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1. ЦЕЛЬ И ЗАДАЧИ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ

формирование понимания теоретических основ   моделирования   динамики   твердых   тел,   электрических   и

гидравлических систем, а также процессов их взаимодействия; формируется способность в рамках  научно-

исследовательской  и  проектно-конструкторской  деятельности  выполнять проектирование   робототехнических   систем

и   узлов   систем   автоматизированного производства.

2. МЕСТО ДИСЦИПЛИНЫ В СТРУКТУРЕ УЧЕБНОГО ПЛАНА

Цикл (раздел) ОП:

2.1 Входной уровень знаний:

2.1.1 Модуль 1. Основы робототехники

2.1.2 Системы автоматизированного проектирования

2.1.3 Теория механизмов и машин

2.1.4 Информатика и программирование

2.1.5 Математика и математическая статистика

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

предшествующее:

2.2.1 Модуль 3. Беспилотные летательные аппараты

2.2.2 Модуль 4. Автономные транспортные средства

3. КОМПЕТЕНЦИИ ОБУЧАЮЩЕГОСЯ, ФОРМИРУЕМЫЕ В РЕЗУЛЬТАТЕ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ

(МОДУЛЯ)

ПСК-4.2: Способен разрабатывать конструкторскую и проектную документацию электрических и электронных

узлов робототехнических систем

Знать:

Уровень 1 структуру конструкторской и проектной документации электрических и электронных узлов

робототехнических систем

Уметь:

Уровень 1 использовать стандарты и технические условия на конструкторскую и проектную документацию

электрических и электронных узлов робототехнических систем

Владеть:

Уровень 1 навыками разработки конструкторской и проектной документации электрических и электронных узлов

робототехнических систем

ПСК-3.2: Способен подготавливать технико-экономическое обоснование проектов создания робототехнических

систем

Знать:

Уровень 1 методику технико-экономического обоснования проектов создания робототехнических систем

Уметь:

Уровень 1 обоснованно выбирать оптимальные показатели технико-экономического обоснования проектов создания

робототехнических систем

Владеть:

Уровень 1 навыками подготовки технико-экономического обоснования проектов создания робототехнических систем

ПСК-2.2: Способен разрабатывать программное обеспечение для проектирования робототехнических систем

Знать:

Уровень 1 структуру программного обеспечения для проектирования робототехнических систем

Уметь:

Уровень 1 обоснованно выбирать оптимальное программное обеспечение для проектирования робототехнических

систем

Владеть:

Уровень 1 навыками разработки программного обеспечения для проектирования робототехнических систем

ПСК-1.2: Способен использовать информационные технологии для

составления математических моделей робототехнических систем, их подсистем и отдельных элементов и модулей

Знать:

Уровень 1 сущность информационных технологий для составления математических моделей робототехнических

систем, их подсистем и отдельных элементов и модулей

Уметь:
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Уровень 1 использовать информационные технологии для составления математических моделей робототехнических

систем, их подсистем и отдельных элементов и модулей

Владеть:

Уровень 1 навыками использования информационных технологий для составления математических моделей

робототехнических систем, их подсистем и отдельных элементов и модулей

В результате освоения дисциплины обучающийся должен

3.1 Знать:

3.1.1 1. сущность информационных технологий для составления математических моделей робототехнических систем,

их подсистем и отдельных элементов и модулей

3.1.2 2. структуру программного обеспечения для проектирования робототехнических систем

3.1.3 3. методику технико-экономического обоснования проектов создания робототехнических систем

3.1.4 4. структуру конструкторской и проектной документации электрических и электронных узлов робототехнических

систем

3.2 Уметь:

3.2.1 1. использовать информационные технологии для составления математических моделей робототехнических

систем, их подсистем и отдельных элементов и модулей

3.2.2 2. обоснованно выбирать оптимальное программное обеспечение для проектирования робототехнических систем

3.2.3 3. обоснованно выбирать оптимальные показатели технико-экономического обоснования проектов создания

робототехнических систем

3.2.4 4. использовать стандарты и технические условия на конструкторскую и проектную документацию электрических

и электронных узлов робототехнических систем

3.3 Владеть:

3.3.1 1. навыками использования информационных технологий для составления математических моделей

робототехнических систем, их подсистем и отдельных элементов и модулей

3.3.2 2. навыками разработки программного обеспечения для проектирования робототехнических систем

3.3.3 3. навыками подготовки технико-экономического обоснования проектов создания робототехнических систем

3.3.4 4. навыками разработки конструкторской и проектной документации электрических и электронных узлов

робототехнических систем

4. СТРУКТУРА И СОДЕРЖАНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ)

Наименование разделов и тем /вид

занятия/

Литера-

тура
Часов

Компетен-

ции

Семестр /

Курс

Код

зан.

Формы

контроля

Акт. и

инт.

формы

обуч-я.

Уровень

сформ-ти

комп.

Раздел 1. Базовые понятия и

принципы

1.1 Базовые понятия и принципы /Лек/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

0,55 Собеседо

вание,

тест

ПСК-3;

ПСК-4

1.2 Базовые понятия и принципы /Сем

зан/

Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

15 Собеседо

вание,

тест

ПСК-3;

ПСК-4

1.3 Базовые понятия и принципы /Ср/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

105 Собеседо

вание,

тест

ПСК-3;

ПСК-4

Раздел 2. Метод Эйлера-Лагранжа

2.1 Метод Эйлера-Лагранжа /Лек/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

15 Собеседо

вание,

тест

ПСК-3;

ПСК-4
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2.2 Метод Эйлера-Лагранжа /Сем зан/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

15 Собеседо

вание,

тест

ПСК-3;

ПСК-4

2.3 Метод Эйлера-Лагранжа /Ср/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

10,95 Собеседо

вание,

тест

ПСК-3;

ПСК-4

Раздел 3. Метод Ньютона-Эйлера

3.1 Метод Ньютона-Эйлера /Лек/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

0,55 Собеседо

вание,

тест

ПСК-1;

ПСК-2;

ПСК-3;

ПСК-4

3.2 Метод Ньютона-Эйлера /Сем зан/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

15 Собеседо

вание,

тест

ПСК-1;

ПСК-2;

ПСК-3;

ПСК-4

3.3 Метод Ньютона-Эйлера /Ср/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

125 Собеседо

вание,

тест

ПСК-1;

ПСК-2;

ПСК-3;

ПСК-4

Раздел 4. Свойства уравнений

движения

4.1 Свойства уравнений движения /Лек/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

15 Собеседо

вание,

тест

ПСК-1;

ПСК-2;

ПСК-3;

ПСК-4

4.2 Свойства уравнений движения /Сем

зан/

Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

25 Собеседо

вание,

тест

ПСК-1;

ПСК-2;

ПСК-3;

ПСК-4

4.3 Свойства уравнений движения /Ср/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

125 Собеседо

вание,

тест

ПСК-1;

ПСК-2;

ПСК-3;

ПСК-4

Раздел 5. Идентификация

динамических моделей

5.1 Идентификация динамических

моделей /Лек/

Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

15 Собеседо

вание,

тест

ПСК-1;

ПСК-2;

ПСК-3;

ПСК-4

5.2 Идентификация динамических

моделей /Сем зан/

Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

15 Собеседо

вание,

тест

ПСК-1;

ПСК-2;

ПСК-3;

ПСК-4

5.3 Идентификация динамических

моделей /Ср/

Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

125 Собеседо

вание,

тест

ПСК-1;

ПСК-2;

ПСК-3;

ПСК-4

Раздел 6. Промежуточная

аттестация
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6.1 Консультации /Конс/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

15 Собеседо

вание,

тест

ПСК-1;

ПСК-2;

ПСК-3;

ПСК-4

6.2 Промежуточная аттестация /КРА/ 0,15

6.3 Зачет /Зачёт/ Л1.1

Л1.2

Л1.3Л2.

1

Э1 Э2

45 Собеседо

вание,

тест

ПСК-1;

ПСК-2;

ПСК-3;

ПСК-4

5. ФОНД ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ

Фонд оценочных средств представлен в приложении к рабочей программе.

6. ПЕРЕЧЕНЬ ИНФОРМАЦИОННЫХ ТЕХНОЛОГИЙ

6.1 Перечень программного обеспечения

САПР "AutoCAD 2015"

САПР "КОМПАС 3D V12" - Машиностроительная конфигурация

АРМ "СЕЛЭКС"

6.2 Перечень информационных справочных систем

ЭБС "Земля знаний"

Геоинформационная система "ArcGIS"

Справочно-правовая система "Консультант Плюс"

7. МАТЕРИАЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ)

Номер ауд. Назначение Оборудование и ПО Вид занятия

1314 Учебная аудитория для

проведения занятий

лекционного типа, занятий

семинарского типа, курсового

проектирования (выполнения

курсовых работ), групповых и

индивидуальных консультаций,

текущего контроля и

промежуточной аттестации

 Столы ученические – 17 шт., стол преподавателя – 1 шт.,

стулья – 52 шт., доска меловая – 1 шт.,  ПК – 1 шт., доска

меловая – 1 шт., отвертка – 3 шт.; паяльник– 3 шт.;

подставка для паяльника – 2 шт.; прибор М 830 – 2 шт.;

прибор М 832 – 1 шт.; прибор М 890 – 2 шт.; ноутбук

Samsung – 1 шт.; осцилограф приставка к компьютеру– 1

шт.; прибор стабилизированный БП – 1 шт.; прибор

цифровой – 1 шт.; учебно-наглядные материалы

8. УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОЕ И ИНФОРМАЦИОННОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ)

8.1. Рекомендуемая литература

8.1.1. Основная литература

Авторы, составители Заглавие Издательство, год

Л1.1 А. А. Иванов. Основы робототехники: учебное пособие ИНФРА-М, 2021

Л1.2 Д. А. Кельдышев, Ю.

В. Иванов, В. А.

Саранин.

Робототехника в инженерных и физических проектах:

учебное пособие

ГГПИ им. Короленко, 2018

Л1.3 С. И. Рязанов Автоматизация производственных процессов в

машиностроении (робототехника, робототехнические

комплексы): учебное пособие

УлГТУ, 2018

8.1.2. Дополнительная литература

Авторы, составители Заглавие Издательство, год

Л2.1 Н. П. Курышкин Основы робототехники: учебное пособие Кемерово : КузГТУ имени

Т.Ф. Горбачева, 2012

8.2. Ресурсы информацинно-телекоммуникационной сети "Интернет"

Э1 Система электронного обучения КГСХИ
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Э2 Электронная библиотека: Znanium.com

9. МЕТОДИЧЕСКИЕ УКАЗАНИЯ ДЛЯ ОБУЧАЮЩИХСЯ ПО ОСВОЕНИЮ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ)

- методические рекомендации для самостоятельной работы
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