MHNHOBPHAYKHU POCCUU

% P \“

g s

DenepanbHOE rocy1apCTBEHHOE OI0/DKETHOE 00pa30BaTENIbHOE YUPEKICHUE
BBICILIETO 00pa30BaHuUs
«PoccuiicKuil roCy1apCcTBEeHHbIN 'YMAHUTAPHBIA YHHBEPCUTET»
(®I'BOY BO «PITY»)

OTHEJIEHUE UHTEJIJIEKTYAJIBHBIX CUCTEM B I'YMAHHUTAPHOM CPEPE
Kagheopa mamemamuxu, nocuxu u uHmen1eKmyaibHblX CUCEM 8 2yMAHUMAapHoU cghepe

BBE/IEHHE B POFOTOTEXHUKY

PABOYAS ITPOTPAMMA JIUCHUTTJIMHBI
45.03.04 — NHTEIUIeKTYaTbHBIC CUCTEMBI B TYMaHUTApPHOU cdepe
Pa3paboTka 1 mporpaMMHUPOBAHHUE WHTEIICKTYaIbHBIX CHCTEM B TyMaHUTapHOU chepe
VYpoBeHb BrIcIIero 0Opa3oBaHus: OaKasaBpuaT
®dopma 00ydeHus: ouHas

PII/] agantupoBaHa ajis Juil
C OTpaHUYCHHBIMH BO3MOKHOCTSMH
3I0POBBSI U HHBAJIUJIOB

Mocksa 2024



BBenenne B po0OTOTEXHHKY
Paboyas mporpamMma JUCHUTUINHBI
CocraButenb:

Cr. npenoaasarens B.B. TlaBnoBckuit

YTBEPXIEHO
[IpoToxoi 3acenanus kaheapsr MJIuMC.......
Ne6 ot 08.02.2024




OT'JIABJIEHUE

1. IosicHuTeILHAS 3aTIMCKA

1.1 Lens u 3a1a9u TUCTTUTIIIMHBI

1.2. ®opmupyeMble KOMIIETCHIINN, COOTHECEHHBIE C TUNIAHUPYEMBIMU PE3yIbTaTaMH O0YICHHUS
0 TUCITUTUTHHE

1.3. MecTo IMCHUIUIMHBI B CTPYKTYpe 00pa30BaTeIbHON IPOTrpaMMBbl

2. CTpyKTYypa IUCHHUTLINHBI

3. Coaep:xkanue AUCHUNIMHBI

4. O0pa3oBaTe/ibHbIE€ TEXHOJIOTHH

5. OueHka mIaHNpPyeMbIX pPe3yJIbTATOB 00y4eHH s

5.1. Cucrema orieHUBaHUS

5.2.KpuTepuu BbICTaBICHUS OLIEHOK

5.3. OneHouHbIe Cpe/IcTBA (MaTepUaibl) I TEKYIIEro KOHTPOJISl YCTIEBAEMOCTH,
MIPOMEXYTOUYHOM aTTecTalluy 00yJaromuXcs 0 JUCIUIUINHE

6. YueOHO-MeTOAMUYECKOE M HH(POPMALIMOHHOE 00ecnieyeHHe TUCIHUIIUHBI

6.1. CIMCOK HCTOYHUKOB U JINTEPATYPHI

6.2. Ilepeuensp pecypcoB HHGOPMAITUOHHO-TEIEKOMMYHUKAITMOHHOM ceTn «IHTepHeT»
7. MaTepuajibHO-TeXHUYECKOe o0ecnevyeHne JUCHMIIITHHbI

8. ObGecneuenne 00pazoBaTeJIbHOTO MPOLECCA AJIA JIMI C OTPAHMYEHHBIMH BO3MOKHOCTSIMH
30POBbSI 1 HHBAJIU/I0B

9. MeroauvecKkue MaTepuaJibl

9.1. Ilnanpl MpakTUYECKUX (CEMUHAPCKUX, Ta00OPATOPHBIX) 3aHATUN

9.2. MeTtonuueckne peKOMEHIAlUU 110 TTOJATOTOBKE MUCHMEHHBIX paboT

9.3. ubie maTepuaibl

puaoxenust
[Tpunoxenne 1. AHHOTAIUA TUCIUIIITUHBI
[Tpunoxenue 2. JIuct u3mMeHeHMUI



1. IlosicHUTeIbHAA 3aIIUCKA

1.1. Llenp u 3a1a4n TACIUIIIIUHBI

Lenb MUCIUTUTHHEI - Oy4eHHE CyIIaTeNeil COBpeMEHHOMY MaTeMaTHIECKOMY SI3bIKY, CTHITEO
KOMITLIOTEPHOTO MOJICTTUPOBAHUS B POOOTOTEXHUKE U MPUOOPETEHHE y CTYICHTOB HABBIKOB
MaTeMaTHIEeCKOTO MOICTUPOBAHUS C HCIIOJIH30BAHUEM COBPEMEHHBIX BEIYHCIUTEIHLHBIX
CpPEICTB.

3aiaya TUCIUTUIMHEL: OCBOSHHE 0Aa30BbIX MATEMATHUECKUX MMOHSATHH pOOOTOTEXHUKH H
HAaBBIKOB, JICXKAIIUX B OCHOBE JIPYTHX MAaTEMATHUECKUX TUCITUTUIMNH U HEOOXOIUMBIX IS
MOJTy4eHUs TpeOyeMBIX KOMITETEHIUI B 001acTH HHPOPMATHKH, TIPOTPAMMHUPOBAHUS U
MaTEeMaTHIeCKOTO MOJICITHPOBAHHUS.

1.2. ®opmupyemMble KOMIIETEHLINH, COOTHECEHHBIE C MNIAHUPYEMBIMU pPe3yIbTaTaMU 00YUEeHHUSI
10 AMCLUIUIMHE:

KoMmnerenuus HNuauxaropsl Pe3ynbTaTsl 00yyeHus
(K01 ¥ HAUMEHOBaHUE) KOMITeTeHIM I
(Ko ¥ HAUMEHOBAHUE)
IIK-1. Ciocoben IIK-1.1. 3naer reopernueckue | 3HATH:
pa3pabaThIBaTh AJTOPUTMBI OCHOBBI [IOCTPOECHUSA OCHOBHBI€ 33]]a4ll COBPEMEHHOM
00paboTKH nHpOpMAUH ¢ aJIrOpUTMOB 00paboTKU POOOTOTEXHHUKH; APXUTEKTYPY
UCIIOJIb30BaHUEM nHpopMaIn; MOGHIIBHOTO pOGOTa H €ro
COBPEMEHHBIX [IK-1.2. Ymeer onuceIBaTh CHCTEMBI YIPABIEHNS; OCHOBHDIE
MaTeMaTHIECKUX METOOB aNTOPUTMBI 00PaOOTKH (YHKITHU KOMIIOHEHTOB CHCTEMBI
uHdOpMaIlHH C
IO 30BAHHCM YIIPaBJICHMS, UCIIOJIb3YEMBIE NS
COBPEMCHEEIX UX peaIn3alyu METObl U
MaTeMaTHYECKUX METO/IOB; aJITOPUTMBI M X
[IK-1.3. Umeer MaTeMaTUYECKUE OCHOBBI.
NPaKTHYECKUHA OIBIT YMeTh:
pa3pabOTKH arOPHTMOB IIPOEKTUPOBATH CHUCTEMBI
00paboTku wHPOPMAITUHN C YIPABJICHUS POOOTOTEXHHYECKHX
HCTIONIb30BaHHEM CUCTEM, BBIOMpATh MOJIXOJSIINE
COBpPEMCHHBIX apXUTEKTYpHBIE  pEIIeHHs |
MaTEeMaTHYECKUX METOIOB. AITOPUTMBI YIIPABICHHS;
COCTaBJIATh u OTJIAXKUBATh
[IPOTPAMMBI YIPaBJIECHUS
MOOUITEHBIM 00BEKTOM B

peaIbHOM BPEMEHU
paboTaTh B CUMYJISIIHOHHBIX
POOOTOTEXHUYECKUX Cpeiax.
Bnaners:

HABBIKAMU ~ PEIICHUS  MPOCTHIX
3aa4 yIpaBJICHUS MOOHILHBIMHU
poboTamu;

HaBBIKAMU TPUKJIIATHOTO
pOTPaMMHUPOBAHUS
MUKpPOKOMITbIOTEpA POOOTA.




1.3. MecTo IMCHUILIMHBI B CTPYKTYpE 00pa30BaTeNbHOM MPOrpaMMBbl

Jucuuruinna «BBegenue B poOOTOTEXHUKY» OTHOCHTCS K 4acTH, (POPMUPYEMOH yUaCTHUKAMU
00pa3oBaTeNIbHBIX OTHOIICHUH, Os1oKa nuctuiuinH b1 yae6HOTO TU1aHa.

Jln1st 0OCBOCHUS JUCUUIUINHBI HEOOXOIUMBI 3HAHUSA, YMEHUS U BJIaJCHUS, CPOPMUPOBAHHBIC B
XO0/JI€ U3Y4YECHUS CIEAYIOINX JUCIMIUIMH U IPOXOXKACHUS IIPAKTUK: MATEMAaTUYECKUI aHAJIN3,
anreOpa, BEIYUCIUTEIbHASI MAaTeMaTHKA.

B pesynbraTe 0CBOCHUS AUCHUIUTMHBI (POPMUPYIOTCS 3HAHUSI, YMEHHSI U BIaJICHUSA,
HEOOXOAUMBIE JJIS1 H3yYEHUS CIEAYIOMNX TUCIUILINH U IPOXOXKACHUS PAKTHK:
MIpEAUIIIOMHAs [TPAKTHKA.

2. CTpyKTYpa IMCUMILTHHBI
CTpyKTypa TUCHUILUIMHBI JJ151 04HOI (pOpMBbI 00yUeHH s

OO61ast Tpy1I0€MKOCTh TUCIHUIUIUHBI COCTABIISIET 6 3a4€THBIX eMHUIL, 216 4acoB, B TOM YHUCIIE
KOHTaKTHas paboTa oOyuaroluxcs ¢ npenojanareneM 84 4., caMocTosITeNIbHas padoTa

obyvaroruxcst 132 4.

Cemectp Heneas Buasbi yueOHoii padoTsl, ®opMbI TEKy1LET0
Pa3nen ceMecTpa BKJIIOYAsi CAMOCTOSITEIbHYIO KOHTPOJIA
JIMcuunInHbl padoTy CTYAeHTOB 1 ycneBaeMocCTH (no
TPY10€eMKOCTh Heoenam
(B yacax) cemecmpa)
dopma
NMPOMEKYTOYHOM
Ne arrectaumnu (no
" cemecmpam)
n/n
JIEKIIUH | PAKT | CEMHU- | CaMo-
Hapbl | CTOSAT
eJib-
Hasi
padot
a
Beeaenue B 7
podoToTexHun
KY
1 YerpoiicTBo 1-3 2 6 12 Or1enka
pobora BBITIOJTHCHHS
Teopus MPaKTUYECKUX
AJIEKTPOIBUT 3aJIaHUI
aTenst
2  |OCHOBEI 4-7 2 8 12 O1enka
KHHEMATUKH BBITIOJTHCHHS
MOOHMIIBHOTO MPAKTHYECKUX
poboTa 3alaHui
(OCHOBBI
yIIpaBICHUS
TIBIDKCHHUEM
poboTa




DIIEMEHTBI 8-10 2 6 12 Onenka

TeOPHUH BBITIOJTHEHUS

HABUTAIUH MPAKTUICCKUX

Teopus 3aJJaHuH,

PETYIISITOPOB KOHTPOJIbHAS
paborta

DJICMECHTHI 11-13 2 6 10 Omnenka

CTOXaCTHYECK BBITIOJTHEHUS

011 TEOpUH [IPAKTUYCCKUX

YIIPABJICHUS 3alaHU M

CeHcopHas 14-16 2 6 10 Omnenka

moJicucTeMa BBITIOJTHEHUS

poboTa MPAKTUYECKUX
3a/laHAN

[IpomexyToun 17 10 3auer

ast

aTTeCTaIUs

Hroro 10 32 66

BBenenue B

podoToTexHu

KY

[InanupoBaHu 1-4 2 8 12 Onenka

€ JIBIJKEHUS C BBITIOJTHEHUS

y4eToM MPAKTUYECKUX

CEHCOPUKHU 3aJaHud

MeTto b1 5-12 2 16 22 Orenka

00paboTKH BBITIOTHCHHS

CEHCOPHBIX MPAKTUYECKUX

NTAHHBIX 3aJlaHul,

KOHTPOJIbHAS

paborta

MckyccTBeHH 13-16 6 8 12 Ornenka

bIil HHTEJUIEKT BBITIOJTHEHUS

B MPAKTHYECKUX

POOOTOTEXHUK 3a/laHui

§

[TpomexyTouH 17 30 3auer

as aTTecTanus

Nroro 10 32 66




3. Coaeprxanue AUCUUIIMHBI

Ne | HammeHoBaHue Copepsxanue pasnena
n/n_ | pasgesa JMCHHUILIMHBI

1. | YcrpoiictBo poboTa Omnpenenenue podota. TpueAMHCTBO: JBUTATENH/TATIHK —
Teopust IIPOIECCOp — MpOorpaMmMa. Y CTPOMCTBO poOOTa (3JIEMEHTHI),
SIICKTPOABUTATCIIA mddepeHnnanbHbIi npuBoAd. JIMHAMUKA 3JEKTPOIBUTATEIIS.

Ocob6ennoctu nmyckoBoro pexuma. [HIMM-ynpasnenue.

2. | OCHOBBI KUHEMATUKH JBurarens u kosieco. AuddepeHunanbapie ypaBHEHUS
MOOWIBHOTO poOoTa JIBUKEHUS, 3aKOHBI JABM)KEHUSA. Pa3rOH MOMEHTOM CHUJIBI U
OCHOBBI yIpaBiIeHUS 3NIEKTpoABUTaTenaeM. ['0JIOHOMHbBIE U HETOJIOHOMHbBIE
JBUKEHHEM poOoTa cuctembl. OOpaTHbIE 33]]a4l TOCTPOCHUS JTBUKEHHUS.

JIB>KEeHME TT0 TPACKTOPUU U TIO JIMHUHU (TTOHSATHE 0OpaTHOM
CBSI3H).

3. | DneMeHTHI TeOpUH JiBuxenue no kapre. [Ipoknanka Mapiipyra. AJITOPUTMBIL.
HaBUTAlIMK [IponopumoHanbHbIi, UHTErpaNbHbIHN, T depeHIINATbHBIN
Teopust perynsTopos perymnsrop u ux komOunanuu. [T1]] — perynsarop.

OnoMerpruydeckas HaBUTalMsl.

4 | DnemeHTHI BepostHocTHBIN noaxon. KanmanoBckas punbpTpanus B
CTOXAaCTUYECKOW TEOPUH | 3a/1a4e HABUTALIMH 110 MASKaM.
yIpaBJeHUs

5 | Cencopnas noacuctema | CeHcopuKa B 3a/1aue JBUKEHUS 110 JIMHUU. J|aTUMKK JTMHUH,
poboTa BUJICOCHCTEMA 3PCHHUSL.

6 | [lmanupoBanue JansHOMepbl. O0Be31 MPensITCTBUIA.

JBUKEHUS C y4ETOM
CEHCOPUKHU

7 | Meroasl 00paboTKH 3amaua MHOTOJTydeBOM neneHraruu. [lonstre 06
CCHCOPHBIX TaHHBIX 3BPUCTUYECKUX AJITOPUTMAX.

8 | UckyccTBeHHbIH [ToBeaenue poGOTOB, MOHATHE 00 HCKYCCTBEHHOM
UHTCJUICKT B HMHTEJUIEKTE B MOOMIIbHOU poboToTexHuke (JICM). [IpocTeie
poOOTOTEXHHKE peduieKTOpHbIE MOJIENIN TIOBEIACHUS.

4, O0pasoBaTebHbIE TEXHOJIOTHH
dDopmupyembie
No | Haumenoeanue Buowt yueonoi KOMIIETCHIINHU Hngpopmanmonnvie n
n/n paszoena padoomul (YyKka3bIBaeTCs1 KO/ 00pasopateLupie
KoMIeTeHIH) TeXHOJOTHH

1 2 3 4 5

1 [YerpoiicTBo Jlexius + ° [IK-1 Teopernueckas JEKIU.

poboTa [TpaxT.1-4 Jlab.-o6cyxaeHue.

B pasnene ykaspiBatoTcsi 00pa3oBaTeNIbHbIE TEXHOIOTHH, UCTIONB3yeMble TIPH PEATH3aLNH PA3IHIHBIX BUIOB YUeOHBIX 3aHATHH
i HauOonee 3()(EKTHBHOTO OCBOCHUS MUCHUILIMHBEL [Ipy mpoBemeHHH YUeOHBIX 3aHSATHH O0eCreurBaeTCsl Pa3BHTHE Y
00yJaromMXcss HaBBIKOB KOMAHIHOW pabOTHI, MEXINYHOCTHOM KOMMYHHUKAIUH, NPUHATHS PEIICHHH, JUICPCKUX KadecTB
(BKUTIOUAs ITPU HEOOXOIMMOCTH MPOBEACHNE MHTEPAKTHBHBIX JIEKIMH, TPYIIIOBBIX TUCKYCCHH, POJIEBBIX W'D, TPEHUHI OB, AHAIIN3
CUTYalluii U HMMHTAIMOHHBIX MOJEJeH, MpernoJaBaHue IUCUUIUIMH (Mooyier) B (OpME KypCOB, COCTABICHHBIX Ha OCHOBE
pe3yIbTaTOB HAYIHBIX HCCIIEAOBAHMH, B TOM YHCIE C YIETOM PETHMOHAIBHBIX 0COOEHHOCTEH MpodecCHOHATbHON AeITeIbHOCTH
BBIITyCKHUKOB ¥ MOTpeOHOCTeH paboTonareneil (1.34. IIpukas Ne301).




Teopus

[IpakTUKyM 10 pELICHUIO

JIEKTPOABUTATENS 3ajad.
CamocTosTenbHas [K-1 KoHcynbTHpOBanue
pabota [OCPEICTBOM
PIEKTPOHHOU MOYThI
OcHOBBI Jlexums + [K-1 Teopernueckas JIEKIUs.
KMHEMAaTUKU [IpaxT.1-4 Ulab.-o0cyxnenue.
MOOMIIBHOTO poOoTa [IpakTHKyM IO peIIeHUI0
OcHOBBI 3a/1ay.
YIIpaBJICHUS CamocTosTenbHas [K-1 KoHcynbTHpOBanue
NBUKEHHEM poloTa [paboTta [1OCPEICTBOM
PIEKTPOHHOU MOYTHI
OneMeHThl Teopun  [Jlexmms + T1K-1 Teopernueckas JTEeKIUA.
HaBUTAIIINA [Ipakr.1-4 UTa6.-00cyxneHue.
Teopus [[pakTHKyM 1O pEHICHUIO
PETYISITOPOB 3ajay.
CamocrosTenpHas [1K-1 KoHcynbTHpOBaHue
paboTa [1OCPEICTBOM
PIEKTPOHHOW MOYTHI
IJIEMEHTEI Jlexusg + [1K-1 Teopernueckas JTEKIUA.
croxactuueckor  [[Ipakr.1-4 Ula6.-00cyxaeHue.
TEOPUHU YIIPABJICHUS [TpakTHKyM 0 PELICHHUIO
3ajay.
CamocrosiTesibHas ITK-1 KoncyneTrpoBanue
paboTta MMOCPEICTBOM
PIEKTPOHHOU MOYTHI
CeHcopHas Jleknusa + [1K-1 Teopernueckas JEKIUA.
rmoacuctema podora [[Ipakr.1-4 U1a6.-o0cyxaeHue.
[TpakTHKyM 110 PELICHUIO
3asay.
CamocrosiTesibHas ITK-1 KoncyneTupoBanue
paboTa [OCPEICTBOM
PIIEKTPOHHON MOYTHI
[ [nanupoBaHue Jlexust + [IK-1 TeopeTnueckas JEKIU.
nBuKeHus ¢ yuetom |[Ipakr.1-4 Ulab.-o06cyxaenue.
CEHCOPHUKHU [TpakTHKyM 110 PELICHHIO
3azay.
CamocTosATenbHas [1K-1 KoHcynpTHpOBaHKE
pabota [1OCPEICTBOM
PIIEKTPOHHON NOYTHI
MeTtoel 00paboTk [JIekmus + IK-1 Teopernueckas JIEKIusI.
CEHCOPHBIX NaHHBIX ([IpakT.1-4 Ulab.-o6cyxaeHue.
[IpakTUKyM 10 pELICHUIO
3aad.
CamocTosATenbHas [K-1 KoHcynbTHpOBaHKE
pabota [1OCPEICTBOM

BHeKTpOHHOﬁ I1OYTBI




cKyCCTBEHHBIN
WHTEJUICKT B
[POOOTOTEXHUKE

Jlexums +
[IpaxT.1-4

CaMoCTOsTEIbHAS
paboTta

[K-1

[K-1

Teopernueckas JEeKIU.
Ulab.-o06cyxaeHue.
[IpakTUKyM 10 pELICHUIO
3a/1ay.
KoHcynbTHpOBanue
[IOCPEICTBOM
PIEKTPOHHOU MOYThI




5. OneHka JIaHMpPyeMbIX Pe3yJIbTATOB 00y4YeHHs
5.1. Cucrema oLleHUBaHMS

Dopma KoHmponn Cpox omuemnocmu |Makc. Kouuecmeo 6anios
3a oony Bcezo
pabomy

Texymuil KOHTPOJIb:
° Ompoc (1—75) 2—16Henenu 5 6aoB 20 GayuioB
[ J0M. 3a7aHue (Tembl 1—>5) 2—16 Henenu 5 baynoB 20 6amioB
[ KOHTp. padoTa (Tembl 1—3) 10 Hepens 20 6amioB 20 6amioB
[IpomexyTouHas aTTecTanus (3a4er) 17 nenens 40 6amnoB
HToro 3a ceMecTp (AUCIUILITIHY) 100
OamioB
Texymuii KOHTPOJIb:
° ompoc (6—38) 2—1 1uenenu 5 6amioB 20 6atoB
[ JI0M. 3aj7aHue (TeMbl 6—38) 2—11 nenenu 5 GaynoB 20 6amioB
° KOHTp. paboTa (TemMbl 6—7) 12 nepens 20 6amioB 20 6amioB
[IpomexyTouHas aTTecTanus (3a4er) 17 nenens 40 6anmoB
HToro 3a cemecTp (AUCIUILTHHY) 100
OaioB

[Tonmy4eHHBIN COBOKYITHBIN PE3yJabTaT KOHBEPTUPYETCS B TPAAULIMOHHYIO IIKATy OLIEHOK H B
mIKkay oneHok EBporneiickoii cucteMbl iepeHoca u HakorieHus kpeauTos (European Credit

Transfer System; nanee — ECTS) B cooTBeTCTBUY C TaOHIIEH:

e TpaguuuoHHas mKana [Ixama ECTS
IIKasia

95-100 A

83904 OTIIMYHO B

68 — 82 XOPOIIO 3a4TEHO C

56 — 67 D

50 55 YIIOBJIETBOPUTEIHLHO E

20-49 FX

0_19 HEY/IOBJIETBOPUTEIILHO HE 3a4TEHO =




5.2.Kputepuu BbICTaBIEHUS OIICHKU O JUCIUILIAHE

Banany/

Ml kana
ECTS

OueHka nmo
MUCHUILINHE

Kpurtepuu onenkn pe3yibTaroB 00y4eHHUs 110
AUCUMIITIHHE

100-83/
A,B

«OTIIMYHOY/
«3a4YTEHO
(oTim4HO)»/
«3a4TEHO»

BrictaBnsiercst oOyuaromemycs, eciu oH riIy0oKo U
IIPOYHO YCBOMJI TEOPETUYECKUN U MPAKTUYECKUI
MaTepHall, MOKET MPOJIEMOHCTPUPOBATH ATO HA 3aHATHSIX H
B XO/I€ IPOMEKYTOYHON aTTeCTaLlUU.

OO0yuaromuiicsi HICUEPIBIBAOIIE U JIOTUYECKUA CTPOMHO
u3JIaraet ydeOHbIN MaTepua, yMeeT yBs3bIBaTh TEOPUIO C
IPAKTUKOM, CIIpaBIIsIeTCs C peUIeHUEeM 3a]a4
npodeccuoHanbHOM HalPaBIEHHOCTH BHICOKOTO YPOBHS
CJI0KHOCTH, TIPAaBUIILHO 00OCHOBBIBACT IIPHHSTHIC
pelieHus.

CB0OOIHO OpHEHTUpYETCS B y4eOHOM U
npodeccuoHanbHOM TUTEpaType.

OreHKa MO TUCIUTUTAHE BBICTABIISIOTCS 00yJaromeMycs ¢
Y4ETOM PE3YJIBTATOB TEKYLIEH U MMPOMEKYTOUHON
aTTeCTalUH.

Komnerenmuu, 3akpennénnple 3a TUCIUTIITAHOM,
chopMupOBaHBI HA YPOBHE — «BBICOKHII.

82-68/

«XOpomIoy/
«3a4TEHO
(xoporo)»/
«3aYTCHOY

BricTaBisiercst 00y4aromemycsi, €Ciii OH 3HaeT
TEOPETUYECKUN U MPAKTUYECKUN MaTepHUall, FpaMOTHO U TI0
CYILECTBY U3JIaraeT €ro Ha 3aHATUAX U B XOJ€
IIPOMEXKYTOUHOW aTTECTAllMH, HE JIOITyCKasl CYIECTBEHHBIX
HETOYHOCTEH.

OOyuaromuiicsi MpaBUIHLHO MPUMEHSET TEOPETHUCCKHE
MOJIOKEHUS MIPU PELICHUH TPAKTUYECKUX 3a]1a4
npodeccuoHanbHOM HallPaBIEHHOCTH PAa3HOTO YPOBHS
CJIOHOCTH, BJIaJIe€T HEOOXOAUMBIMHU JIJIsl 3TOTO HABBIKAMHU
Y IPUEMAaMU.

JlocTaTouHO XOPOILIO OPHUEHTUPYETCS B y4eOHOH U
npodeccuoHanbHOM TUTEpaType.

Onenka no JUCIUILIMHE BBICTABISAIOTCSA 00ydaromeMycs ¢
Y4€TOM pE3yJIbTATOB TEKYILIEH U MPOMEXKYTOUHON
aTTeCTalUu.

Komnerennuu, 3akpeni€éHnple 3a AUCHUIUITMHOMN,
chopMUPOBaHbBI HA YPOBHE — «XOPOIIHI».

67-50/
D,E

«yIIOBJICTBOPH-
TEILHOY/
«3a4TEHO
(ymoBnerBopu-
TEJIBHO)»/
«3a4TEHO»

BeicrasiisieTcs o0ydatromemMycsi, €Clid OH 3HaeT Ha 0a30BOM
YPOBHE TEOPETHUECKUN U IIPAKTHYECKUI MaTepuall,
JOIYyCKaeT OTAENbHbIE OMIMOKH ITPU €T0 U3JI0KEHUH Ha
3aHATHAX U B X0JI€ IPOMEKYTOYHOM aTTECTALIMH.
OOyuaromuiicsi HCIBITBIBAET ONPECIEHHBIE 3aTPYIHEHUS
B IPUMEHEHHUH TEOPETUYECKUX MOJIOKEHUH NIPU PELIEHUH
HNPaKTUYECKUX 33a4 PO(ECCUOHAIBHON HAIIPaBIEHHOCTU
CTaHJapTHOI'O YPOBHS CIIOKHOCTH, BJIAJICET
HEOOXOAMMBIMH JUIsl 3TOTO 0a30BBIMH HaBbIKAMU U
IpUEMAMH.

JleMOHCTpUpYET JOCTaTOYHbIN ypOBEHb 3HaHUs y4eOHOM
JUTEPATYPBI 11O TUCLUIUIAHE.




OneHka 0 TUCLMIIIMHE BBICTABIIAIOTCSA 00Y4arOIEMYCS C
Y4€TOM pE3yJIbTATOB TEKYILIEH U ITPOMEKYTOUHOU
aTTeCTalUu.

Komnerennuu, 3akperi€éHHbIe 3a AMCLHUIUIMHOM,
c(OpMHUPOBAHBI HA YPOBHE — «I0CTATOYHBII.

49-0/
F,FX

«HEYJIOBIICTBOPUTE
JIbHO»/
HE 3a4TEHO

BericTaBisiercst 00ydaromemMycsi, €Ci OH He 3HAeT Ha
0a30BOM ypOBHE TEOPETHUUECKUN U IPAKTUUECKUI
MaTepHal, IOIycKaeT Ipyoble OMIHMOKN IPU €T0 N3I0KESHUN
HAa 3aHATUSAX U B XOJI€ IPOMEKYTOYHON aTTECTALIUU.
OOyyaromuiics UCIIBITHIBAET CEPhE3HBIE 3aTPYIHEHUS B
IPUMEHEHUH TEOPETUUECKUX MOJIOKEHUN NP pelIeHUH
IPAKTHYECKUX 33/1a4 IPOo(heCcCHOHATILHOM HallpaBI€HHOCTH
CTaH/IaPTHOIO YPOBHS CJIO)KHOCTH, HE BJIaJI€ET
HEOOXOJMMBIMHU JUI 3TOTO HaBbIKaMU U IPUEMAMH.
JlemoHcTpHpyeT (hparMeHTapHbIE 3HaHUS Y4eOHOI
JUTEPATypPhl MO TUCHUILIMHE.

OneHka no JUCIUILIMHE BBICTABIISAIOTCS 00y4yaroniemMycs ¢
Y4ETOM PE3YJIBTATOB TEKYIEH U MPOMEKYTOUHOU
aTTeCTalUu.

Komnerenium Ha ypoBHE «IOCTATOUHBINY», 3aKPETIEHHBIE
3a TUCIUIUIMHOM, He COPMUPOBAHBI.

5.3. OneHo4HBIE CpeICTBa (MATepUaNIbl) TSl TEKYIIETO KOHTPOJIS YCIIEBAEMOCTH,
MIPOMEXYTOUYHOM aTTecTalluu 00yJaromuXcs 0 JUCITUILINHE

5.3.1. OGpa3iibl 3aaHUH TSI KOHTPOJIHHBIX pabOT
KonTpoabHasi padora 1

CeHcopsl poOOTOB - GU3HYECKHE TIPUHITUITH PAOOTHI, KJIacCU(PHUKAINS, TPUMEPHI.

[TonsiTHe 0 cucTeMax TEXHUYECKOTO 3peHus. JIokanbHble onepaTtopbl HaJl MATPULIEH SIPKOCTH Ha
npumepe Oneparopa BbIICJICHHS KOHTYypa «CKauKa rpaJiieHTa sipKOCTH.

MerTo[1 BblieTIeHHS LIBETOKOHTPACTHOM MOJIOCHI H300paKeHUH.

3ajaul MHOTOJIYYE€BOM IEJICHT AlNH.
JlanbHOMepHBIe cucTeMbl. MaTpulia JalbHOCTEMH, €€ UCIIOIb30BaHue VIS IIJIaHUPOBAHUS
IBUKEHHS poboTa. MeTo 1 BhIIeICHUS IPEMSATCTBUIA 110 HOPMAJISIM K MMOBEPXHOCTH.
[Tpunnun paboTel cUCTEMBbI TEXHUYECKOTO ciayxa. AHanu3 3ama4 aius CTC.
KonTpoabsHasi padora 2

Oco0eHHOCTH pacTIpOCTPaHEHHs aKyCTHYECKUX BOJIH: peBepOepalus, IIyMbl, 3aTyXaHHe,
aKyCTHYecKasi TeHb. AKyCTHUYECKas MeJICHralus (JIy4eBoe IPUOIHIKEHHUE).

OCHOBHBIC TIOHATHS M YPaBHEHHS HEPa3pbIBHOCTH, Jiliiepa) B 3a7a4e ABHKCHUS UACAITEHOTO
raza. AKycTU4ecKoe-IpuOIKeHHE.
Hlaccu po6oTa, oO1IMe NOHATHS: IBUTATENb, PEIYKTOP, TaTUUK, IPUBO/I.
[TonsiTue 06 MEKTPOHHBIX YCTPOUCTBaX poOOTOB.

C6opka HECI0)KHOM MEKTPOHHOMN IUIATHI.

DKCIEpUMEHT ¢ POOOTOM.
[ToaroroBka, coop 1 06paboTKa JaAHHBIX.

[TonsiTue 06 smeMeHTax cTaTUCTUKH, rpaduyeckas oOpaboTKa.
CeHcopuka KBaJIpOKOIITEPOB.
KonTpouabHnas padora 3

3peHue, 1aabHOMEPBI.

Meroauka MMPOBCACHUA DKCIICPUMCHTA.

QHCKTpOHBI/IFaTCJ'IL IIOCTOSIHHOT'O TOKa C IMOCTOSIHHBIMUA MarHuTamu. I1oiHbIe u COKpalICHHBIC




ypaBHEHHUS JBMKEHUS. AHATUTHUECKOE PELICHUE, MOHATHE 00 YCTAHOBUBILUXCS PEKUMAX, O
IIYCKOBOM TOKE.

KauectBennoe uccienoBanue [[Buxenuu (BpallleHus) U CBOMCTB JIBUTATEsI.

KonTpoabHnas padora 4

[Tonsatue o pexxnme ynpasiienus HHIVM. JIByxuHTepBaapHas U YETBIPEXUHTEPBAIbHAS MOJIEIIN.
AHanuTH4eCcKoe pelIeHne Ui AByXUHTepBaibHou Moaenu [INM,

3asaya o ABM)KEHUHU KOJIEca Ha INIOCKOCTU ¢ TpeHHeM. JIMHENHBIN pa3roH Kosieca NOCTOSTHHBIM
MOMeHTOM. OCHOBHBIE CBOWCTBA.

5.3.3 Criucok TeOpeTUUECKUX BOIPOCOB, BBIHOCUMBIX Ha IPOMEKYTOUHYIO aTTECTAIUIO
1. Yro Takoe ceHcoprKa poOOTOB.

2. Buasr cencopos.
3. [Ipumepbl ceHCOpOB Ha U3BECTHBIX pOOOTAaX.
4, [lepBrie sKkcriepuMeHTHI. Y 3-AanbHOMeEp, ero oco0eHHOCTH. Vcnonb30BaHne B KauecTBe

Oammiepa 0€30MacHOCTH.

5 UeM oTIMYAIOTCS TPOCTHIE OT KOMIUJIEKCHBIX TaTYUKOB.

6 [IpumeHeHne MPOCThIX U KOMIUIEKCHBIX JaTYMKOB.

7. 3amaun. MaTemaTuueckue MoIeTH CpaBHEHUS N300paskeHn
8 ba3zoBble 3a1aun TEXHUYECKOTO 3PEHHUS.

9 OCHOBHBIE METO/IbI TEXHUYECKOTO 3PEHHUS.

10. Cucrema TB-kamepsl Kak CEHCOP.

11. Ucnonb3oBanue 6ubanoreku OpenCV mis paboThl ¢ BUAEOKaMepoil.

12. Onucanue paboThl CEHCOPOB.

13. Tunel 1aapHOMEPOB

14. OrpanudeHuss 1 OCHOBHBIE XapaKTEPUCTUKU, MPUHIUI YCTPOWCTBA JiazepHOro, Y3

HnH(paKpacHOTo JaTbHOMEPOB.

15. 3aziaya MHOTOJIy4EBOM IEJIEHT alluHy.

16. [TonsiTre 06 BPUCTUUECKUX ATTOPUTMAX.

17. [ToBenenue poOOTOB.

18. HckyccTBeHHBIN HHTEIIIEKT B MOOMIbHOM poboToTexHuke (JICM).
19. [Ipocteie pedekTopHbIE MOAETH MTOBEICHUS?

6. YueOHO-MeTOAuYecKOe U MH(OPMAIIHOHHOE 00ecTiedeHue TN CIIUTINHbI

6.1. CiucOK HCTOYHUKOB U JIMTEPATYPHI
a) OcHoBHas1 JIMTEpaTypa

1. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
0) /lonmoJiHUTEIbHAS JINTEpPaTypa

1. l'aaze-Panonopm M.I"., I[locnenos JI.A. OT ame0bI 10 poboTa: Moenu noBeaeHus. M3m.3
2011. 296 c. 0.

6.2 IlepeueHb pecypcoB HHGOPMALMOHHO-TEJEKOMMYHMKAIMOHHON ceTn «MHTepHeT»,



H606XOL[I/IMLIﬁ OJis1 OCBOCHUSA JUCIHHUIIJIMHBI
1. http://www.wolframalpha.com/

Ilepeuens B/l u UCC

Norr
/i

HaunmenoBauue

1

Mesxnynapoanbie pedeparuBHbie HaykoMeTpuueckue bJl, nocTymHbIe B paMKax
HaIMOHAILHON roanucky B 2023 1.

Web of Science

Scopus

[Tpodeccrnonanpabie moaHOTEKCTOBBIE B/, TOCTYMHBIE B paMKax HAIIMOHATIBHOU
noanucku B 2023 1.

Kypuansr Cambridge University Press
ProQuest Dissertation & Theses Global
SAGE Journals

XKypuaner Taylor and Francis

[Tpodeccnonanpabie MOTHOTEKCTOBBIE B/]

JSTOR
W3nanus no o011ecTBEHHBIM U TYMaHUTAPHBIM HAayKaM
OnekrponHas 6ubmmoreka Grebennikon.ru

KommbroTepHbie cripaBoYHbIE IPABOBBIE CHCTEMBI

Koncynerant Ilmoc,
lapanTt



http://www.wolframalpha.com/

7. MarepuajibHO-TEXHHYECKOe o0ecneyeHne TUCIMILINHbI
KomnbrotrepHslil K1acc, KOMIBIOTEP MPENogaBaTessi, KOMIbIOTEPHI CTYIEHTOB, IPOEKTOP, IKpaH,
JOCTYI B UHTEPHET.

1. IIepeyens 11O

Nert Haumenosanue [10 [IpousBoaurens Cnoco6
/m pacrpocTpaHeHHs
(ruyensuonnoe unu
€c80000HO
pacnpocmpatsiemoe)
1 Adobe Master Collection CS4 Adobe JIMIIEH3UOHHOE
2 OC «AnbT O6pazoBanue» 8 00O «bazanst CIIO | auneH3noHHOE
3 Windows 10 Pro Microsoft JMIIEH3HOHHOE
4 Kaspersky Endpoint Security Kaspersky JMIIEH3HOHHOE
5 Microsoft Office 2016 Microsoft JIMIEH3NOHHOE

8. O0ecneuyenne 0Opa3oBaTEJIBLHOIO NMPoOLECCA /IS JIUL C OTPAHUYEHHBIMH
BO3MOKHOCTSIMU 310POBbSI M HHBAJTH/I0B

B xone peanuzanuu AUCUUIUIMHBI UCTIOIBb3YIOTCS CIAEAYIONINE TOTIOJHUTEIbHbIE
METO/1bl 00Y4eHHsI, TEKYILEr0 KOHTPOJIS YCIIEBAeMOCTH U MPOMEKYTOYHON aTTecTalluu
oOyuarouuxcs B 3aBUCMMOCTH OT UX UHIUBUAYAIbHBIX 0COOEHHOCTEH:

° JUIS CTICTIBIX U CJTA00BHISIIIUX:

- JeK1uK 0(hOPMIISIOTCS B BUJIE SJIEKTPOHHOTO IOKYMEHTA, TOCTYITHOTO C MOMOII[HIO KOMITBIOTEPa
CO CIEIHATM3UPOBAHHBIM IIPOIPAMMHBIM 00ECIICUCHUEM;

- MMCbMEHHBIC 33][aHUS BBITMIOJIHIIOTCS Ha KOMITBIOTEPE CO CIEIHATU3UPOBAHHBIM ITPOTPAMMHBIM
obecrieueHreM, WA MOTYT ObITh 3aMEHEHBI YCTHBIM OTBETOM;

- obecreunBaeTcsl HHAMBUIYaIbHOE paBHOMEPHOE ocBeleHre He MeHee 300 JIroKC;

- 17151 BBITIOJTHEHHMS 3aIaHUs [IPU HEOOXOIMMOCTH TPEIOCTABIIACTCS YBEIMYMBAIOIIEE YCTPOICTBO;
BO3MOXKHO TaK)Ke MCIO0JIh30BaHHE COOCTBCHHBIX YBEIMUYMBAIOIIMX YCTPOWCTB;

- MUCbMEHHBIC 331aHksI OPOPMIISIOTCS YBEITHYSHHBIM HIPUDTOM;

- 9K3aMeH | 3a4€T MPOBOJSTCA B YCTHOHM (popMe WM BBIMOJIHSIOTCS B MUCHMEHHON (opMe Ha
KOMIIbIOTEPE.

° JUTSL TITYXHUX M C1a00CTIBIIIAITHX:

- Jekiuu OQOPMIISIFOTCS B BHUJE DJICKTPOHHOTO JIOKYMEHTa, JIMOO MPEIOCTaBIISIeTCS
3BYKOYCHJIMBAIOIIAs anmnapaTypa WHAWBUIYAILHOTO MOJIb30BaHHMS,

- MUCHMEHHBIC 33JJTaHUS BBITIOJIHSAIOTCS HA KOMITBIOTEPE B MUCbMEHHOM Gopme;

- 9K3aMEH U 3a4€T MPOBOJIATCS B MUCHBMEHHOM (hOpMe Ha KOMITBIOTEPE; BO3MOKHO MPOBEICHUE B
(dbopmMe TeCTUpOBaHUSL.

) JUTSL JIAIL C HAPYIISHUSIMHA OTIOPHO-/IBUTATEIBHOTO arapara:

- JIeKIMU 0(OPMIISFOTCS B BUJIC DIIEKTPOHHOTO JJOKYMEHTA, TOCTYITHOTO C TOMOIIBI0 KOMITBIOTEPA
CO CHEIMATU3UPOBAHHBIM IPOTPAMMHBIM 00ECTICUCHUEM;

- MUCHhMEHHBIC 3aJIaHKsI BBITIOHSIOTCS. HA KOMIIBIOTEPE CO CIICIUATN3UPOBAHHBIM ITPOTPAMMHBIM
o0ecreueHueM;



- 5K3aMEH M 3a4€T MPOBOJATCS B YCTHOW (hopMe HIIM BBINOJIHSAIOTCS B MUCHBMEHHOW (opme Ha
KOMIIBIOTEPE.

[Tpu HE06XO0IMMOCTH MPeAyCMATPUBACTCS YBEIMUCHNE BPEMEHH IS TTOJITOTOBKH OTBETA.
[Ipouienypa mpoBeneHHsI MPOMEKYTOUHOM aTTeCTalK Ui OOyJaroIUXCsl yCTAaHABIUBACTCA C
y4€TOM MX HHIUBUAYaTIbHBIX NCHXO(QH3MUECKUX ocobeHHocteil. IIpomexyrouHas arrectanus
MO>KET IPOBOAUTHCS B HECKOJIBKO 3TAIOB.

[Ipn mnpoBeseHMH npoLEAypbl OLEHUBAHUSA pPE3YIbTATOB OOYYEHHUs IPelyCMaTPUBAETCS
HCIOJIb30BAHNE TEXHUYECKUX CPEJICTB, HEOOXOJUMBIX B CBSI3M C HHIUBUAYAJIbHBIMHU
0COOEHHOCTSIMH 00yYarOIIUXCsA. DTH CPEACTBAa MOTYT OBITh MTPEIOCTABICHB YHUBEPCUTETOM, HITH
MOTYT HUCII0JIb30BaThCsl COOCTBEHHbIE TEXHUUECKHUE CPEJICTBA.

[IpoBenenue mporeaypsl OLIEHUBAHHS PE3YTHTaTOB OOYYEHHUS JOMYCKAETCS C MCIIOJIb30BAaHHEM
JMCTAaHLIMOHHBIX 00pa30BaTEIbHBIX TEXHOJIOTUIL.

ObecrnieunBaeTcst OCTYH K HH(POPMAMOHHBIM U OuOIMOrpadguueckuM pecypcaM B CETH
WuTtepHer nns kaxaoro oOywaromierocsi B ¢GopMax, aJalTUPOBAHHBIX K OTPAHMUYEHHUSM HX
3/10pOBbSI U BOCTIPUATHS HHPOPMAIIH:

) JUIS CJETbIX U C1a00BUASIINX:

- B IeyaTHO! (hopMe yBETMUEHHBIM HIPUPTOM;

- B JopMe 3JIEKTPOHHOTO IOKYMEHTA;

- B popme ayauodaiina.

° JUTSI TIYXUX M CJIa00CIIBITIAIIHX:

- B Ie4aTHou popme;

- B popMe IEKTPOHHOTO TIOKYMEHTA.

° JUI 00Y4JaIOIIMXCsl C HApYIIEHUSIMHU OMOPHO-ABUraTeNIbHOTO amrapaTra:

- B Ie4aTHou popme;

- B (hopMe 3IEKTPOHHOTO JOKYMEHTA,;

- B hopme ayauodaiina.

VYuebHble ayaUTOpUM Ui BCEX BMJIOB KOHTAKTHOM M CaMOCTOSITENbHON paldoThl, HaydHas
OMOMMOTEKa W WHBIC TIOMEIICHHS JIJI1 OOYYEeHHs] OCHAICHBI CIEIUaIbHBIM 00OpyIOBaHHEM M
y4eOHBIMH MECTaMU C TEXHUYECKUMHU CPEICTBAMU O0y4YEHUS:

) JUIS CJETIBbIX U CITa00BUASIINX:

- YCTPOMCTBOM J1sl CKaHupoBaHus U uteHus: ¢ kamepoit SARA CE;

- mucruieeM bpaiing PAC Mate 20;

- npuHTepoM bpaiinsg EmBraille ViewPlus;

° JUIS TIIyXUX U c1a0O0CIbIIauX:

- aBTOMATU3UPOBAaHHBIM pab04YrUM MECTOM ISl JIIOJICH ¢ HapyILIEeHUEeM cllyXa U CJ1a00CIbIIIalINX;
- aKYCTUYECKUH YCHIIUTEINb U KOJIOHKH;

° JUT 00Y4YaIOIIUXCSl ¢ HAPYIICHUSIMH OMOPHO-ABUTaTeNIbHOTO ammapara:

- IepEeIBUKHBIMHU, PErYIUPYEeMbIMU 3proHomMudeckumu napramu CHU-1;

- KOMIIBIOTEPHOM TEXHUKOW CO CHEeLUaIbHBIM ITPOrPaMMHBIM 00€CIIEYeHUEM.

9. MeToguveckne MaTepuaJbl
9.1 Ilnanbl NpaKTUYECKUX 3aHATUN

Tema 1. (6 u.) YcrpoiicTBo poboTa

lle]lb 3AHAMULL YCBOUTH OCHOBHBIC ITOHATHA p06OTOTeXHI/IKI/I.

dopma npoBesieHUs — 00CYKACHHE, OTIPOC.




Bomnpocs! it 06cyxaeHus:
Yro Takoe ceHcopuka poOoToB?

Kakwue BUIbI CECHCOPOB UCTIONB3YIOTCSI B POOOTOTEXHHUKH?

KoHTposbHBIE BOIIPOCHL:

1. Yro Takoe ceHcopHKa poOOTOB.

2. Buapl cencopos.

3. [Ipumepbl ceHCOPOB Ha U3BECTHBIX pOOOTAaX.

4, [lepBrie 3KCIEpUMEHTHI. ¥Y3-1aibHOMEpP, €ro 0COOEHHOCTH. Vcnonb3oBaHue B KauecTBE

Oammiepa 0€30MacHOCTH.

Crucok MCTOYHUKOB U JINTEPATYpPHI:

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"., I[locnenos JI.A. Ot ameOn1 10 poboTa: Moaenu moBeaeHus. M3m.3

2011.296 c. 0.

MarepuanpbHO-TEXHUYECKOE OOeCIeueHne 3aHsATHS: aKaJeMHU4YecKas ayauTOpHsi C XOpOIIeH
JIOCKOH.

Tewma 2. (8 4.) OCHOBBI KHHEMATUKH MOOMILHOTO pOOOTa

Lenv 3anamuii: y3HaTh O IPOCTHIX U KOMIUIEKCHBIX TaTYMKAX U UX OTIUIHUSIX.
dopma npoBeAeHUS — 00CYKICHUE, OTIPOC.
Bompocer mist o0cyxieHus:
I'1e mpuMEHSIFOTCSI TPOCTHIE M KOMIUICKCHBIC TAaTYMKN?
KoHTposibHBIE BOITPOCHI:

1. YeM oTIMYAIOTCS IIPOCTBIC OT KOMIIJICKCHBIX TaTYUKOB.
2. HpI/IMeHeHI/IC IMPOCTBIX U KOMILUICKCHBIX IATYUKOB.

CIHMCOK HCTOYHUKOB U JINTCPATYPhI:

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

MartepuanbHO-TeXHUUYECKOE OOecTieueHIe 3aHATH: akaieMudecKas ayJJUTOPHUS C XOpoIen
JIOCKO1.

Tema 3. (6 4.) DEMEHTBI CTOXaCTUYECKOM TEOPHH yIPaBICHUS

Llenv 3anamuii: TOZHAKOMUTB CO CIIOCOOAMHU CpaBHEHHS U300pakeHU.

<DopMa MMPpOBCACHUA — OGCY)K,Z[eHI/IC, HU3YUCHUC NOKYMCHTAIIUU, TPAKTHYICCKAA pa60Ta C
CHCTEMOM Ha KOMIIBIOTCPE, pa3pa60T1<a WHIANBUAYAJILHOTO ITPOCKTA.




Bomnpocs! it 06cyxaeHus:
Kak MoxHO cpaBHMBATH /1Ba N300paxKeHUs?
KonTtpoiibHBIE BOIIPOCHL:

1. 3amaun. MaTemaTuueckue MoI€IN CpaBHEHUS N300paskeHUI

Criucok UCTOYHUKOB U JINTEPATYPHI:

1. Thrun, Burgard, Fox. Probabilistic Robotics. MIT Press
2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
3. T'aaze-Panonopm M.I"., I[locnenos JI.A. Ot ame0bI 10 poboTa: Moienu nmoBeacHus. 13m.3

2011.296 c. 0.

MarepuanbHO-TEXHUYECKOE OOeCleueHne 3aHATHS: aKaJeMU4yecKas ayJuTopusi C XOpOIIei
JIOCKOH.

Tema 4. (6 4.) DneMeHTBI CTOXaCTHUYECKON TEOPHH YIIPaBICHUS

L]env 3ansamuii: TO3HAKOMHUTBCS C OCHOBAMH TEXHUYECKOTO 3PEHHSL.
dopma npoBeAeHUS — 00CYKICHUE, OTIPOC.
Bomnpocsr myist o0cyxeHus:
Ha dyem ocHOBaHO TeXHUYECKOE 3peHue?
KonTpoJibHBIE BOPOCHL:

bazoBble 3a1aun TEXHUYECKOTO 3PEHUS.

OcCHOBHBIE METO/IbI TEXHUYECKOTO 3PEHHUSL.

Cucrtema TB-kamMepsbl Kak CeHCOP.

HcnonwszoBanne 6udmmoreku OpenCV st paboThl ¢ BUACOKAMEPOH.

el N =

KOHTpOJIBHBIe BOIIPOCHI:

1. IlonsTHE O PaBHOMOIIHOCTH MHOKECTB. CuyeTHbBIC MHOKECTBA. TeopeMa O CHCTHOCTH HJIN
KOHCYHOCTH O6’LCI[I/IHCHI/IH CUCTHOI'O YHUCj1a KOHCYHBIX MHOXXCCTB. HpHMep IIPUMCHCHUA TCOPEMBI
K J0Ka3aTCJIbCTBY CUCTHOCTHU MHOKECTBA BCECX CJIOB HaJl KOHCUHbBIM aJICI)aBI/ITOM.

2. ITonsTtue o PAaBHOMOITHOCTH MHOKCCTB. CyeTHBIE MHOKECTBA. TeopeMa O CYCTHOCTHU
CYCTHOTI'O O6’LCI[I/IHCHI/IH CUCTHBIX HMJIM KOHCYHBIX MHOXKCCTB. HpHMep IMPUMCHCHUA TCOPEMbBI K
AO0Ka3aTCJIbCTBY CYHECTHOCTH MHOXKXCECTBA BCCX KOHCYHBIX IOJAMHOKCCTB B MHOXKCECTBC BCECX CJIOB
HaJ KOHCYHBIM aJ'I(baBI/ITOM.

3. IlonsTue o PaBHOMOIITHOCTU MHOXKECTB. CdyeTHBIC MHOJXKECTBA. TeopeMa O CUYCTHOCTHU
NMPOU3BCACHUA CUCTHBIX MHOKCCTB. HOKEB&TCJ'H)CTBO CUCTHOCTH MHOKCCTBA PANUOHAIBHBIX
YHUCCII.

4, MOIJ.IHOCTL KOHTHHYYMaA. TeopeMa KaHTopa 0 HCCYCTHOCTH MHOXKECTBA TOUCK HA OTPE3KE
[0;1].
5. Ilonstne paBHOMOImHOCTM MHOXecTB. Teopema Kanropa - bepHmreitHa o

pPaBHOMOIITHOCTH  JIBYX MHOXecTB (0e3 mJokaszarenscTBa). [lpuMepsl  j0oKazaTtenbcTBa
PaBHOMOITHOCTH HEKOTOPBIX MHOKECTB C HCIOJNb30BaHHEM Teopembl Kantopa-bepHinreiina
(HampuMep, MHOKECTBA ACWCTBUTENbHBIX uncen R u otpeska [0;1]).

6. Teopema Kantopa o TOoM, yTo MHOXecTBO P(A) BceX MOAMHOKECTB HEKOTOPOTO
MHOecTBa A GoJiee MOIIIHO, YeM MHOXKeCTBO A. [IprMeHeHune 3Toil TeopeMbl s TOKa3aTeNbCTBa




HECUYCTHOCTHU MHOXCCTBA BCCX A3BIKOB C KOHCYHBIM aJ](baBI/ITOM.

Crnrcok NCTOYHUKOB U JIMTEPATYPhI:

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

MatepuanbHO-TEXHHYECKOE OOCCIICUCHUE 3aHATHS: aKaJeMUdecKas ayIuTOpHsS C XOpomiei
JIOCKOH.

Tema 5. (6 u.) Cencopnast nogcucrema pobora

Ueflb 3auHsAmull: TIO3HAKOMHUTBLCS C OCHOBAMHU TEXHHYISCKOTO 3pCHHA.

dopma npoBeAeHUST — 00CYKIECHUE, OTIPOC, CAMOCTOATEIFHOE U3YUEHHUE KaXKIBIM CTYJIEHTOM
OJHOTO M3 CEHCOPOB, C MOJKIIOYEHHEM €r0 K KOMITBIOTEPY, TPUMEpaMu puMeHeHus. [Ipumepsl
CGHCOpOBZ FI/IpOCKOH, aKcenepOMeTp, JaTYUK TeMnepaTprI, JaTYUK BJIAXXHOCTH, JATUYUK
OCBEILIEHHOCTH, TaMep, EMKOCTHOM JaTYUK

Bompocsr myist o0cyxienus:
B uem 0coOGeHHOCTH pa3INYHbIX CEHCOPOB?
KoHTponbHBIE BOITPOCHL:

1. Onucanue paboThl CEHCOPOB.

Crucok UCTOYHUKOB U JINTEPATYpPHI:

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

MarepuanbHO-TEXHUYECKOE OOecIeueHne 3aHATHS: akKaJeMU4YecKas ayJuToOpusi C XOPOIIeH
JIOCKOH.

Tewma 6. (8 4.) [lmanupoBaHue IBHIKEHUS C YUETOM CEHCOPHUKHU

L]env 3ansamuii: OCBOUTH OCHOBHBIC METO bl IPUMEHEHUS TATbHOMEPOB.
dopma npoBeieHUs — 00CyXKIeHue, pelIeHue 3a/1a4, OMpoc.
Bormpocs! 1ist 06cyxaeHus:

Kakne CYIIECTBYIOT 0a30BbIE AJITOPUTMBI 06"563,[[3 H IIPCOJ0JICHUA HpeHHTCTBHﬁ.

KoHTposbHBIE BOIPOCHL:
1. Tuns! ganeHOMEPOB
2. OrpaHuyeHHs M OCHOBHBIE XapaKTEPUCTHKH, MPUHIMII YCTPOMCTBa JlazepHOro, Y3 H

MH(PAKPaCHOTO TAIbHOMEPOB.

CHHCOK UCTOYHUKOB B JIMTCPATYPHI:

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




MatepuanbHO-TEXHHUECKOE OOCCIICUCHUE 3aHATHS: aKaJeMUdecKas ayIuTOpHs C XOpouiei
JIOCKOH.

Tema 7. (16 4.) MeToasl 00pabOTKH CEHCOPHBIX JaHHBIX

L]env 3anamuii: HAyYUTbCS MOJIEIIMPOBATH U PELIaTh 337a4y MHOTOJIY4€BOM MeJIeHraluu.

dopma IpoBeeHNs — pEIlIEeHHE 3a1a4, OIIPoC.

KoHTposbHBIE BOITPOCHL:

1. 3ajaua MHOTOJIY4€BOM MEJICHTaIHH.
2. [TonsiTHE 00 PBPUCTUUECKUX ATTOPUTMAX.
Crrcok NCTOYHUKOB U JIUTEPATYpPhI:

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

MartepuanpbHO-TEXHUYECKOE OOecCIeueHne 3aHATHS: aKaJeMU4YecKas ayIuTopusi C XOPOIIeH
JIOCKOH.

Tewma 8. (8 4.) ckycCTBEHHBIN MHTEIUIEKT B pOOOTOTEXHHUKE

1lenv 3anamuii: oceonth noustus UN.
dopma npoBeacHUsT — 00CYKIEHUE, PEIICHHE 3a1a4, OTIPOC.
Bompocsr mist o0cyxieHus:

Uto Takoe nmoBeneHNe POOOTOB, MOHATHE 00 NCKYCCTBEHHOM MHTEIIJICKTE B MOOMIBHOM
po6oroTexuuke (JJCM). IIpocTeie pedaekTopHbIE MOJCIIH TOBEICHUS?

KOHTpOJIBHBIe BOIIPOCHI:

1. [ToBenenue poOOTOB.
2. HckyccTBeHHBIN HHTEIIEKT B MOOMIIbHOM poboToTexHuke (JJCM).
3. [Ipocteie pedieKTopHbIE MOIETH TOBEICHHUS?

CHMCOK HCTOYHUKOB B JIMTCPATYPHI:

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

2. Roland Siegwart, Illah Nourbakhsh. Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press.
MaTepI/IaJILHO-TeXHI/I‘{eCKOC oOecrieueHne 3aHATHSA: aKaJIcMHU4eCKad ayauTopus ¢ XOpOI.I.IGfI
JTOCKOM.

9.2.MeTozmqec1me YKazanusda AJjis oﬁyqamumxca 10 OCBOCHMI0O JUCHHUIIJIMHBI

HanmeHnoBanue Koua- Bonpocs! 11 usyyenus Jluteparypa
pasaeJa BO
AUCHHILIMHBI 4acoB




BBenenue B

YcerpoiictBo poOoTa (3J1EMEHTHI),
Qg depeHInanbHbIN TPUBO/L.
JlnHamuKa 3J1eKTpOABUTaTEIA.
Oco0eHHOCTH ITyCKOBOTO PEXKUMA.
[INM-ynpasnenue.

POGOTOTEXHHKY.

Yacrts 1

YcrpoiicTBo podoTa Omnpenenenue podora. Thrun, Burgard, Fox.
Teopus TpuenuucTBO: ABUTaTeNH/MaTunK — | Probabilistic Robotics. MIT
JIEKTPOABUTaTEIS IPOLIECCOP — IPOrPAMMA. Press

(c. 55-96, 3agauu k
pazzenam).

Roland Siegwart, Illah
Nourbakhsh. Introduction
to Autonomous Mobile
Robots. MIT Press. (c.1-25;
52-56).

OCHOBBI KHHEMATHKHU
MOOMIBHOTO poOOoTa
(OCHOBBI yITpaBJIEHUS
NBIDKEHHEM poOoTa

JBurarens 1 KOJ€eco.
HuddepennnanbHble ypaBHEHUS
JIBUKCHHUS, 3aKOHBI JIBFDKCHUS.
Pa3ron MOMEHTOM CHJIBI U
AJIEKTpOABUTATEIEM. | 0JIOHOMHBIE
Y HETOJIOHOMHBIE CUCTEMBI.
OOGpatHble 3a/1a4u TTOCTPOSHUS
TBYKEHUS. [[BHKEHUE O
TPAeKTOPHUU U IO JINHUU (TIOHSATHE
00paTHO¥ CBSI3M).

Thrun, Burgard, Fox.
Probabilistic Robotics. MIT
Press

(c. 314-324; 96-117; 3anaun
K paszienam).

Roland Siegwart, Illah
Nourbakhsh. Introduction
to Autonomous Mobile
Robots. MIT Press (¢.9-12;
53).

DJIEMEHTHI TEOPUU
HaBUT AU
Teopust peryiasiTopoB

JBwmxenue no kaprte. [Ipoknaaka
Mapupyrta. AJIrOPUTMBI.
[IponopmoHaIbHbIMI,
WHTETpaJIbHbINI,
muddepeHnanbHbINA PETyIATop U

ux komouHaruu. [TN]] — perymstop.

O,I[OMCTpI/ILIeCKaH HaBHUI'allUsd.

Thrun, Burgard, Fox.
Probabilistic Robotics. MIT
Press

(c. 209-308; 3amaum
pasnenam).

Roland Siegwart, Illah
Nourbakhsh. Introduction
to Autonomous Mobile
Robots. MIT Press (c.26-
44; 56-60).

JJIEMEHTEI
CTOXaCTUYECKOU
TEOPUHU YIIPABICHUS

BeposTHOCTHBIN TOAXO/I.
KanmanoBckas ¢unbTparnus B
3a/laue HaBUTAI[UU 110 MasKaM.

Thrun, Burgard, Fox.
Probabilistic Robotics. MIT
Press

(c. 196-208; 3amaum
pazzenam).

Roland Siegwart, Illah
Nourbakhsh. Introduction
to Autonomous Mobile
Robots. MIT Press (c.44-
50; 60-62).

BBegenue B
POOOTOTEXHHKY.
Yactsb 2.




CeHcopHas
mojcucreMa poboTa

CeHcopuKa B 3aJ1a4e JIBHXKCHUS 110
JIMHUMH. I[aT‘-II/IKI/I JIMHHUH,
BUJICOCHCTEMA 3PEHUSL.

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

Roland Siegwart, Illah
Nourbakhsh. Introduction
to Autonomous Mobile
Robots. MIT Press (c.131-
135; 160-173).

[InanupoBanue
JIBUYKECHUSI C YIETOM
CEHCOPHKH

HansHoMepbl. O0be3
HPENSATCTBUM.

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

Roland Siegwart, Illah
Nourbakhsh. Introduction
to Autonomous Mobile
Robots. MIT Press (c.138-
147).

MeTo 161 00paboTKH
CCHCOPHBIX JaHHBIX

3agadya MHOTOJIy4€BOM TMEJICHT all|H.

[TonsiTHE 00 3BpUCTHUECKHUX
aIropuTMax.

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).

M ckyccTBEHHBIN
WHTCIUICKT B
POOOTOTEXHUKE

[ToBenenne poOOTOB, MOHATHE 00
UCKYCCTBCHHOM HHTECIIJICKTE B

MOOMIBHOU poboToTexHUKE (JJCM).

[TpocTeie peduieKkTopHbIE MOIENN
MOBE/ICHUS.

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).




Ipunoowcenue 1
AHHOTANIUA JUCHUTTJINHBI

Jucuuruinna «BBeneHre B poOOTOTEXHUKY» BXOJUT B COCTAB YaCTH (POPMHUPYEMON YIaCTHUKAMH
00pa3oBaTeNbHBIX OTHOIIEHHH, 0J0Ka b1 IUCHMIUIMH MOATOTOBKH CTYACHTOB IO HAIPABJICHUIO
noarotoBku 45.03.04 «lHTemneKkTyanbHble CUCTEMBl B T'yMaHUTapHOU cdepe». ucnuninna
peamu3yercsi Ha OTIENEHUN MHTEIUICKTYaIbHBIE CHCTEMBl B T'YMaHHTapHOH cdepe kadenpoii
MaTeMaTHKH, JIOTUKA U MUHTEJUIEKTYaJIbHbIX CUCTEM B T'yMaHUTapHOU cdepe B 7 u 8 cemecTpax.

Lenv Ooucyunnunvl: 00ydeHME CIlyllIaTeled COBPEMEHHOMY MaTEMAaTUYECKOMY SI3bIKY, CTHIIIO
KOMIIBIOTEPHOTO MOJICJTUPOBAHUSI B POOOTOTEXHUKE W TMPUOOPETEHHE y CTYACHTOB HAaBBIKOB
MaTeMaTH4Ye€CKOTO MOJISTUPOBAHUSI C UCTIOJIH30BAHUEM COBPEMEHHBIX BBIUNCIUTEIHHBIX CPEJICTB.

3aoaua oucyunaunsl: o0cBOEHNE 0A30BbIX MAaTEMATHUECKUX MMOHATUN POOOTOTEXHUKU U HABBIKOB,
JeKAIMX B OCHOBE APYrMX MaTeMaTHUECKUX IUCHUIUTMH M HEOOXOIMMBIX IS TOJY4eHUS
TpeOyeMbIX KOMITETCHIIUH B 00NacTH WHPOPMATUKHU, MPOTPAMMHUPOBAHUS U MATEMaTHYECKOTO
MOJICTTUPOBAHHUSL.

B pesynbmame uzyuenus oucyuniunsl cmyoeHm OO0JIHCeH:

3namo:

° OCHOBHBIE 3aJ1a4u coBpeMeHHOI poboToTexHuku (TTK-1);

° apXHUTEKTYPy MOOMIIBHOTO poboTa U ero cucremsl ynpasiaenus (ITK-1).

° OCHOBHbIE (YHKIIMM KOMIIOHEHTOB CHCTEMBbl YIPABICHUS, HCIOJIb3yeMble ISl HUX

peanu3aIiy METO bl M aJITOPUTMBI M UX MaTeMatuueckue ocHoBbI (ITK-1.1).
Ymems:

° MPOEKTUPOBATh  CHCTEMBl  YIPABJICHUS POOOTOTEXHHYECKMX CHUCTEM, BBIOMpAThH
MOIXOSIIUE APXUTEKTYPHBIE PelicHus U anroputMbl yrpasineHus (ITK-1.2);

° COCTaBJIATh M OTJIAKUBAThH MPOTPAMMbI YIPABJICHUS MOOMIEHBIM 0OBEKTOM B PEabHOM
Bpemenu (I11K-1.2);

° paboTaTh B CUMY/ISILMOHHBIX poboToTexunyeckux cpemax (ITK-1.3)

Braoemy:

° HaBBIKAMH PEIICHHUS IPOCTHIX 3a/1a4 yIpaBiieHUus MOOMIbHBIMU poboTamu (ITK-1.3);

° HaBBIKAMH PUKIIAHOTO IPOrPaMMHUPOBaHKs MUKpOKoMIbioTepa poboTa (ITK-1.3)

PaGoueii mnporpaMmoil TIpPeayCMOTpPEHBI CJEIYIOIIME BUIBl KOHTPOJIA: MPOMEKYTOYHAsS
aTTecrainus B (hpopMe 3auera c OIeHKOM B 7 U 8 cemecTpax.

O6H_[a$[ TPYAOCMKOCTb OCBOCHUS JUCHUIIIMHBI COCTABJIACT 6 3a4eTHBIX CAUHUII.
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	Задачи многолучевой пеленгации.
	Дальномерные системы. Матрица дальностей, ее использование для планирования движения робота. Метод выделения препятствий по нормалям к поверхности.
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	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.
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	17. Поведение роботов.
	18. Искусственный интеллект в мобильной робототехнике (ДСМ).
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	6. Учебно-методическое и информационное обеспечение дисциплины (1)
	6.1. Список источников и литературы (1)
	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
	7.  Материально-техническое обеспечение дисциплины
	Компьютерный класс, компьютер преподавателя, компьютеры студентов, проектор, экран, доступ в интернет.
	1. Перечень ПО
	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; (1)
	- письменные задания выполняются на компьютере со специализированным программным обеспечением;
	- экзамен и зачёт проводятся в устной форме или выполняются в письменной форме на компьютере. (1)
	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 использоватьс...
	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: (1)
	- 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; (1)
	- в форме электронного документа; (1)
	- в форме аудиофайла. (1)
	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: (2)
	- устройством для сканирования и чтения с камерой SARA CE;
	- дисплеем Брайля PAC Mate 20;
	- принтером Брайля EmBraille ViewPlus;
	● для  глухих и слабослышащих: (1)
	- автоматизированным рабочим местом для людей с нарушением слуха и слабослышащих;
	- акустический усилитель и колонки;
	● для обучающихся с нарушениями опорно-двигательного аппарата: (1)
	- передвижными, регулируемыми эргономическими партами СИ-1;
	- компьютерной техникой со специальным программным обеспечением.
	9. Методические материалы (1)
	9.1 Планы практических занятий
	9.2.Методические указания для обучающихся по освоению дисциплины
	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 реали...
	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 моделирова... (1)
	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.

