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1. ЦЕЛИ ОСВОЕНИЯ

1.1 Цель данной дисциплины - подготовить студентов к созданию робототехнических систем, обладающих

программными и аппаратными средствами, обеспечивающими движение частей системы на уровне,

необоходимом для промышленного применения.

2. МЕСТО В СТРУКТУРЕ ОБРАЗОВАТЕЛЬНОЙ ПРОГРАММЫ

Блок ОП: Б1.В.ДВ.09

2.1 Требования к предварительной подготовке обучающегося:

2.1.1 Введение в разработку приложений дополненной и виртуальной реальностей

2.1.2 Нейронные сети

2.1.3 Программирование роботов II

2.1.4 Системный анализ и принятие решений

2.1.5 Системы автоматизированного проектирования

2.1.6 Экспертные и рекомендательные системы

2.1.7 Дискретные и нелинейные системы автоматического управления

2.1.8 Имитационное моделирование

2.1.9 Машинное обучение II

2.1.10 Методы и средства обработки изображений

2.1.11 Методы оптимизации

2.1.12 Основы мехатроники

2.1.13 Прикладной статистический анализ

2.1.14 Программирование роботов I

2.1.15 Производственная практика по освоению первичных навыков в области разработки наукоемкого ПО

2.1.16 Производственная практика по освоению первичных навыков в области разработки робототехнических и

киберфизических систем

2.1.17 Фрактальный анализ

2.1.18 Математическое моделирование

2.1.19 Основы теории информации и автоматов

2.1.20 Теория случайных процессов

2.1.21 Функциональный анализ

2.1.22 Численные методы

2.1.23 Учебная практика по ознакомлению с технологиями разработки наукоемкого ПО

2.1.24 Учебная практика по ознакомлению с технологиями разработки робототехнических и киберфизических систем

2.1.25 Введение в специальность

2.1.26 Специальные главы математики для Computer Science

2.2 Дисциплины (модули) и практики, для которых освоение данной дисциплины (модуля) необходимо как

предшествующее:

3. РЕЗУЛЬТАТЫ ОБУЧЕНИЯ ПО ДИСЦИПЛИНЕ, СООТНЕСЕННЫЕ С ФОРМИРУЕМЫМИ

КОМПЕТЕНЦИЯМИ

ПК-4: Способен выявлять естественно-научную сущность проблем, возникающих в ходе профессиональной

деятельности, применять современный математический аппарат

Знать:

ПК-4-З1 Основные принципы внедрения и применения промышленных роботов

ОПК-2: Способен обоснованно выбирать, дорабатывать и применять для решения исследовательских и проектных

задач математические методы и модели, осуществлять проверку адекватности моделей, анализировать результаты,

оценивать надежность и качество функционирования систем,  моделирование и анализ для проведения детальных

исследований и поиска решения технических вопросов в соответствующей области исследования

Знать:

ОПК-2-З1 Различные системы координат для описания движения робота

УК-1: Способен осуществлять поиск, критический анализ и синтез информации, умение анализировать процессы и

системы с использованием соответствующих аналитических, вычислительных и экспериментальных методов,

применять системный подход для решения поставленных задач
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Знать:

УК-1-З1 Классификацию промышленных роботов и манипуляционных систем

ПК-4: Способен выявлять естественно-научную сущность проблем, возникающих в ходе профессиональной

деятельности, применять современный математический аппарат

Уметь:

ПК-4-У1 Уметь решать прямую и обратную задачи кинематики манипулятора

ОПК-2: Способен обоснованно выбирать, дорабатывать и применять для решения исследовательских и проектных

задач математические методы и модели, осуществлять проверку адекватности моделей, анализировать результаты,

оценивать надежность и качество функционирования систем,  моделирование и анализ для проведения детальных

исследований и поиска решения технических вопросов в соответствующей области исследования

Уметь:

ОПК-2-У1 Производить расчеты для манипуляторов с параллельной кинематикой

УК-1: Способен осуществлять поиск, критический анализ и синтез информации, умение анализировать процессы и

системы с использованием соответствующих аналитических, вычислительных и экспериментальных методов,

применять системный подход для решения поставленных задач

Уметь:

УК-1-У1 Решать задачи динамики манипулятора

ПК-4: Способен выявлять естественно-научную сущность проблем, возникающих в ходе профессиональной

деятельности, применять современный математический аппарат

Владеть:

ПК-4-В1 Методами решения прямой и обратной задачи кинематики манипулятора

ОПК-2: Способен обоснованно выбирать, дорабатывать и применять для решения исследовательских и проектных

задач математические методы и модели, осуществлять проверку адекватности моделей, анализировать результаты,

оценивать надежность и качество функционирования систем,  моделирование и анализ для проведения детальных

исследований и поиска решения технических вопросов в соответствующей области исследования

Владеть:

ОПК-2-В1 Методами преобразования координат

УК-1: Способен осуществлять поиск, критический анализ и синтез информации, умение анализировать процессы и

системы с использованием соответствующих аналитических, вычислительных и экспериментальных методов,

применять системный подход для решения поставленных задач

Владеть:

УК-1-В1 Методами динамического анализа и синтеза динамических систем


