOPHBIX TaHHBIX 3agaya MHOTOIy4eBOH neseHrauu. [TousaTie 00 IBPUCTHYECKHUX aITOPHTMAX.

8 VIcKkycCTBEHHBII HHTENIEKT B IToBenenne pobOTOB, MOHATHE 00 MCKYCCTBEHHOM MHTEILICKTE B MOOHIIBHOI poboToTexnuke (JJCM).
poboTOTeXHHUKE IpocTeie peaeKTOpHBIE MOASTH MOBEICHUSL.

4. 1

O0pa3oBaTe/bHbIE TEXHOJIOTHH

Ne Dopmupyemble KOMIIETEH MU Hndopmanmonnnie u 00pazoBaTe/ibHbIE
Haumenoseanue pazoena Buowi yueonoii pabomut
n/n (yKa3piBaeTcsi KO/l KOMIIETEHIIMH) TEeXHOJOT U1
1 2 3 4 5
1 Y ctpoiicTBo poboTta Vlexiust + ® IIK-1 [TeopeTnyueckas JISKIHs.
Teopust SJICKTPOABUIaTEIS [Mpakr.1-4 ITa6.-06cyskaenune. [TpakTHKYM 110
perenuio 3a1ay.
[KoncynbTupoBaHue HOCPEICTBOM
ICamocTosiTenbHast paboTa ® IK-1 PIIEKTPOHHOM MOYTHI
2 JOCHOBBI KHHEMAaTHKU MOOMIbHOTO Plexius + ® IK-1 [TeopeTnueckas Jekuus.
pobota [MpakT.1-4 I1a6.-o6¢cyxnenne. IIpakTukyM 1o
JOCHOBBI YIIpaB/IeHHs JABHKEHHEM perenuo 3axay.
pobota [KoHCYIETHpOBaHKE TTOCPECTBOM
ICamocrosiTenbHas pabota o IK-1 PIIEKTPOHHOMN MOYTHI
3 [DreMeHTbI TEOPUH HAaBUTALUH Vlexuus + o IK-1 [TeopeTnueckas JeKus.
[Teopus perynsTopos [MpakT.1-4 I1a6.-o6¢cyxnenne. IIpakTukyM 1o
CLICHHIO 3a/1a4.

1

B pasgene yka3biBaloTcsi 06pasoBaTeribHble TEXHOMOMMM, UCMOMb3yeMble MPY Pean13aLni PasnuyHbIX BUAOB yHeBHbIX 3aHATUI ANst Hanbonee addEKTUBHOTO OCBOEHUS AUCLMNMHBI. Mpy NpoBeaeHn
y4ebHbIX 3aHATUIN obecneynBaeTcst pa3suTMe y 06y4aloLUXCst HaBbIKOB KOMaHAHON paBoTbl, MEXIMYHOCTHOW KOMMYHUKaLIMK, MPUHATUS PELUEHUA, IMAePCKUX KayecTs (BKtoYas npu HeobxoaumocTn
NpoBEAEHNE WHTEPaKTUBHBLIX NEKUUIA, rPynnoBbIX AMCKYCCUIA, PONEBbIX WIP, TPEHWHIOB, aHanU3 CUTyauuid U MMUTALMOHHBIX MOAENew, npenoaasBaHue AUCUMNNUH (Modynel) B hopMe Kypcos,
COCTaBMEeHHbIX Ha OCHOBE pe3yrbTaToB Hay4HbIX Mccnenoaan?l, B TOM 4ucne c y‘-léTOM pervoHanbHbIX ocobeHHocTen npoQ)ecchoHaanoH AEATENbHOCTU BbIMYCKHUKOB U I'IOTpeGHOCTtei paGoTo,anenel?i

(n.34. Mpukas Ne301).




[KoncynbTupoBaHue HOoCPeCTBOM

ICamocTosiTenbHas paboTa TK-1 PIIEKTPOHHOM MOYTHI
[DrnemenThI cTroXactudeckoi Teopunplexius + IK-1 [TeopeTnueckas JeKUus.
TIpaBJICHUSA Mpakr.1-4 ITa6.-06¢cysxaenne. ITpakTHKYM 10
perenuio 3axa4.
[KoHCYIBTHPOBaHHE OCPEICTBOM
ICamocTosiTenbHas paboTa IK-1 PIICKTPOHHOI T1OUThI
ICencopHas noacucrema pobora Vlexuus + TIK-1 [TeopeTnueckas JIEKIUs.
[Mpaxr.1-4 I1a6.-06¢cysxaerne. [TpakTHKYM 110
perennio 3axad.
[KoncynbTupoBaHye NOCPEICTBOM
ICamocrosTensHas pabota TIK-1 PIEKTPOHHOM MOYTHI
[l1aHMpOBaHUE JBHKEHUS C Vlexuus + IK-1 [TeopeTnueckas JeKus.
YETOM CEHCOPHKH [Mpakr.1-4 ITa6.-06cyxnenue. [IpakTHKyM o
penenuo 3axad.
[KoHCYIbTHpOBaHHE TOCPEACTBOM
ICamocTosiTenbHas paboTa IK-1 PIICKTPOHHOMN MOYTHI
IMeroapbl 06paboTku ceHcopHbIX  Plexius + IK-1 [TeopeTnueckas Jekuus.
InaHHBIX [MpakT.1-4 I1a6.-o6¢cyxnenne. IIpakTukym 1o
perenuo 3axay.
[KoHCYIBTHPOBaHHE MOCPEACTBOM
ICamocrosiTensHas paboTa IK-1 PIIEKTPOHHOMN MOYTHI
McKyccTBEHHBIH HHTEIUIEKT B Vlexuus + TK-1 [TeopeTnueckas JEKIHs.
[poGoToTEXHMKE [Mpakr.1-4 ITa6.-06¢cyxnenue. [Ipaktukym mo
pereHnio 3axad.
[KoncynbTupoBaHue NOCPEICTBOM
ICamocTosTenpHas paboTa IK-1 PIIEKTPOHHOM MOYTHI




5. OueHka NIAHUPYeMBbIX Pe3yabTATOB 00y4YeHus:

5.1. Cuctema oLeHUBaHHUS

@Dopma Konmpons Cpok omuemnocmu Makc. Konuuecmeo 6annos
3a 00ny pavomy Bcezo

Texyumii KOHTPOJIB:

o Omnpoc (1—5) 2—16uenenu 5 bayuoB 20 6ajuioB
o JIOM. 3a1aHue (TeMbl 1—S5) 2—16 Henenu 5 bayuioB 20 H6ajuioB
o KOHTp. paboTa (Tembl 1—3) 10 Henenst 20 GasuioB 20 6asoB
TIpoMexyTouHas aTTecTalms (3a4eT) 17 Hepenst 40 6aios
Hroro 3a cemecTp (IMCHHUILIHHY) 100 6amioB
Texynmii KOHTPOJIb:

d ompoc (6—8) 2—1 lneaenu 5 6ayutoB 20 6ayuioB
d JIOM. 3aj1aHue (TeMbl 6—8) 2—11 Henenu 5 bayu1oB 20 6ajuioB
o KOHTp. pabota (TeMbl 6—7) 12 nenens 20 Gamwios 20 6ajuioB
TIpoMexyTouHas aTTecTalms (3a4eT) 17 Hepenst 40 6amoB
MToro 3a cemectp (IMCLHUIUINHY) 100 6awioB

Tlosy4eHHBIi COBOKYIHBII pe3yIbTaT KOHBEPTUPYETCS B TPAAUIIMOHHYO KAy OLCHOK H B LKAy OlleHOK EBporieiickoii crcTeMbl IepeHoCca U HAaKOILICHHs KPEIHTOB

(European Credit Transfer System; nanee — ECTS) B cooTBeTcTBHM C TabauLeit:

100-6ayutpHas mkana TpagunuonHas mKama IlIkama ECTS

95 - 100 A
OTIIMYHO

83-94 B

68 — 82 XOpOLIO 3a4YTEHO C

56 — 67 D
YJIOBJICTBOPHTEIIBHO

5055 E

20-49 FX
HEYJI0BJICTBOPUTEIHLHO HE 3a4TCHO

0-19 F




5.2.Kpurepun BbICTaBIICHHS OLIEHKH O JUCLUILUINHE

Banael/ Hlkana

ECTS

OueHka nmo TUCHHIINHE

KpuTepnu oneHKH pe3yJbTaTOB 00y4eH sl 110 AUCHHUILINHE

100-83/

AB

«OTITHYHOW/
«3a4TEHO (OTIIHYHO)»/

«3a4TCHO»

BeicraBiisiercs: 00y4aromeMycsi, €Cii OH IIIyGOKO M IIPOYHO YCBOMII TEOPETHYECKHI M IIPAKTHICCKUI
Marepuai, MOXKET IPOAEMOHCTPUPOBATE 3TO Ha 3aHATUAX U B XO€ HpOMC)KyTO‘IHOﬁ aTTeCTaluu.
OGyuaromuiics NCUEPIBIBAIOLIE U JIOTHYSCKH CTPOHHO U3JaraeT y4eOHblil MaTepual, ymeeT
YBA3BIBATH TCOPHIO C npalc'm]coﬁ, CIIPaBJIACTCs C PCIICHUEM 3aJa4 l'[pO(bCCCPIOHEU'[BHOﬁ
HAITPaBJIEHHOCTH BBICOKOI'O YPOBHS CIIOKHOCTH, IPABMIBHO 00OCHOBBIBACT IPUHSATBIC PEILICHHUS.

CBOOOTHO OPHEHTHPYETCS B y4eOHOM U IIPO(ECCHOHANBHOMN JTUTEpaType.

OL[SHKB. 10 TUCHUIIIUNHE BBICTABIIAOTCA OﬁyqﬁIOH_lCMyCﬂ C y‘{éTOM Ppe3ynbTaTOB TeKyH.[eﬁ n
MPOMEXKYTOUHOM aTTeCTalu.

KOMHCTCHHHI/I, 3aKpCHJ’léHHBIE 3a HHCHHHHHHOﬁ, Cq)OpMPlpOBaHLI Ha YPOBHE — «BBICOKHIT».

82-68/

«XOpoIo»/
«3aUTEHO (XOPOLIO)»/

«3aYTCHO»

BeicTaBisiercst 00yuaromnemMycs, eciy OH 3HaeT TeOPETHUECKUH U IPAKTHYECKUI MaTepual, FpaMOTHO
M T10 CYLIECTBY M3JIaracT €ro Ha 3aHATHUAX U B XOJ€ HpOMC)KyTO‘{HOﬁ aTTEeCTallMH, HE N0ITyCKas
CYLLIECTBEHHBIX HETOYHOCTEH.

06yqalOIHHﬁCH TIpaBUJIBHO MPUMEHSACT TEOPETHUICCKHUE MOJIOKECHHUS IIPH PEIICHUH TIPAKTHYICCKUX
3aj1a4 11poheCCHOHAIBHON HAIPABICHHOCTH Pa3HOI0 YPOBHSI CII0XKHOCTH, BIaJIeeT HEOOXO0MHMMbIMU
JUIA 3TOr0 HaBbIKaMU M l'lpl/léMaMl/l.

JlocTaTouHO XOPOLIO OPUEHTUPYETCS B y4eOHOM U podecCHOHANIBHON JIMTepaType.

OHEHKB 10 TUCHUIIIUHE BBICTABJIAOTCSA o6yqa}omemycst C y‘{éTOM Ppe3ynbpTaToB TeKyH.[Cﬁ n
MPOMEXKYTOUHON aTTeCTalu.

KoMreTeHiwn, 3akperiéHHbIe 3a MCUHIUIHHON, c)OPMHUPOBAHBI HA YPOBHE — «XOPOLIHIiY.

67-50/

D.E

«yIOBJIETBOPH-TEILHOM/
«3a4TeHO (yJJOBIICTBOPH-
TEJILHO )»/

«3a4YTCHO»

BeictaBisiercst 00yuaronemMycs, eciu OH 3HaeT Ha 6a30BOM YPOBHE TEOPETHUECKUM U MPAKTUYECKUI
MaTepHall, 10IyCKaeT OTACIIbHBIC OIIHOKH TIpH €T0 U3JIOKCHUH Ha 3aHATHAX U B X0J1€ ]'lpOMe)KyTO‘{HOﬁ
aTTeCTalluH.

OGy‘IaK)]J.IMﬁCH HUCIIBITBIBACT OHpC]I[CHéHHB]C 3aTPYAHEHHSA B IPUMEHEHUH TEOPETHYCCKUX TIOJIOKEHUH
NPY PELLIEHUH NPAKTUYECKUX 33/1a4 IPOECCHOHAIBHOI HAIIPABICHHOCTH CTAHIAPTHOTO YPOBHS
CJIO)KHOCTH, BJIaJICCT HCO6X01:[I’IMLIMH JJIA 3TOT0 0a30BBIMH HAaBBIKAMH M HpHéMaMH.

JIeMOHCTpUpYET JOCTaTOUHbIH yPOBEHb 3HAHUS Y4eOHOU JIUTEpaTyphl O JUCLHUILINHE.

OHCHKa 10 TUCHHUIIMHE BBICTABIIAOTCA Oﬁyqa}OU_[CMyCH C y‘{éTOM pe3ynbTaToB TCKyH.[Cﬁ n
MPOMEKYTOUHOH aTTeCTaIH.

KOM]’ICTCHHHI/I, 3aKpCHHéHHLIC 3a ﬂHCHHHJ’[HHOﬁ, Cd)OpM]/lpOBaHBI Ha YPOBHE — ((}IIOCTBTO‘{HBIﬁ».
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HEC 3a4TCHO

BeicTaBisercs 00ydaromeMycs, ecii OH He 3HaeT Ha 6a30BOM yPOBHE TEOPETHUECKHIT 1
MPAKTHYECKUI MaTepHall, T0IyCcKaeT rpyOble ONIMOKH MPH €ro N3JI0XKEHUH Ha 3aHATHSX U B XOZ1¢
HPOMEXKYTOYHOMH aTTECTALUH.

OO6yuaromMiicst UCTIBITBIBACT CEPbE3HBIC 3aTPYAHEHNUS B IPUMCHEHUH TEOPETHYECKHX MOJIOKEHUH PH
PELICHNH MPAKTUYECKUX 3aa4 IPodecCHOHANIBHOH HAMPABIEHHOCTH CTAHAAPTHOTO YPOBHS
CJIOYKHOCTH, HE BIIaJICCT HEOOXOIMMBIMH JUIS 5TOrO HABBIKAMH U TIPUEMAMH.

JleMoHCTpHpyeT (parMeHTapHbIe 3HAHHS Y4eOHOIH JIUTEepaTyphl 10 JUCLUILINHE.

OlneHKa 10 ANUCIUILTHHE BBICTABISIOTCS 00yYaroeMycst ¢ y4ETOM pe3yJIbTaToB TeKYyIIeH 1
HPOMEXKYTOYHOMH aTTECTALUH.

KOM]’ICTCHL[PH/I Ha YPOBHC ((HOCTaTOlIHBIﬁ)), 3aKp€HJTéHH]>IC 3a HHCH"HJ’[HHOﬁ, HC Cd)OpMHpOBaHH.

5.3. OueHouHble cpencTsa (Ma’repnanm) JUIA TEKYLLIETO KOHTPOJIA YCIIEBAEMOCTH, HpOMC)I(yTO‘{HOﬁ aTTeCTalluu 06y!{a}0u114xc;1 T10 JTUCHUIIJIMHE

5.3.1. O6pasubl 3aJaHUil 111 KOHTPOJIBHBIX padoT

KounTtposbHas padora 1

Cencopsl poOOTOB - (pU3HYECKHUE NPUHIIUITBI PAaOOTHI, KIIACCU(UKALIHS, IPHMEPBL.

TonsiTie 0 cucTeMax TeXHUYEeCKoro 3peHus. JIokaabHble OnepaTopsl Hajl MaTpuLel sspkocTu Ha npumepe OnepaTopa BbIIeIeHHs KOHTYPa «CKayka rpajueHTa

SIPKOCTH.




Mero/1 BbIJICIICHNUS [IBETOKOHTPACTHOH HOJIOCH! H300paXEHHUN.

3aj1aui MHOTOJTy4Y€BOil MeIeHT AlNH.

JlambHOMEpHBIE CHCTEMbI. MaTpHIia JaIbHOCTEH, ee HCII0Ib30BaHNUe LIS INIAHUPOBAHHS JBUKEHHS poO0Ta. MeTo1 BBIJICNICHHS IPEIATCTBAM 110 HOPMAIIAM K
TIOBEPXHOCTH.

ITpuHumn paboTl CUCTEMbI TEXHHYECKOTo ciryxa. Anamm3 3axay st CTC.

KonTtpoasHas pagora 2

OCOoOEHHOCTH PaCIPOCTPAHEHUS aKyCTHYECKHX BOJIH: peBepOepalus, Iy Mbl, 3aTyXaHHE, aKyCTHUECKas TeHb. AKyCTHYECKasl MeJIeHTalus (JIydeBoe MpHOIKeHHE).
OCHOBHBIC OHATHUS U YPABHEHHUsI HEPA3pbIBHOCTH, Dilliepa) B 3a/1a4e JBIKEHUS HJICAILHOTO ra3a. AKyCTHYeCKOe-TIPUOIIIKEHHE.

[laccu poGora, 00IIMe TIOHATHS: ABUTaTelb, PEAYKTOP, AaTUHK, TPUBOJL.

Tlonsitie 00 MEKTPOHHBIX yCTPOUCTBAX POOOTOB.

C6opka HECTIOKHOM STEKTPOHHOM TLIATHI.

DKCHEPUMEHT ¢ pOOOTOM.

TMoxroroeka, co6op 1 06paboTKa JAHHBIX.

Tlonsitie 00 21eMeHTax CTaTHCTHKY, rpaduyeckas oo6padoTka.

Cencopyka KBapOKOITEPOB.

KonTtpoasHas padora 3

3penue, JaTbHOMEPBI.

Meroanka npoBe/icHUs KCIIEPHMEHTA.

DNeKTpoABUraTelb MOCTOSHHOIO TOKA ¢ IIOCTOSIHHBIMU MarHuTamMu. I1o/Hble 1 COKpallieHHbIe ypaBHEHHUs BIKEHUs. AHATUTHYECKOE PEeLIeHHE, OHATHE 00
YCTAHOBUBLIMXCS PEKUMAX, O ITyCKOBOM TOKE.

KauectBenHoe nccnenoBanne [IBIkeHHH (BpaIlieHHs) H CBOHCTB IBUTATEIs.

KonTpoasnas padora 4

Ionsitue o pexxume ynpasnenus LLIVUM. /IByxuHTepBanbHas 1 4eTbIPEXMHTEPBAIbHAS MOJICIIH. AHAIMTUYECKOE PEIIeHHE [UIs AByXUHTepBalIbHOI Mosean LITUM,

3aﬂa‘{a O IBMPKCHHUH KOJIeca Ha IJIOCKOCTH C TPEHHUEM. JIuneiinbIit Ppa3roH KoJjieca IMOoCTOSTHHBIM MOMEHTOM. OCHOBHBIE CBOMCTBA.

5.3.3 Crcok TEOPETUYCCKUX BOIIPOCOB, BBIHOCUMBIX HA IIPOMEKYTOUYHYIO aTTECTALUIO

1. Yt0 Takoe CeHCOpHKa pOOOTOB.

2. Bujtbl cencopos.

3. IIpuMeps! CEHCOPOB HAa M3BECTHBIX POOOTAX.

4. TTepBbIe SKCIIEPUMEHTEI. Y 3-/1alIbHOMED, ero ocobeHHocTH. Mcnonp3oBaHue B kauecTBe Oamiiepa 6e301acHOCTH.
5. YeM OTINYAIOTCS IPOCTHIC OT KOMILIEKCHBIX JATIHKOB.

6. TIprMeHeHne IPOCTHIX U KOMIUIEKCHBIX JATYHKOB.

7. 3amaun. MaTeMaTHuecKue MOJIENHU CPAaBHEHUST H300paXeH it

8. bazoBkIe 3a/1auK TEXHUYECKOTO 3PEHHS.

9. OCHOBHBIE METO/IbI TEXHHYECKOTO 3PEHHSI.

10. Cucrema TB-kameps! Kak ceHCOp.

11. Hcnons3oBanne 6ubmorexn OpenCV st paboThbl ¢ BUASOKAMEPOi.

12. Onicanne paboThl CEHCOPOB.

13. Tunsl JanbHOMEPOB

14. OrpaHHYeHHUs 1 OCHOBHBIC XapaKTEPHUCTHKH, IPHHIIUIT YCTPOHCTBA J1a3epHOr0, Y3 U HHPPAKPACHOTO NATLHOMEPOB.
15. 3ajaua MHOTOJTy4YEBOM MEJIEHI ALK,

16. [ousTre 006 BPUCTHYECKUX AITOPUTMAX.

17. INoBenenue po6oToB.

18. VIcKycCTBEHHBII HHTEIIEKT B MOOHIIBHOI poGoToTexnuke (JJCM).

19. Ipoctsie pediexTopHbie MOEN HTOBEACHUS?

6. YuyeOHo-MeToAMYecKOe H HHPOPMALIMOHHOE 00eceyeHHe AHCIUIITHHbI

6.1. ClIMCOK MCTOYHMKOB M JIHTEPATYPhI



a) OcHoBHasl IUTepaTypa

1 « Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press

2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.

0) JlonoJIHUTeILHAS JIHTEpaTypa

l.

6.2 Ilepeyenn pecypcoB MHGOPMAMOHHO-TEJIeKOMMYHHKANHOHHO¥ ceTH « MHTepHeT», He0OX0AUMBIii ISl 0CBOEHHS T CIUILTHHBI

Taaze-Panonopm M.I"., Ilocnenog J1.A. Ot ame6s1 10 poGoTa: Mozenu noseaeHus. M3a.3 2011. 296 c. 0.

1. http://www.wolframalpha.com/

Iepeuens Bl u UCC

Neni/mt

MesxayHapoaHble pedepaTuBHbIC HayKoMeTpuueckue BJI, 10CTynHbIe B paMKaX HAaIllMOHATBHOIM MOAMCKH B 2025 T.

Web of Science

Scopus

TpodeccronanbHbie HONMHOTEKCTOBbIE BJI, T0CTYyIHbIC B paMKaX HAIMOHAIBHOMN IOAICKH B 2025 T.

XKypnanst Cambridge University Press
ProQuest Dissertation & Theses Global
SAGE Journals

XKypuanst Taylor and Francis

TIpodeccnonanbhbie nosHOTEKCTOBBIE BJ]

JSTOR
W3nanust 1o 06IIECTBEHHBIM M I'yMaHHTAPHBIM HayKaM

DnexrpoHHas 6ubnuoreka Grebennikon.ru

KomrmbloTepHble CripaBoYHbI€ IPABOBbIE CHCTEMbI

Koncynsraur ITmoc,

Tapanr




7. MaTepnanb}lo—TexnuqecKoe ofGecrneyeHne TUCIMILTHHBI

KOMHL}OTepHBIﬁ KJIacC, KOMIIBIOTEP MPETIOAABATEIISA, KOMIIBIOTEPBI CTYICHTOB, IIPOCKTOP, SKpaH, JOCTYIl B HHTCPHET.

! Iepeyens IO
Nen/n Haunmenosanue I10 Ipoussoaurens Croco6 pacnpocTpaHeHust (uyensuonnoe
wiu c60600HO pacnpocmpansiemoe)
1 Adobe Master Collection CS4 Adobe JIMIEH3HOHHOE
2 OC «Anbt ObOpazoBaHue» 8 00O «bazanst CI1IO JIMLIEH3HOHHOE
3 Windows 10 Pro Microsoft JIMIEH3HOHHOE
4 Kaspersky Endpoint Security Kaspersky JIMIEH3HOHHOE
5 Microsoft Office 2016 Microsoft JIMLCH3HOHHOE

8. Obecneuenne oﬁpasosarenbﬂoro npouecca JJist JIMI ¢ OrpaHu4YeHHbIMHU BO3MOKHOCTAMHM 310POBbS H HHBAJIU/10B

B xoze peanuzanuy TUCUUILIMHEL HCIIOB3YIOTCS CIEIYIOIINE JOIOIHUTEIbHbIE
METO/IbI 06y1ICHI/I$I, TEKYIIETO KOHTPOJIA yCIIEBAEMOCTH U npome)KyTquoﬁ aTTeCTallun 06y1{aroumxcsr B 3aBUCHMOCTH OT UX HHAWBHUYaJIbHBIX 0COOEHHOCTEH:
[ J
JUIS CIIENBIX U CIa00BHIALIUX:
- JICKIIUA O(I)OPMIU[}OTCST B BH/IC SJICKTPOHHOTO JOKYMEHTa, IOCTYITHOT'O C IIOMOIIBIO KOMITBIOTEPA CO CIICHUAIM3UPOBAHHBIM IIPOIPAMMHBIM 06CCHequPlCM;
- IMCbMEHHBIC 3a/IaHUs BBINOJHAIOTCA Ha KOMIIBIOTEPE CO CIIEHUATTM3UPOBAHHBIM [IPOTPAMMHBIM 06CCH6"I€HPI6M, WA MOT'YT OBITH 3aMEHEHBI YCTHBIM OTBETOM;
- obecreunBaeTCsl MHAMBHIYaIbHOE PaBHOMEPHOE ocBeleHne He MeHee 300 JoKc;
- JUIs BBINIOJIHEHUS 3alaHUs [IPU H606XOHI/IMOCTI/I TNIPEOCTABIIACTCA YBEINYHUBAIOLIIEE yCTpOﬁCTBO; BO3MOJKHO TAK)KE UCIOJIB30BAHUE COOCTBEHHBIX YBEJIMYUBAIOIIUX
YCTpPOHCTB;
- HUCbMEHHBIE 33/1aHUsI O(OPMIIIOTCS YBEIMYEHHBIM HIPUPTOM;
- 3K3aMEH U 3a4€T TIPOBOJATCSA B yCTHOﬁ (I)OPMC WJIM BBITTOJTHSFOTCS] B TUCBMEHHOM (I)OPMC Ha KOMITBIOTEPE.
[ J
JUIS TIYXHUX ¥ CIIa00CIBIIIAIINX !
- JICKIIUHA O(I)OPMIU[}OTCST B BH/IC DJICKTPOHHOTO JOKYMEHTa, b0 TIPEIOCTABIIAECTCA 3BYKOYCHIMBAIOIIAs arnmnapaTtypa HHANBHAYAJIBHOT'O IT0JIb30BaHHA;
- IMCbMEHHBIC 3a/IaHUs BBINIOJHAIOTCSA Ha KOMIIBIOTEPE B TMHUCHMEHHON tbopMe;
- 3K3aMEH U 3a4éT TIPOBOJATCSA B TTHCbMEHHOM q)OpMC Ha KOMIIBIOTEPE; BO3MOKHO IIPOBEJICHUE B d)OpMC TECTHPOBAHUS.
. JUIA JIUL C HAPYLICHUSIMHA OIIOPHO-ABUTATEJIBHOIO allrapara:
- JICKIIUA O(I)OPMIU[}OTCST B BH/IC SJICKTPOHHOTO JOKYMEHTa, IOCTYITHOT'O C IIOMOIIBIO KOMITBIOTEPA CO CIICHUAIM3UPOBAHHBIM IIPOIPAMMHBIM 06CCHequPlCM;
- IMCbMEHHBIC 3a/IaHUs BBINOJHAIOTCA Ha KOMIIBIOTEPE CO CIIEHUATTM3UPOBAHHBIM [IPOTPAMMHBIM 06CCH6‘{€HI/I6M;
- 3K3aMEH U 3a4€T TIPOBOJATCSA B yCTHOﬁ (I)OPMC WJIM BBITTOJTHSIOTCS] B TUCBMEHHOM (I)OPMC Ha KOMITBIOTEPE.
IIpu HEOOXOIMMOCTH TPEIyCMAaTPUBACTCS yBEIMYCHUE BPEMEHH JUIS TOATOTOBKH OTBETA.
Hpoue;[ypa TIPOBEICHUA HpOMC)l(yTOqHOﬁ arTeCTaluu JUIs 06yl{a}0umxcx YCTaHaBIUBACTCA C yqéTOM UX WHAUBHUAYAIbHBIX HCI/IXO(l)]/BI/I‘ICCKI’IX 0COOEHHOCTEHA.
HpOMe){(yTO'{HaS{ aTTeCTals MOXKET IIPOBOAUTHLCS B HECKOJIBKO 3TAIlOB.
an/I TIPOBEICHUH TIPOLEAYPBI OLCHUBAHHUA pPE3YJIIBTATOB oqueHnﬂ TIpEAYyCMaTpUBACTCS HCIOJb30BAHUE TEXHUYCCKUX CPEACTB, HCOGXOJI{I/IMB]X B CBs3H C
HHAUBH/YaJIbHBIMH OCOOCHHOCTAMH O0ydaromuxcs. OTH CpeicTBa MOTYT ObITh NPEIOCTABIEHBI YHUBEPCHTETOM, HJIM MOTYT HCIOIb30BAThCS COOCTBEHHBIE
TEXHHYECKHE CPEIICTBA.
IIpoBenenue nporeayphl OLEHUBAHUS PE3yJIbTaTOB 00y4YEHHUS AOMYCKAETCs C UCIOIb30BAaHUEM [IMCTAHIIMOHHBIX 00pa30BaTEIbHBIX TEXHOIOTHIL.
OGecrnieunBaeTcst JOCTyN K MH(GOPMAIMOHHBIM U OHOIHOrpaduueckuM pecypcaM B ceTH MHTepHeT Ui Kakaoro ofydaromerocst B (popMax, aJalTHPOBAHHBIX K
OrpaHUYEHUSAM MX 30POBBS U BOCIIPUSTHS HH(OpMaIyn:
[ J
JUTSE CIIETIBIX U CITA00BHISIIAX:
- B eyaTHo! hopMe yBEIUUSHHBIM HIPUGTOM;
- B hopMe 3IEKTPOHHOTO JIOKYMEHTa;
- B popme ayauodaiina.
[ J
JUIS TIyXUX W CTa00CTBIIIANIHX:

- B eyatHoi opme;

- B (hOpME 3/IEKTPOHHOTO JIOKYMEHTA.



JUIs 00YYAIOIIMXCSl ¢ HAPYICHUSAMH ONOPHO-JBUTaTeIHOTO alllapara:
- B Ie4aTHoii gopme;
- B )OpMe 3IEKTPOHHOIO JIOKYMEHTa;
- B popme ayaunodaiina.
VueOHble ayMTOPUHM JUIS BCEX BHJIOB KOHTAKTHOH M CaMOCTOATEIbHON PabOThI, Hay4yHas GMOIMOTEKA M UHbIC TIOMEIICHHS JUIi O0YYCHHS OCHAIICHBI CHEIIHaTbHBIM
000pyI0BaHHEM U YUeOHBIMH MECTAMHM C TEXHUYECKUMH CPEICTBAMH O0YUEHHs:
[
JUISL CIICTIBIX M CTa00BHISIINX:
- YCTPOMCTBOM Il CKaHUPOBaHUs U uTeHus ¢ kamepoit SARA CE;
- nuciuteeM bpaiing PAC Mate 20,
- npunTepoM bpaiing EmBraille ViewPlus;
[
JUISL TIyXUX W C1a00CIBIIIAIIHX:
- AaBTOMATU3HPOBAHHBIM PaOOYMM MECTOM JUIS JIFOAEH ¢ HAPYIICHUEM CIIyXa H c1ab0CIIbIIIAINX;
- aKyCTHYECKHH YCHIIMTEIb H KOJIOHKH;
[ ]

JUIst 00Y4aIOLIUXCS ¢ HAPYLIEHHSMH OTIOPHO-BUTATEIBHOTO aIapaTa:

- TIePE/IBIKHBIMH, PEryJIUPyeMbIMHI SproHoMudeckumu napramu CH-1;

- KOMHB}OTGPHDﬁ TEXHHUKOU CO CIIENHAJIbHBIM MMPOTPAMMHBIM obecrieueHneM.

9. MeToauyeckne MaTepuaJIbl

9.1 IlnaHbl MPAKTHYECKHUX 3AHITHH

Tema 1. (6 u.) YcrpoiictBo pobora

Lenb 3anamuii: yCBOUTh OCHOBHBIE MOHATHS POOOTOTEXHUKH.
Dopma poBeeHNs — 00CYKICHHE, OIIPOC.
Bomnpocs! ais 06cysxaeHust:

Yro Takoe ceHcopuka poboToB?

Kakue BH/JIbI CCHCOPOB HCIOIB3YIOTCSA B pOﬁOTOTSXHI/lKl/l?

KoHTposibHbIE BOIIPOCH:

1 . YT0 Takoe CeHCOpHKa poOOTOB.

2~ Buibl cencopos.

3 . le/lMCpBI CEHCOPOB Ha U3BECTHBIX pO6OTﬁX.

4~ IlepBbie sxcriepumenThl. Y 3-nansHoMep, ero ocodenHoctu. Menonb3oBanue B kauecTe 6amrepa 6€301acHOCTH.

CHHUCOK UCTOYHUKOB U JIMTEpATyphI:

1 «  Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.

3 . Taase-Panonopm M.I"., [Tocnenos JI.A. Ot ame6bI 10 poGoTa: Moenu nosenenust. M3x.3 2011. 296 c. 0.

MatepuanbHO-TEeXHHYECKOe 00ECTICUCHHE 3aHATHS: aKaIeMUUecKas ay JUTOPHs C XOPOILIEeH TOCKOM.

Tema 2. (8 u.) OCHOBBI KHHEMAaTHKH MOOHIIBHOTO po6oTa

Llenv 3ansmuii: y3HATH O IPOCTHIX M KOMIUICKCHBIX AATYHKAX U UX OTIHYHSIX.
®Dopma IpoBeIeHHs — 00CYKICHHE, OIPOC.
Bompocst amst 06cykaeHus:

T'1ie NpUMEHSIOTCSI IPOCTHIE U KOMIUIEKCHBIC JaTYHKH?

KOHTPOJ'ILHLIC BOIIPOCHL:




1 . Yem oTnmyaroTcs TIPOCTBIC OT KOMIUICKCHBIX TaTYHUKOB.
2- le/lMCHCHI/IG MPOCTBIX U KOMIIJICKCHBIX JaTYUKOB.

CrMCOK HCTOYHHUKOB H JIMTEPATYPbI:

1 «  Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press

2~ Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.

MatepraibHO-TeXHHYECKOe 00ECIICUCHHE 3aHATHS: aKaJleMUUuecKas ay JUTOPHs ¢ XOPOIIEeH JT0CKOM.

Tewma 3. (6 4.) DeMEHTHI CTOXaCTUYECKOH TEOPUH YIIPaBICHHS

L]enb 3ansmuii: TO3HAKOMHTE CO CIIOCOOAMHU CPAaBHEHHMSI H300paXKeHHI.
dopma npoBeeHus — 00CyKACHNE, U3YUeHUE TOKYMEHTALUH1, IPaKTH4YecKas paboTa ¢ CHCTEMO Ha KOMIIBIOTepe, pa3paboTka MHIUBUIYaIbHOTO IPOSKTA.
Bomnpocs! uist 06CyKaeHHS:

Kak MOHO cpaBHHMBATh 1Ba 300paskeHus?

KOHTPOHBHBIC BOIIPOCHI:

1 . 3anaun. Maremaruuyeckue MOJEIN CPaBHEHHS U300paKeHUH

CHHMCOK HCTOYHHKOB U JIMTEpaTyphI:

1 «  Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.

3 . Taaze-Panonopm M.I"., Ilocnenog J1.A. Ot ame6sl 1o poboTta: Mozenu nosenenus. U3a.3 2011. 296 c. 0.

MaTCpHEU'IBHO-TCXHH‘{CCKOC obecrieueHne 3aHsITHsL: aKaaeMHUUeCKas ayauTopus ¢ XOpOH_ICﬁ J:[OCKOI?I.

Tema 4. (6 4.) DeMEHTHI CTOXaCTUYECKON TEOPUH YIIPaBICHHS

L]env 3anusmuii: MO3HAKOMHUTBCS C OCHOBAaMU TEXHHYECKOTO 3peHHUs.

dopma npoBeeHus — 00CyKAEHUE, OIPOC.

Bompocs! 11 00Cy XK IeHus:

Ha uyem ocHOBaHO TexHUUECKOE 3peHue?

KOHT‘pOHbHBIC BOTIPOCHI:

1 . Ba3zosbie 3a/la4u TEXHUYECKOIr'o 3pEHHUs.

2' OCHOBHBIE METObI TEXHHYECKOI'O 3pEHUS.

3 . Cucrema TB-kameps! Kak ceHCop.

4- Hcnonb3oBanne 6ubmorexn OpenCV st paGoThl ¢ BUACOKAMEPOii.

KoHTposbHbIE BOIIPOCH:

1- Tlonstue o PaBHOMOIIIHOCTH MHOXECTB. CyeTHBIE MHOXECTBA. Teopema O CYCTHOCTHU MWJIX KOHEYHOCTH 061)SLU/IHCHPI$[ CYETHOI'O0 4YHCJla KOHECYHBIX
MHOXECTB. Hpnmep NPUMEHEHUA TEOPEMBI K JI0KA3aTEJIbCTBY CYETHOCTH MHOKECTBA BCEX CJIOB HAJl KOHEYHBIM aJl(i)aBl/lTOM.

2- Tlonsitue o PaBHOMOIIIHOCTH MHOXKECTB. CYeTHBIE MHOXKECTBA. Teopema O CYECTHOCTHU CYETHOT'O 06'I>SI[I/IHCHI/I${ CUCTHBIX HJIM KOHCYHBIX MHOXECTB.
l'[pmvlep TIPUMEHEHUA TEOPEMBI K JI0Ka3aTEJIbCTBY CYHETHOCTA MHOKECTBA BCEX KOHEYHBIX IMOAMHOKECTB B MHOKECTBE BCEX CJIOB HaJl KOHEYHBIM aﬂ(i)aBl/ITOM.

3- Tlonsitue o PaBHOMOIIHOCTH MHOKECTB. CueTHBIE MHOXECTBA. TeopeMa 0 CYCTHOCTH TNPOU3BEACHHUSA CUCTHBIX MHOKECTB. HOKa3aTCHLCTBO CUYETHOCTH
MHOKECTBA PAllUOHAJIbHBIX YHCEII.

4- MomtHocTs KoHTHHYYMA. Teopema KaHTopa 0 HecueTHOCTH MHOXKeCTBA TodekK Ha otpeske [0;1].

5~ Ilonsitue paBHOMoOuHOCTH MHOXecTB. Teopema Kanropa - bBepHiuTeiiHa O paBHOMOIIHOCTH IBYX MHOxecTB (0e3 nokaszatenbctsa). [Ipumepst
JI0Ka3aTeJIbCTBA PABHOMOIIHOCTH HEKOTOPBIX MHOXKECTB C HCIOJIb30BAHHEM TEOPEMBI KaHTOpa—ECpHLUTCﬁHa (Hanpnmep, MHOECTBa IlCﬁCTBHTeHbHBIX gucen R u

otpeska [0;1]).




6~ Teopema Kantopa o ToM, 4T0 MHOXkeCTBO P(A) BCeX MOIMHOKECTB HEKOTOPOro MHOXeCTBa A Oosiee MOIIHO, YeM MHOXeCTBO A. IlpumeHenue 31oit

TEOPEMBI JUISl 10KA3aTEIbCTBA HECUETHOCTH MHOXKECTBA BCEX S3BIKOB C KOHEUHBIM al()aBUTOM.
CHHCOK UCTOYHUKOB M JINTEPATYPhI:

1 «  Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
2~ Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.

MaTepHaJ'lBHO-TCXHI/I‘{CCKOS obecTieueHne 3aHsITHSL: aKaJIcMUYCeCKast ayIuTopus ¢ XOpOIHeﬁ I[()Cl(Of/‘I.

Tema 5. (6 u.) CeHcopHas mojcucTeMa po6ota

Lenv 3ansamuii: TO3HAKOMUTHCS C OCHOBAMH TEXHUIECKOTO 3pCHHUS.

®dopma npoBesieHnst — 00CYKIIEHUE, OIIPOC, CAMOCTOATEIBHOE U3yYEeHHE KaXK/IbIM CTYIEHTOM OJJHOTO U3 CEHCOPOB, C IOJKIIOYEHHEM €ro K KOMIIBIOTEpY, IIpPUMepaMH

TIPUMEHCHHUA. anMCpBI CEHCOPOB: THPOCKOII, aKCEJIEPOMETP, JATIYUK TEMIIEPATYPhI, JATYUK BIIAYKHOCTH, JaTYNK OCBEIICHHOCTH, Taﬁmep, ©MKOCTHOM JaTYUK
Bompocst amst o6cyskaenus:
B 4eM 0COOEHHOCTH Pa3IHIHBIX CEHCOPOB?
KoHTposnbHbIe BOIPOCH:

1 . Orncanne pa60’m CEHCOpPOB.

CHHUCOK HCTOYHUKOB H JINTEPATYPBI:

l. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.

MarepuaibHO-TEXHHYECKOE 00eCTIeYeHHE 3aHATHS: aKaJIeMUYecKast ay AUTOPHS C XOPOIIEei TOCKOi.

Tema 6. (8 u.) [InanupoBaHUE ABUKEHHS C YUETOM CEHCOPUKH

Lenv 3anamuii: 0CBONTH OCHOBHBIE METO/IbI IPMMEHEHHS 1aJIbHOMEPOB.
®dopma nposeieHnst — 00CyKIESHUE, PEIISHHE 3a1a4, OIPOC.
Bompocs! 1151 00Cy K IeHHs:

Kakue CyLIECTBYIOT 6a3oBbIE AJITOPUTMBIL 061363]13. 1 NIpeO0JICHUS HpCHﬂTCTBl/lf/’I.

KOHTpOIILHLIe BOIIPOCHI:
1 . Tunst JAIIbHOMEPOB

2. OrpaHuYeHNs 1 OCHOBHbIE XapaKTEPHCTHKH, IPUHIIMI YCTPOKHCTBA JTa3epHOTO, Y3 N MHPPAKPACHOTO JalbHOMEPOB.

CIICOK HCTOYHHUKOB U JIATepaTyphl:

1 - Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
2 «  Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.

MaTCpHaJ'II:HO-TCXHH‘[CCKOe obecrieueHne 3aHsITHsL: aKaJaeMHUUeCKas ayIuTopus ¢ XOpOHICﬁ J:[OCKOI?I.

Tema 7. (16 u.) MeTtoasl 06pabOTKI CEHCOPHBIX AAHHBIX

Heflb 3aHAMUL: HAay4YHATHCSI MOJCIUPOBATH U PCIIATh 3a4a9y MHOFOJ’[y‘{eBOﬁ TICJICHTalluU.

Dopma MPOBEICHNS — PEIICHHE 3a1a4, OIpocC.

KOHTPOJ'IBHLIS BOIIPOCHI:

1 . 3ajaua MHOTOJy4EBOM MEJICHIALMH.

2- TlonsiTre 06 OBPUCTUYCCKUX AJITOPUTMaAX.




CHHCOK UCTOYHUKOB M JINTEPATYPhl:

1 «  Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
2~ Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.

MaTepI/IaJ'lBHO-TCXHPI‘{CCKOS obecTieueHne 3aHsITHSL: aKaJIcMHuYICeCKas ayIuTopus ¢ XOpOU_Ieﬁ HOCKOﬁ.

Tema 8. (8 u.) IcKyCCTBEHHBIH HHTEIUICKT B POOOTOTEXHUKE

Lenv 3anamuii: ocBoUTh MoHATH .
®dopma npoBeeHHs — 00CYKACHUE, PEIICHHE 33/1a4, OIPOC.
Bompocs! 1151 00Cy K IeHHS:

Yro Takoe nopeaeHue podOTOB, MOHATHE 00 HCKYCCTBEHHOM HHTEIUIEKTe B MOOMIbHOM poboToTexHuke (JJCM). [Ipoctbie peduieKkTopHbIe MOACIH HOBEACHUS?

KOHTPOHBHLIC BOITPOCHI:

IloBenenue po6oToB.

VIcKyCCTBEHHBIH MHTEIUIEKT B MOOHIIBHO# poboToTexuuke (JJCM).

IIpoctsie pedexTopHbie MOEIN TOBEACHUS?

CNHCOK HCTOYHHKOB U JINTEPaTyphI:

1 «  Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.

MarepuanbHo-TeXHHYECKOe 00eCIeueHNEe 3aHATHS: aKaIeMHYecKas ay ANTOPUs C XOpoLIeit JOCKOiL.

9.2.MeTonnyeckue YKa3aHusd 11 oﬁyqamumxcn 10 OCBOCHHUIO THCHMUILIITHHBI

HanmenoBanue pasaena

JUCHMIIMHBI

Koa-Bo

4acoB

Bonpocel 11s1 u3ydenust

Jluteparypa

BaejieHue B po60TOTEXHUKY.

Yacrs 1

VYerpoiicTBo pobora

TCOpHﬂ IIEKTPOABUTaTEIIA

Omnpenenenne poboTa. TpueJUHCTBO: ABUIaTENb/JaTYHK —
MPOLIECCOp — MporpaMma. Y cTpoifcTBO poboTa (3J1eMEHTHI),
i depeHInanbHbI TpuBoA. JAMHAMUKA JIEKTPOABHIATEIIS.

Ocobennoctr myckoBoro pexxuma. [IIM-yrnpaBienue.

Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics.
MIT Press

(c. 55-96, 3anaun K pazzuenam).

Roland Siegwart, lllah Nourbakhsh.
Introduction to Autonomous Mobile Robots.

MIT Press. (c.1-25; 52-56).

(OCHOBBI KHHEMATHKH MOOHIIEHOTO
[po6oTa
IOcHOBBI YIpaBJICHUS IBUKCHUEM

[po6oTa

JBuratens u koseco. uddepeHnnansabie ypaBHEHUS
JIBHIKEHHS1, 3aKOHbI JIBUKEHHSA. Pa3roH MOMEHTOM CUIBI M
SIEKTPOIBUTATEIEM. I 0JIOHOMHBIE U HETOJIOHOMHBIE
cucteMbl. OOpaTHbIE 33/1a4K TTIOCTPOCHHUS IBUKESHHS.
JIBM>XEHWE TI0 TPAGKTOPUH U TIO JIMHUH (TIOHATHE 00paTHOI

CBSI3M).

Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics.
MIT Press

(c. 314-324; 96-117; 3anaun k paszenam).

Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh.
Introduction to Autonomous Mobile Robots.

MIT Press (c.9-12; 53).

[DreMeHTBI TEOPUHN HaBUTALIUHA

[Teopus perynsaTopos

JlBmxenue no kapre. [Ipokiajka MapuipyTa. AJropuT™sl.
IponopuHOHANBHBIN, MHTErpadbHbIH, AU} hepeHIraTbHbII
perymsitop u ux kombunaruu. [TU]] — peryisrop.

OJIOMCTquCCKaﬂ HaBUTalUs.

Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics.
MIT Press

(c. 209-308; 3agaum K pasjenam).

Roland Siegwart, lllah Nourbakhsh.




Introduction to Autonomous Mobile Robots.

MIT Press (c.26-44; 56-60).

[D7eMEHTBI CTOXaCTHYECKOH TEOpHI

TIpaBJICHUS

BCpOS{THOCTHBIﬁ TOJAXO/I. KanmaHnoBckast q)MJ'IBTpaL[Hﬂ B

3a/1a4y€ HaBUIrallUX 110 MasikaMm.

Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics.
MIT Press

(c. 196-208; 3amauu k pasaenam).

Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh.
Introduction to Autonomous Mobile Robots.

MIT Press (c.44-50; 60-62).

BeejieHne B po60TOTEXHUKY.

Yacrs 2.

CCHCOpHaﬂ roacucreMa p060'ra

CCHCOp"Ka B 3aJ1a4€ ABUKCHUS 110 JIMHUU. HaTqI/IKH JIMHUH,

BUACOCHUCTEMA 3PCHUS.

Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics.
MIT Press (c.7-35).

Roland Siegwart, lllah Nourbakhsh.
Introduction to Autonomous Mobile Robots.

MIT Press (c.131-135; 160-173).

HHaHI/IPOBaHI/IC JABHKCHHS C yUYETOM

ceHcopuKH

JansHOMepbl. O0BE3/1 NPENATCTBUM.

Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics.
MIT Press(c.87-94).

Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh.
Introduction to Autonomous Mobile Robots.

MIT Press (c.138-147).

IMeTozbl 06pabOTKH CEHCOPHBIX

ITaHHbIX

33[(3.‘13 MHOFOJ’Iy‘IeBoﬁ TCJICHTallu . Tousitue 06

OBPUCTHYECKUX AJITOPUTMAX.

Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics.
MIT Press (c.36-44; 50-81).

Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh.
Introduction to Autonomous Mobile Robots.

MIT Press (c.7-53).

[IcKyCCTBEHHBII HHTEIUIEKT B

[poGOTOTEXHHKE

ToBeneHne po6OTOB, MOHATHE 00 HCKYCCTBEHHOM HHTEIIEKTE
B MOGHIIBHO# poGoToTexnuke (JJCM). TTpocTbie

pedIIeKTOPHEIE MOJIEIH TTOBEACHHS.

Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics.
MIT Press(c.81-87; 94-98; 123-136).

Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh.
Introduction to Autonomous Mobile Robots.

MIT Press (c.185-186; 216-218; 222).




Tpunooxcenue 1
AHHOTALIUA JUCHUILIUHBI

JucimiiHa «BBesieHre B pOOOTOTEXHHKY» BXOJUT B COCTaB 4acTH (GOPMHPYEMOii y4acTHHKaMH 00pa30BaTelbHBIX OTHONICHWH, 6;10ka b1 MUCIMIIIMH HOArOTOBKH
CTY[ICHTOB II0 HampaBiIeHHIO moarotoBku 45.03.04 «VHTeUIeKTyalbHBIE CHCTEMBI B TIyMaHHTapHOW coepe». JducummimHa peamusyercs Ha OtaeneHHn
MHTEJUICKTYaIbHbIC CHCTEMBI B TYMaHUTapHOMH cdepe Kadenpoii MaTeMaTHKH, JJOTHKH M HHTEIUIEKTYaJIbHBIX CHCTEM B TyMaHHTapHOM cdepe B 7 1 8 cemecTpax.
Lenv oucyunaunel: 00y4eHne CIIyIIaTeneii COBPEMEHHOMY MAaTEMATHISCKOMY SI3BIKY, CTHIII0 KOMITBIOTEPHOTO MOJCIHPOBAHMS B POOOTOTEXHUKE M HPUOOPETECHHE Y
CTYJICHTOB HAaBBIKOB MaTEMaTHYECKOI0 MOJICIMPOBAHHUS C UCIIONb30BAHHEM COBPEMEHHBIX BBIUYHMCITHTEIBHBIX CPE/ICTB.
3adava Oucyuniunbl: OCBOCHHE 0Ga30BBIX MATEMATHYCCKUX MOHSTHH POOOTOTEXHMKHM M HABBIKOB, JEKAMIMX B OCHOBE APYTHX MATEMATHYCCKUX IUCUHUIUINH H
HEOOXOIMMBIX JUIS IIOJy4eHHsI TPeOYEeMBIX KOMIICTCHIHH B 00/1acTH HHQOPMATHKH, IIPOrPaMMUPOBAHHS H MATEMAaTHIECKOTO MOJICTUPOBAHHS.

B pesynomame uzyuenus Oucyuniubl cmyoenm 00ulceH.

Buame:

L OCHOBHBIC 3a/1a41 COBpeMeHHOM poboTorexuuku (I[1K-1);

L ApXUTEKTYpy MOOHIBHOTO poboTa 1 ero cucremst ynpasiexus (ITK-1).

° OCHOBHBIC (DYHKIIMH KOMIIOHCHTOB CHCTEMBbI YIIPABJICHHSI, HCIIONIb3YEMBbIC JUI MX Peaji3aliii METO/IBI M aJITOPUTMBI U UX MaTeMaThndeckne ocHoBbl (ITK-
1.1).

Ymems:

o HPOEKTUPOBATH CUCTEMBI YIPABIEHUs POOOTOTEXHUYECKNX CHCTEM, BHIOMpPATh MOIXOAIINE apXUTEKTYPHBIE PEIICHHs M anroputMbl ynpasiaenus (ITK-
1.2);

° COCTaBIIATH M OTJIAKMBATH MPOrPAMMEI YIIPABJICHNs MOOMIBHBIM 00BEKTOM B peatbHOM BpeMenH (ITK-1.2);

o paboTaTh B CUMYJIAIMOHHBIX poboToTeXHHUeckuX cpenax (ITK-1.3)

Braoemw:

L4 HaBBIKAMH PENICHNs MPOCTHIX 33144 yIpaBlIeHHs MOOHIBHEIME poboTamu (TIK-1.3);

[ J

HaBBIKaMH TIPUKJIAHOTO POrPaAMMHUPOBAHUS MHKpPOKOMIIbIoTepa poboTa (TTK-1.3)
PaGoueii mporpaMMoii nperycMOTPEHBI CIICIYIONINE BHIbI KOHTPOJIS: IPOMEKYTOYHAs aTTeCTalus B (popMe 3aueTa ¢ OLECHKOM B 7 U 8 cemecTpax.

06111&91 TPYAOEMKOCTb OCBOCHHS JUCIHUILTHHBI COCTABIISICT 6 3a4ETHBIX CIHULL.



	В разделе указываются образовательные технологии, используемые при реализации различных видов учебных занятий для наиболее эффективного освоения дисциплины. При проведении учебных занятий обеспечивается развитие у обучающихся навыков командной работы, межличностной коммуникации, принятия решений, лидерских качеств (включая при необходимости проведение интерактивных лекций, групповых дискуссий, ролевых игр, тренингов, анализ ситуаций и имитационных моделей, преподавание дисциплин (модулей) в форме курсов, составленных на основе результатов научных исследований, в том числе с учётом региональных особенностей профессиональной деятельности выпускников и потребностей работодателей (п.34. Приказ №301).
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	1. Пояснительная записка
	1.1. Цель и задачи дисциплины
	Цель дисциплины - бучение слушателей современному математическому языку, стилю компьютерного моделирования в робототехнике и приобретение у студентов навыков математического моделирования с использованием современных вычислительных средств.
	Задача дисциплины: освоение базовых математических понятий робототехники и навыков, лежащих в основе других математических дисциплин и необходимых для получения требуемых компетенций в области информатики, программирования и математического моделирования.
	1.2. Формируемые компетенции, соотнесённые с планируемыми результатами обучения по дисциплине:
	Компетенция
	(код и наименование)
	Индикаторы компетенций
	(код и наименование)
	Результаты обучения
	ПК-1. Способен разрабатывать алгоритмы обработки информации с использованием современных математических методов
	ПК-1.1. Знает теоретические основы построения алгоритмов обработки информации;
	ПК-1.2. Умеет описывать алгоритмы обработки информации с использованием современных математических методов;
	ПК-1.3. Имеет практический опыт разработки алгоритмов обработки информации с использованием современных математических методов.
	Знать:
	основные задачи современной робототехники; архитектуру мобильного робота и его системы управления; основные функции компонентов системы управления, используемые для их реализации методы и алгоритмы и их математические основы.
	Уметь:
	проектировать системы управления робототехнических систем, выбирать подходящие архитектурные решения и алгоритмы управления;
	составлять и отлаживать программы управления мобильным объектом в реальном времени
	работать в симуляционных робототехнических средах.
	Владеть:
	навыками решения простых задач управления мобильными роботами;
	навыками прикладного программирования микрокомпьютера робота.
	1.3. Место дисциплины в структуре образовательной программы
	Дисциплина «Введение в робототехнику» относится к части, формируемой участниками образовательных отношений, блока дисциплин Б1 учебного плана.
	Для освоения дисциплины необходимы знания, умения и владения, сформированные в ходе изучения следующих дисциплин и прохождения практик: математический анализ, алгебра, вычислительная математика.
	В результате освоения дисциплины формируются знания, умения и владения, необходимые для изучения следующих дисциплин и прохождения практик: преддипломная практика.
	2. Структура дисциплины
	Структура дисциплины для очной формы обучения
	Общая трудоемкость дисциплины составляет 6 зачетных единиц, 216 часов, в том числе контактная работа обучающихся с преподавателем 84 ч., самостоятельная работа обучающихся 132 ч.
	№
	п/п
	Раздел
	Дисциплины
	Семестр
	Неделя семестра
	Виды учебной работы, включая самостоятельную работу студентов и трудоемкость
	(в часах)
	Формы текущего контроля успеваемости (по неделям семестра)
	Форма промежуточной аттестации (по семестрам)
	лекции
	практ.
	семи-нары
	само-стоятель-ная
	работа
	Введение в робототехнику
	7
	1
	Устройство робота
	Теория электродвигателя
	1-3
	2
	6
	12
	Оценка выполнения практических заданий
	2
	Основы кинематики мобильного робота
	Основы управления движением робота
	4-7
	2
	8
	12
	Оценка выполнения практических заданий
	3
	Элементы теории навигации
	Теория регуляторов
	8-10
	2
	6
	12
	Оценка выполнения практических заданий, контрольная работа
	4
	Элементы стохастической теории управления
	11-13
	2
	6
	10
	Оценка выполнения практических заданий
	5
	Сенсорная подсистема робота
	14-16
	2
	6
	10
	Оценка выполнения практических заданий
	Промежуточная
	аттестация
	17
	10
	Зачет
	Итого
	10
	32
	66
	Введение в робототехнику
	8
	6
	Планирование движения с учетом сенсорики
	1-4
	2
	8
	12
	Оценка выполнения практических заданий
	7
	Методы обработки сенсорных данных
	5-12
	2
	16
	22
	Оценка выполнения практических заданий, контрольная работа
	8
	Искусственный интеллект в робототехнике
	13-16
	6
	8
	12
	Оценка выполнения практических заданий
	Промежуточная аттестация
	17
	30
	Зачет
	Итого
	10
	32
	66
	3. Содержание дисциплины
	№ п/п
	Наименование раздела дисциплины
	Содержание раздела
	1.
	Устройство робота
	Теория электродвигателя
	Определение робота. Триединство: двигатель/датчик – процессор – программа. Устройство робота (элементы), дифференциальный привод. Динамика электродвигателя. Особенности пускового режима. ШИМ-управление.
	2.
	Основы кинематики мобильного робота
	Основы управления движением робота
	Двигатель и колесо. Дифференциальные уравнения движения, законы движения. Разгон моментом силы и электродвигателем. Голономные и неголономные системы. Обратные задачи построения движения. Движение по траектории и по линии (понятие обратной связи).
	3.
	Элементы теории навигации
	Теория регуляторов
	Движение по карте. Прокладка маршрута. Алгоритмы. Пропорциональный, интегральный, дифференциальный регулятор и их комбинации. ПИД – регулятор. Одометрическая навигация.
	4
	Элементы стохастической теории управления
	Вероятностный подход. Калмановская фильтрация в задаче навигации по маякам.
	5
	Сенсорная подсистема робота
	Сенсорика в задаче движения по линии. Датчики линии, видеосистема зрения.
	6
	Планирование движения с учетом сенсорики
	Дальномеры. Объезд препятствий.
	7
	Методы обработки сенсорных данных
	Задача многолучевой пеленгации. Понятие об эвристических алгоритмах.
	8
	Искусственный интеллект в робототехнике
	Поведение роботов, понятие об искусственном интеллекте в мобильной робототехнике (ДСМ). Простые рефлекторные модели поведения.
	4. Образовательные технологии
	№ п/п
	Наименование раздела
	Виды учебной работы
	Формируемые компетенции (указывается код компетенции)
	Информационные и образовательные технологии
	1
	2
	3
	4
	5
	1
	Устройство робота
	Теория электродвигателя
	Лекция +
	Практ.1-4
	Самостоятельная работа
	ПК-1
	ПК-1
	Теоретическая лекция.
	Лаб.-обсуждение. Практикум по решению задач.
	Консультирование посредством электронной почты
	2
	Основы кинематики мобильного робота
	Основы управления движением робота
	Лекция +
	Практ.1-4
	Самостоятельная работа
	ПК-1
	ПК-1
	Теоретическая лекция.
	Лаб.-обсуждение. Практикум по решению задач.
	Консультирование посредством электронной почты
	3
	Элементы теории навигации
	Теория регуляторов
	Лекция +
	Практ.1-4
	Самостоятельная работа
	ПК-1
	ПК-1
	Теоретическая лекция.
	Лаб.-обсуждение. Практикум по решению задач.
	Консультирование посредством электронной почты
	4
	Элементы стохастической теории управления
	Лекция +
	Практ.1-4
	Самостоятельная работа
	ПК-1
	ПК-1
	Теоретическая лекция.
	Лаб.-обсуждение. Практикум по решению задач.
	Консультирование посредством электронной почты
	5
	Сенсорная подсистема робота
	Лекция +
	Практ.1-4
	Самостоятельная работа
	ПК-1
	ПК-1
	Теоретическая лекция.
	Лаб.-обсуждение. Практикум по решению задач.
	Консультирование посредством электронной почты
	6
	Планирование движения с учетом сенсорики
	Лекция +
	Практ.1-4
	Самостоятельная работа
	ПК-1
	ПК-1
	Теоретическая лекция.
	Лаб.-обсуждение. Практикум по решению задач.
	Консультирование посредством электронной почты
	7
	Методы обработки сенсорных данных
	Лекция +
	Практ.1-4
	Самостоятельная работа
	ПК-1
	ПК-1
	Теоретическая лекция.
	Лаб.-обсуждение. Практикум по решению задач.
	Консультирование посредством электронной почты
	8
	Искусственный интеллект в робототехнике
	Лекция +
	Практ.1-4
	Самостоятельная работа
	ПК-1
	ПК-1
	Теоретическая лекция.
	Лаб.-обсуждение. Практикум по решению задач.
	Консультирование посредством электронной почты
	5. Оценка планируемых результатов обучения
	5.1. Система оценивания
	Форма контроля
	Срок отчетности
	Макс. количество баллов
	За одну работу
	Всего
	Текущий контроль:
	Опрос (1—5)
	2—16недели
	5 баллов
	20 баллов
	дом. задание (темы 1—5)
	2—16 недели
	5 баллов
	20 баллов
	контр. работа (темы 1—3)
	10 неделя
	20 баллов
	20 баллов
	Промежуточная аттестация (зачет)
	17 неделя
	40 баллов
	Итого за семестр (дисциплину)
	100 баллов
	Текущий контроль:
	опрос (6—8)
	2—11недели
	5 баллов
	20 баллов
	дом. задание (темы 6—8)
	2—11 недели
	5 баллов
	20 баллов
	контр. работа (темы 6—7)
	12 неделя
	20 баллов
	20 баллов
	Промежуточная аттестация (зачет)
	17 неделя
	40 баллов
	Итого за семестр (дисциплину)
	100 баллов
	Полученный совокупный результат конвертируется в традиционную шкалу оценок и в шкалу оценок Европейской системы переноса и накопления кредитов (European Credit Transfer System; далее – ECTS) в соответствии с таблицей:
	100-балльная шкала
	Традиционная шкала
	Шкала ECTS
	95 – 100
	отлично
	зачтено
	A
	83 – 94
	B
	68 – 82
	хорошо
	C
	56 – 67
	удовлетворительно
	D
	50 – 55
	E
	20 – 49
	неудовлетворительно
	не зачтено
	FX
	0 – 19
	F
	5.2.Критерии выставления оценки по дисциплине
	Баллы/ Шкала ECTS
	Оценка по дисциплине
	Критерии оценки результатов обучения по дисциплине
	100-83/
	A,B
	«отлично»/
	«зачтено (отлично)»/
	«зачтено»
	Выставляется обучающемуся, если он глубоко и прочно усвоил теоретический и практический материал, может продемонстрировать это на занятиях и в ходе промежуточной аттестации.
	Обучающийся исчерпывающе и логически стройно излагает учебный материал, умеет увязывать теорию с практикой, справляется с решением задач профессиональной направленности высокого уровня сложности, правильно обосновывает принятые решения.
	Свободно ориентируется в учебной и профессиональной литературе.
	Оценка по дисциплине выставляются обучающемуся с учётом результатов текущей и промежуточной аттестации.
	Компетенции, закреплённые за дисциплиной, сформированы на уровне – «высокий».
	82-68/
	C
	«хорошо»/
	«зачтено (хорошо)»/
	«зачтено»
	Выставляется обучающемуся, если он знает теоретический и практический материал, грамотно и по существу излагает его на занятиях и в ходе промежуточной аттестации, не допуская существенных неточностей.
	Обучающийся правильно применяет теоретические положения при решении практических задач профессиональной направленности разного уровня сложности, владеет необходимыми для этого навыками и приёмами.
	Достаточно хорошо ориентируется в учебной и профессиональной литературе.
	Оценка по дисциплине выставляются обучающемуся с учётом результатов текущей и промежуточной аттестации.
	Компетенции, закреплённые за дисциплиной, сформированы на уровне – «хороший».
	67-50/
	D,E
	«удовлетвори-тельно»/
	«зачтено (удовлетвори-тельно)»/
	«зачтено»
	Выставляется обучающемуся, если он знает на базовом уровне теоретический и практический материал, допускает отдельные ошибки при его изложении на занятиях и в ходе промежуточной аттестации.
	Обучающийся испытывает определённые затруднения в применении теоретических положений при решении практических задач профессиональной направленности стандартного уровня сложности, владеет необходимыми для этого базовыми навыками и приёмами.
	Демонстрирует достаточный уровень знания учебной литературы по дисциплине.
	Оценка по дисциплине выставляются обучающемуся с учётом результатов текущей и промежуточной аттестации.
	Компетенции, закреплённые за дисциплиной, сформированы на уровне – «достаточный».
	49-0/
	F,FX
	«неудовлетворительно»/
	не зачтено
	Выставляется обучающемуся, если он не знает на базовом уровне теоретический и практический материал, допускает грубые ошибки при его изложении на занятиях и в ходе промежуточной аттестации.
	Обучающийся испытывает серьёзные затруднения в применении теоретических положений при решении практических задач профессиональной направленности стандартного уровня сложности, не владеет необходимыми для этого навыками и приёмами.
	Демонстрирует фрагментарные знания учебной литературы по дисциплине.
	Оценка по дисциплине выставляются обучающемуся с учётом результатов текущей и промежуточной аттестации.
	Компетенции на уровне «достаточный», закреплённые за дисциплиной, не сформированы.
	5.3. Оценочные средства (материалы) для текущего контроля успеваемости, промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине
	5.3.1. Образцы заданий для контрольных работ
	Контрольная работа 1
	Сенсоры роботов - физические принципы работы, классификация, примеры.
	Понятие о системах технического зрения. Локальные операторы над матрицей яркости на примере Оператора выделения контура «скачка градиента яркости.
	Метод выделения цветоконтрастной полосы изображении.
	Задачи многолучевой пеленгации.
	Дальномерные системы. Матрица дальностей, ее использование для планирования движения робота. Метод выделения препятствий по нормалям к поверхности.
	Принцип работы системы технического слуха. Анализ задач для СТС.
	Контрольная работа 2
	Особенности распространения акустических волн: реверберация, шумы, затухание, акустическая тень. Акустическая пеленгация (лучевое приближение).
	Основные понятия и уравнения неразрывности, Эйлера) в задаче движения идеального газа. Акустическое-приближение.
	Шасси робота, общие понятия: двигатель, редуктор, датчик, привод.
	Понятие об электронных устройствах роботов.
	Сборка несложной электронной платы.
	Эксперимент с роботом.
	Подготовка, сбор и обработка данных.
	Понятие об элементах статистики, графическая обработка.
	Сенсорика квадрокоптеров.
	Контрольная работа 3
	Зрение, дальномеры.
	Методика проведения эксперимента.
	Электродвигатель постоянного тока с постоянными магнитами. Полные и сокращенные уравнения движения. Аналитическое решение, понятие об установившихся режимах, о пусковом токе.
	Качественное исследование Движении (вращения) и свойств двигателя.
	Контрольная работа 4
	Понятие о режиме управления ШИМ. Двухинтервальная и четырехинтервальная модели. Аналитическое решение для двухинтервальной модели ШИМ,
	Задача о движении колеса на плоскости с трением. Линейный разгон колеса постоянным моментом. Основные свойства.
	5.3.3 Список теоретических вопросов, выносимых на промежуточную аттестацию
	1. Что такое сенсорика роботов.
	2. Виды сенсоров.
	3. Примеры сенсоров на известных роботах.
	4. Первые эксперименты. УЗ-дальномер, его особенности. Использование в качестве бампера безопасности.
	5. Чем отличаются простые от комплексных датчиков.
	6. Применение простых и комплексных датчиков.
	7. Задачи. Математические модели сравнения изображений
	8. Базовые задачи технического зрения.
	9. Основные методы технического зрения.
	10. Система ТВ-камеры как сенсор.
	11. Использование библиотеки OpenCV для работы с видеокамерой.
	12. Описание работы сенсоров.
	13. Типы дальномеров
	14. Ограничения и основные характеристики, принцип устройства лазерного, УЗ и инфракрасного дальномеров.
	15. Задача многолучевой пеленгации.
	16. Понятие об эвристических алгоритмах.
	17. Поведение роботов.
	18. Искусственный интеллект в мобильной робототехнике (ДСМ).
	19. Простые рефлекторные модели поведения?
	6. Учебно-методическое и информационное обеспечение дисциплины
	6.1. Список источников и литературы
	а) Основная литература
	1. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
	б) Дополнительная литература
	1. Гаазе-Рапопорт М.Г., Поспелов Д.А. От амебы до робота: модели поведения. Изд.3 2011. 296 с. 0.
	6.2 Перечень ресурсов информационно-телекоммуникационной сети «Интернет», необходимый для освоения дисциплины
	1. http://www.wolframalpha.com/
	Перечень БД и ИСС
	№п/п
	Наименование
	1
	Международные реферативные наукометрические БД, доступные в рамках национальной подписки в 2025 г.
	Web of Science
	Scopus
	2
	Профессиональные полнотекстовые БД, доступные в рамках национальной подписки в 2025 г.
	Журналы Cambridge University Press
	PrоQuest Dissertation & Theses Global
	SAGE Journals
	Журналы Taylor and Francis
	3
	Профессиональные полнотекстовые БД
	JSTOR
	Издания по общественным и гуманитарным наукам
	Электронная библиотека Grebennikon.ru
	4
	Компьютерные справочные правовые системы
	Консультант Плюс,
	Гарант
	7. Материально-техническое обеспечение дисциплины
	Компьютерный класс, компьютер преподавателя, компьютеры студентов, проектор, экран, доступ в интернет.
	1. Перечень ПО
	№п/п
	Наименование ПО
	Производитель
	Способ распространения (лицензионное или свободно распространяемое)
	1
	Adobe Master Collection CS4
	Adobe
	лицензионное
	2
	ОС «Альт Образование» 8
	ООО «Базальт СПО
	лицензионное
	3
	Windows 10 Pro
	Microsoft
	лицензионное
	4
	Kaspersky Endpoint Security
	Kaspersky
	лицензионное
	5
	Microsoft Office 2016
	Microsoft
	лицензионное
	8. Обеспечение образовательного процесса для лиц с ограниченными возможностями здоровья и инвалидов
	В ходе реализации дисциплины используются следующие дополнительные
	методы обучения, текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации обучающихся в зависимости от их индивидуальных особенностей:
	для слепых и слабовидящих:
	- лекции оформляются в виде электронного документа, доступного с помощью компьютера со специализированным программным обеспечением;
	- письменные задания выполняются на компьютере со специализированным программным обеспечением, или могут быть заменены устным ответом;
	- обеспечивается индивидуальное равномерное освещение не менее 300 люкс;
	- для выполнения задания при необходимости предоставляется увеличивающее устройство; возможно также использование собственных увеличивающих устройств;
	- письменные задания оформляются увеличенным шрифтом;
	- экзамен и зачёт проводятся в устной форме или выполняются в письменной форме на компьютере.
	для глухих и слабослышащих:
	- лекции оформляются в виде электронного документа, либо предоставляется звукоусиливающая аппаратура индивидуального пользования;
	- письменные задания выполняются на компьютере в письменной форме;
	- экзамен и зачёт проводятся в письменной форме на компьютере; возможно проведение в форме тестирования.
	для лиц с нарушениями опорно-двигательного аппарата:
	- лекции оформляются в виде электронного документа, доступного с помощью компьютера со специализированным программным обеспечением;
	- письменные задания выполняются на компьютере со специализированным программным обеспечением;
	- экзамен и зачёт проводятся в устной форме или выполняются в письменной форме на компьютере.
	При необходимости предусматривается увеличение времени для подготовки ответа.
	Процедура проведения промежуточной аттестации для обучающихся устанавливается с учётом их индивидуальных психофизических особенностей. Промежуточная аттестация может проводиться в несколько этапов.
	При проведении процедуры оценивания результатов обучения предусматривается использование технических средств, необходимых в связи с индивидуальными особенностями обучающихся. Эти средства могут быть предоставлены университетом, или могут использоваться собственные технические средства.
	Проведение процедуры оценивания результатов обучения допускается с использованием дистанционных образовательных технологий. 
	Обеспечивается доступ к информационным и библиографическим ресурсам в сети Интернет для каждого обучающегося в формах, адаптированных к ограничениям их здоровья и восприятия информации:
	для слепых и слабовидящих:
	- в печатной форме увеличенным шрифтом;
	- в форме электронного документа;
	- в форме аудиофайла.
	для глухих и слабослышащих:
	- в печатной форме;
	- в форме электронного документа.
	для обучающихся с нарушениями опорно-двигательного аппарата:
	- в печатной форме;
	- в форме электронного документа;
	- в форме аудиофайла.
	Учебные аудитории для всех видов контактной и самостоятельной работы, научная библиотека и иные помещения для обучения оснащены специальным оборудованием и учебными местами с техническими средствами обучения:
	для слепых и слабовидящих:
	- устройством для сканирования и чтения с камерой SARA CE;
	- дисплеем Брайля PAC Mate 20;
	- принтером Брайля EmBraille ViewPlus;
	для глухих и слабослышащих:
	- автоматизированным рабочим местом для людей с нарушением слуха и слабослышащих;
	- акустический усилитель и колонки;
	для обучающихся с нарушениями опорно-двигательного аппарата:
	- передвижными, регулируемыми эргономическими партами СИ-1;
	- компьютерной техникой со специальным программным обеспечением.
	9. Методические материалы
	9.1 Планы практических занятий
	
	Тема 1. (6 ч.) Устройство робота
	Цель занятий: усвоить основные понятия робототехники.
	Форма проведения – обсуждение, опрос.
	Вопросы для обсуждения:
	Что такое сенсорика роботов?
	Какие виды сенсоров используются в робототехники?
	
	Контрольные вопросы:
	1. Что такое сенсорика роботов.
	2. Виды сенсоров.
	3. Примеры сенсоров на известных роботах.
	4. Первые эксперименты. УЗ-дальномер, его особенности. Использование в качестве бампера безопасности.
	Список источников и литературы:
	1. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
	3. Гаазе-Рапопорт М.Г., Поспелов Д.А. От амебы до робота: модели поведения. Изд.3 2011. 296 с. 0.
	Материально-техническое обеспечение занятия: академическая аудитория с хорошей доской.
	Тема 2. (8 ч.) Основы кинематики мобильного робота
	Цель занятий: узнать о простых и комплексных датчиках и их отличиях.
	Форма проведения – обсуждение, опрос.
	Вопросы для обсуждения:
	Где применяются простые и комплексные датчики?
	Контрольные вопросы:
	1. Чем отличаются простые от комплексных датчиков.
	2. Применение простых и комплексных датчиков.
	Список источников и литературы:
	1. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
	Материально-техническое обеспечение занятия: академическая аудитория с хорошей доской.
	Тема 3. (6 ч.) Элементы стохастической теории управления
	Цель занятий: познакомить со способами сравнения изображений.
	Форма проведения – обсуждение, изучение документации, практическая работа с системой на компьютере, разработка индивидуального проекта.
	Вопросы для обсуждения:
	Как можно сравнивать два изображения?
	Контрольные вопросы:
	1. Задачи. Математические модели сравнения изображений
	Список источников и литературы:
	1. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
	3. Гаазе-Рапопорт М.Г., Поспелов Д.А. От амебы до робота: модели поведения. Изд.3 2011. 296 с. 0.
	Материально-техническое обеспечение занятия: академическая аудитория с хорошей доской.
	Тема 4. (6 ч.) Элементы стохастической теории управления
	Цель занятий: познакомиться с основами технического зрения.
	Форма проведения – обсуждение, опрос.
	Вопросы для обсуждения:
	На чем основано техническое зрение?
	Контрольные вопросы:
	1. Базовые задачи технического зрения.
	2. Основные методы технического зрения.
	3. Система ТВ-камеры как сенсор.
	4. Использование библиотеки OpenCV для работы с видеокамерой.
	
	Контрольные вопросы:
	1. Понятие о равномощности множеств. Счетные множества. Теорема о счетности или конечности объединения счетного числа конечных множеств. Пример применения теоремы к доказательству счетности множества всех слов над конечным алфавитом.
	2. Понятие о равномощности множеств. Счетные множества. Теорема о счетности счетного объединения счетных или конечных множеств. Пример применения теоремы к доказательству счетности множества всех конечных подмножеств в множестве всех слов над конечным алфавитом.
	3. Понятие о равномощности множеств. Счетные множества. Теорема о счетности произведения счетных множеств. Доказательство счетности множества рациональных чисел.
	4. Мощность континуума. Теорема Кантора о несчетности множества точек на отрезке [0;1].
	5. Понятие равномощности множеств. Теорема Кантора - Бернштейна о равномощности двух множеств (без доказательства). Примеры доказательства равномощности некоторых множеств с использованием теоремы Кантора-Бернштейна (например, множества действительных чисел R и отрезка [0;1]).
	6. Теорема Кантора о том, что множество P(A) всех подмножеств некоторого множества A более мощно, чем множество A. Применение этой теоремы для доказательства несчетности множества всех языков с конечным алфавитом.
	Список источников и литературы:
	1. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
	Материально-техническое обеспечение занятия: академическая аудитория с хорошей доской.
	Тема 5. (6 ч.) Сенсорная подсистема робота
	Цель занятий: познакомиться с основами технического зрения.
	Форма проведения – обсуждение, опрос, самостоятельное изучение каждым студентом одного из сенсоров, с подключением его к компьютеру, примерами применения. Примеры сенсоров: гироскоп, акселерометр, датчик температуры, датчик влажности, датчик освещенности, таймер, емкостной датчик
	Вопросы для обсуждения:
	В чем особенности различных сенсоров?
	Контрольные вопросы:
	1. Описание работы сенсоров.
	Список источников и литературы:
	1. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
	Материально-техническое обеспечение занятия: академическая аудитория с хорошей доской.
	Тема 6. (8 ч.) Планирование движения с учетом сенсорики
	Цель занятий: освоить основные методы применения дальномеров.
	Форма проведения – обсуждение, решение задач, опрос.
	Вопросы для обсуждения:
	Какие существуют базовые алгоритмы объезда и преодоления препятствий.
	
	Контрольные вопросы:
	1. Типы дальномеров
	2. Ограничения и основные характеристики, принцип устройства лазерного, УЗ и инфракрасного дальномеров.
	Список источников и литературы:
	1. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
	Материально-техническое обеспечение занятия: академическая аудитория с хорошей доской.
	Тема 7. (16 ч.) Методы обработки сенсорных данных
	Цель занятий: научиться моделировать и решать задачу многолучевой пеленгации.
	Форма проведения – решение задач, опрос.
	
	Контрольные вопросы:
	1. Задача многолучевой пеленгации.
	2. Понятие об эвристических алгоритмах.
	Список источников и литературы:
	1. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
	Материально-техническое обеспечение занятия: академическая аудитория с хорошей доской.
	Тема 8. (8 ч.) Искусственный интеллект в робототехнике
	Цель занятий: освоить понятия ИИ.
	Форма проведения – обсуждение, решение задач, опрос.
	Вопросы для обсуждения:
	Что такое поведение роботов, понятие об искусственном интеллекте в мобильной робототехнике (ДСМ). Простые рефлекторные модели поведения?
	
	Контрольные вопросы:
	1. Поведение роботов.
	2. Искусственный интеллект в мобильной робототехнике (ДСМ).
	3. Простые рефлекторные модели поведения?
	Список источников и литературы:
	1. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
	Материально-техническое обеспечение занятия: академическая аудитория с хорошей доской.
	9.2.Методические указания для обучающихся по освоению дисциплины
	
	Наименование раздела дисциплины
	Кол-во часов
	Вопросы для изучения
	Литература
	Введение в робототехнику. Часть 1
	Устройство робота
	Теория электродвигателя
	6
	Определение робота. Триединство: двигатель/датчик – процессор – программа. Устройство робота (элементы), дифференциальный привод. Динамика электродвигателя. Особенности пускового режима. ШИМ-управление.
	Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	(с. 55-96, задачи к разделам).
	Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press. (с.1-25; 52-56).
	Основы кинематики мобильного робота
	Основы управления движением робота
	8
	Двигатель и колесо. Дифференциальные уравнения движения, законы движения. Разгон моментом силы и электродвигателем. Голономные и неголономные системы. Обратные задачи построения движения. Движение по траектории и по линии (понятие обратной связи).
	Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	(с. 314-324; 96-117; задачи к разделам).
	Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press (с.9-12; 53).
	Элементы теории навигации
	Теория регуляторов
	8
	Движение по карте. Прокладка маршрута. Алгоритмы. Пропорциональный, интегральный, дифференциальный регулятор и их комбинации. ПИД – регулятор. Одометрическая навигация.
	Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	(с. 209-308; задачи к разделам).
	Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press (с.26-44; 56-60).
	Элементы стохастической теории управления
	6
	Вероятностный подход. Калмановская фильтрация в задаче навигации по маякам.
	Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
	(с. 196-208; задачи к разделам).
	Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press (с.44-50; 60-62).
	Введение в робототехнику. Часть 2.
	Сенсорная подсистема робота
	8
	Сенсорика в задаче движения по линии. Датчики линии, видеосистема зрения.
	Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press (с.7-35).
	Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press (с.131-135; 160-173).
	Планирование движения с учетом сенсорики
	6
	Дальномеры. Объезд препятствий.
	Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press(с.87-94).
	Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press (с.138-147).
	Методы обработки сенсорных данных
	8
	Задача многолучевой пеленгации. Понятие об эвристических алгоритмах.
	Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press (с.36-44; 50-81).
	Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press (с.7-53).
	Искусственный интеллект в робототехнике
	6
	Поведение роботов, понятие об искусственном интеллекте в мобильной робототехнике (ДСМ). Простые рефлекторные модели поведения.
	Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press(с.81-87; 94-98; 123-136).
	Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press (с.185-186; 216-218; 222).
	
	Приложение 1
	АННОТАЦИЯ ДИСЦИПЛИНЫ
	Дисциплина «Введение в робототехнику» входит в состав части формируемой участниками образовательных отношений, блока Б1 дисциплин подготовки студентов по направлению подготовки 45.03.04 «Интеллектуальные системы в гуманитарной сфере». Дисциплина реализуется на Отделении интеллектуальные системы в гуманитарной сфере кафедрой математики, логики и интеллектуальных систем в гуманитарной сфере в 7 и 8 семестрах.
	Цель дисциплины: обучение слушателей современному математическому языку, стилю компьютерного моделирования в робототехнике и приобретение у студентов навыков математического моделирования с использованием современных вычислительных средств.
	Задача дисциплины: освоение базовых математических понятий робототехники и навыков, лежащих в основе других математических дисциплин и необходимых для получения требуемых компетенций в области информатики, программирования и математического моделирования.
	В результате изучения дисциплины студент должен:
	Знать:
	основные задачи современной робототехники (ПК-1);
	архитектуру мобильного робота и его системы управления (ПК-1).
	основные функции компонентов системы управления, используемые для их реализации методы и алгоритмы и их математические основы (ПК-1.1).
	Уметь:
	проектировать системы управления робототехнических систем, выбирать подходящие архитектурные решения и алгоритмы управления (ПК-1.2);
	составлять и отлаживать программы управления мобильным объектом в реальном времени (ПК-1.2);
	работать в симуляционных робототехнических средах (ПК-1.3)
	Владеть:
	навыками решения простых задач управления мобильными роботами (ПК-1.3);
	навыками прикладного программирования микрокомпьютера робота (ПК-1.3)
	Рабочей программой предусмотрены следующие виды контроля: промежуточная аттестация в форме зачета с оценкой в 7 и 8 семестрах.
	Общая трудоемкость освоения дисциплины составляет 6 зачетных единиц.

