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1. Структура и общая трудоемкость дисциплины 
Общая трудоемкость дисциплины составляет 3 з.е. (108 ч.).
	
	 форма обучения

	Курс
	3

	Семестр
	5

	Лекции
	-

	Практические занятия
	34

	Лабораторные занятия
	-

	Консультации
	

	Итого аудиторных занятий
	34

	Самостоятельная работа
	74

	Курсовая работа 
	-

	Зачет
	+

	Экзамен
	-

	Общее количество часов
	108



2. Цели изучения дисциплины
Цель изучения дисциплины:
– ознакомление студентов с фундаментальными понятиями и общими принципами организации операционных систем и более низкоуровневых устройств,
– изучение вопросов управления процессами и устройствами, межпроцессных взаимодействий, построения сетевых служб, робототехническими системами,
– получение навыков работы с программным интерфейсом операционных систем и средами разработки для робототехнических устройств.

3. Место дисциплины в структуре ОПОП:
Б1.В.07. Блок 1. Дисциплины (модули). Часть, формируемая участниками образовательных отношений. Обязательная дисциплина.
Для изучения дисциплины необходимы знания, умения, навыки, полученные обучающимися в результате освоения дисциплин: «Основы и методология программирования», «Алгоритмы и структуры данных», «Дискретная математика».
Приступая к изучению дисциплины, студент должен иметь представление о системах счисления, языках программированиях, файловой системе. 

4. Требования к результатам освоения дисциплины 
Компетенции обучающегося, формируемые в результате освоения дисциплины. 
В результате изучения дисциплины обучающийся должен обладать следующими компетенциями (результатами освоения образовательной программы):
	Способен определять круг задач в рамках поставленной цели и выбирать оптимальные способы их решения, исходя из действующих правовых норм, имеющихся ресурсов и ограничений (УК-2);
	Способен осуществлять социальное взаимодействие и реализовывать свою роль в команде (УК-3);
	Способен создавать и исследовать новые математические модели в промышленности и бизнесе, в том числе с использованием современных информационных технологий и программирования (ПК-6).
Взаимосвязь планируемых результатов обучения по дисциплине с формируемыми компетенциями ОПОП:
	Компетенции
	Планируемые результаты обучения, соответствующие формируемым компетенциям ОПОП

	Код
	Формулировка
	Знать:
	Уметь
	Владеть:

	УК-2
	Способен определять круг задач в рамках поставленной цели и выбирать оптимальные способы их решения, исходя из действующих правовых норм, имеющихся ресурсов и ограничений
	– об используемых и перспективных операционных системах;
– об универсальных ОС и ОС специального назначения;

	применять методы и алгоритмы управления процессами и ресурсами операционной системы;

	использования сервисных функций операционных систем в задачах управления параллельными вычислительными процессами и потоками.

	УК-3
	Способен осуществлять социальное взаимодействие и реализовывать свою роль в команде
	– об способах управления периферийных устройств;
– о работе робототехнических устройств.
	применять методы и алгоритмы управления робототехническими устройствами

	использования сервисных функций операционных систем в задачах управления параллельными вычислительными процессами и потоками.


	ПК-6
	Способен создавать и исследовать новые математические модели в промышленности и бизнесе, в том числе с использованием современных информационных технологий и программирования
	– об используемых и перспективных операционных системах;
– об универсальных ОС и ОС специального назначения;
	пользоваться программным интерфейсом операционной системы
	Основами системного подхода для организации оптимального функционирования вычислительных систем



5. Содержание и учебно-методическая карта дисциплины
	№ 
	Наименование тем (вопросов), изучаемых по данной дисциплине
	Занятия
	Самостоятельная работа студентов
	Формы контроля
	Литература

	
	
	л
	пр.
	Содержание
	Часы
	
	

	1. 
	Структура программного обеспечения
Понятие вычислительной системы. История и эволюция программного обеспечения. Структура программного обеспечения.
	
	2
	
	
	
	[1]– [3]

	2. 
	Введение в робототехнику.
Область применения робототехники. Контроллер и микроконтроллер. Обзор сред разработки. Структура контроллера. Типы сигналов.
	
	6
	
	18
	Мини соревнование
	[1]–[4] 

	3. 
	Периферийные устройства
Аналоговые и цифровые датчики. Схемы подключения и использования. Техническое зрение. Системы моделирования.
	
	10
	
	20
	Мини соревнование
	[1]–[4]

	4. 
	Регуляторы
Управление актуаторами. Релейный, пропорциональный, дифференциальный и интегральный регулятор. 
	
	10
	
	20
	Мини соревнование
	[1]-[6]

	5. 
	Разработка многопоточных приложений.
Независимые и взаимодействующие вычислительные процессы. Средства синхронизации и связи при проектировании. Семафоры. Конвейеры и очереди сообщений. 
	
	6
	
	16
	Мини соревнование
	[1], [6], [7]

	
	Итого
	
	34
	
	74
	
	



6. Образовательные технологии
Согласно учебному плану при преподавании дисциплины используются традиционные образовательные технологии: практические (семинарские) занятия и самостоятельная работа студентов. Также при проведении занятий и самостоятельной работе студентов могут быть использованы современные интерактивные и информационно-коммуникационные образовательные технологии такие как:
– видео-лекция – снятая на камеру сокращенная лекция, дополненная фотографиями и схемами, иллюстрирующая подаваемый в лекции материал;
– интерактивная лекция представляет собой выступление преподавателя перед студенческой аудиторий с применением следующих интерактивных форм обучения: управляемая дискуссия или беседа; демонстрация слайдов или учебных фильмов; мотивационная речь и др.;
– видеоконференция – это технология интерактивного взаимодействия двух и более участников образовательного процесса для обмена информацией в реальном режиме времени;
– онлайн-семинар – разновидность веб-конференции, проведение онлайн-встреч или презентаций через Интернет в режиме реального времени; 
– творческое задание требует от студента воспроизведения полученной ранее информации в форме, определяемой преподавателем и требующей творческого подхода: подбор материалов по заданной теме; подбор примеров из практики; самостоятельная постановка и решение нетиповых практических задач;
– презентация проекта – слайд-презентации позволяют эффектно и наглядно представить содержание, выделить и проиллюстрировать сообщение.

7. Учебно-методическое обеспечение самостоятельной работы
По дисциплине предусмотрены следующие виды самостоятельной работы студентов:
– самостоятельное повторение и изучение теоретического материала;
– подготовка к выполнению практических работ;
– подготовка к зачету.
Содержание, трудоемкость и формы контроля внеаудиторной самостоятельной работы содержатся в разделе 5, табл. 5.1. 
Для обеспечения самостоятельной работы студентов предусмотрены следующие методические материалы (см. разделы 8–9): примерные задания для подготовки к практическим и рубежным работам, перечень рекомендованной литературы. При необходимости дополнительные методические материалы для обеспечения самостоятельной работы студентов размещаются на дистанционной площадке СОГУ начале каждого семестра.

8. Оценочные средства для текущего контроля успеваемости, рубежной аттестации 
и промежуточной аттестации по итогам освоения дисциплины
Рабочая программа предполагает текущий, рубежный и промежуточный контроль знаний.
Текущий  контроль – состоит в проведении мини-робототехнических соревнований и выставлении баллов, согласно занятому месту в соревнованиях.
Рубежный контроль состоит в проведении мини-робототехнических соревнований и выставлении баллов, согласно занятому месту в соревнованиях.
Формы промежуточной аттестации: зачеты в 5 и 6 семестрах.

Контрольные задания (демоверсии) для оценки знаний, умений, навыков и (или) опыта деятельности, характеризующих этапы формирования компетенций в процессе освоения образовательной программы

1. Робот гуляющий по помещению. Собрать конструкцию колесного робота, перемещающего в автоматическом режиме по помещению, так что бы минимизировать столкновения робота со статичными и динамическими объектами.
2. Робот движущийся по линии. Собрать конструкцию колесного робота, перемещающего в автоматическом режиме по черной линии произвольной формы.
3. Робот собирающий банки «Кегельринг». Собрать конструкцию колесного робота, в автоматическом режиме сбивающего все банки, расставленные в поле круглой формы за минимальное время.
4. Робот суммоист. Собрать конструкцию робота, который в автоматическом режиме выбивает с круглого поля такого же робота.
5. Робот двигающийся в лабиринте. Собрать конструкцию робота, который в автоматическом режиме перемещается по произвольному лабиринту.

Критерии оценивания представлены в таблице 8.1.

Методика формирования результирующей оценки
Таблица 8.1
	Этап
	Форма 
контроля
	Критерии оценивания (процент от максимального кол-ва баллов)

	
	
	86-100 %
	71–85%
	60–70%
	Менее 60%

	1. Текущий контроль (max 20 баллов за 1 модуль)

	
	
	17–20 баллов
	14–16 баллов
	12–13 баллов
	0–11 баллов

	
	Блуждающий робот
	1-3 место
	4-6 место
	Остальные места
	Только конструкция

	
	Кегельринг
	1-3 место
	4-6 место
	Остальные места
	Только конструкция

	
	Суммо
	1-3 место
	4-6 место
	Остальные места
	Только конструкция

	2. Рубежный контроль (15б. за 1 модуль)

	
	
	12-15 баллов
	10–11 балл
	7–9 баллов
	2-6 баллов

	
	Линия
	1-3 место
	4-6 место
	Остальные места
	Только конструкция

	3. Итоговый контроль по дисциплине

	
	
	27–30 баллов
	24–26 баллов
	20–23 баллов
	0–19 баллов

	
	Экзамен
	1-3 место
	4-6 место
	Остальные места
	Только конструкция



Студенты, набравшие в ходе текущего и рубежного контроля необходимое количество баллов, автоматически получают «зачет» или экзаменационную оценку, в соответствии с действующей балльно-рейтинговой системой.

9. Учебно-методическое и информационное обеспечение дисциплины
а) основная литература:
1. Архипов, М. В.  Промышленные роботы: управление манипуляционными роботами : учебное пособие для вузов / М. В. Архипов, М. В. Вартанов, Р. С. Мищенко. — 2-е изд., испр. и доп. — Москва : Издательство Юрайт, 2020. — 170 с. — (Высшее образование). — ISBN 978-5-534-11992-3. — Текст : электронный // Образовательная платформа Юрайт [сайт]. — URL: https://urait.ru/bcode/446646
2. Филиппов С.А. Робототехника для детей и родителей. Наука, 2013.
3. Юревич Е.И. Основы робототехники, 2-е издание, БХВ, Санкт-Петербуг, 2005 г.
4. Гололобов В. С чего начинаются роботы. О проекте Arduino для школьников. Москва, 2011.
5. Дорф Р., Бишоп  Р. Современные системы управления, Москва 2010.
6. Петин В. Проекты с использованием контроллера Arduino. БХВ, Санкт-Петербург, 2013.
7. Блум Д. Изучаем Arduino. Инструменты и методы технического волшебства. БХВ, Санкт-Петербург, 2012

б) дополнительная литература:
8. В. В. Жога, Р. В. Аниськов, А. А. Меркулов, В. Н. Скакунов система управления электроприводом шагающего робот с ортогональными движителями. Волгоградский государственный технический университет
9. Евстигнеев Д.В.  Проектирование роботов и робототехнических систем в среде Dyn-Soft RobSim 5.  Москва, 2012
10. Евгенов А. А.  Нейросетевой регулятор системы управления квадрокоптером. «Южно-Российский государственный политехнический университет (НПИ) имени М. И. Платова», Новочеркасск,
11. Яковлев А.Г., Баранов Д.Е. О современном состоянии и тенденциях применения новых материалов и технологий в конструкциях беспилотных летательных аппаратов. Всероссийский научно-исследовательский институт авиационных материалов, Москва.

в) Профессиональные базы данных и другие интернет-ресурсы:
– ЭБС «Научная электронная библиотека eLibrary.ru» (http://www.elibrary.ru); 
– ЭБС «Университетская библиотека online» (http://www.biblioclub.ru);
– ЭБС «Юрайт» (http://biblio-online.ru);
– ЭБС «Консультант студента» (studentlibrary.ru).
– Trik Studio: Образовательные решения для изучения современных технологий и робототехники (https://trikset.com/) 
– Arduino IDE: электронная платформа с открытым исходным кодом, основанная на простом в использовании аппаратном и программном обеспечении; предназначена для всех, кто создает интерактивные проекты (https://www.arduino.cc/).

10. Материально-техническое обеспечение дисциплины
Для проведения практических занятий используются специализированные аудитории Детского технопарка «Кванториум-15»: 
Кванториум, ауд.№ 5 (промробоквантум). Учебная аудитория на 15 рабочих мест для проведения практических занятий по направлению "Робототехника"
Материально-техническое обеспечение:
1. Учебное оборудование по направлению "Автономная робототехника" - 1 компл.
2. Учебное оборудование по направлению "Мехатронные робототехнические системы" - 1 компл.
3. Учебное оборудование по направлению "Прикладная робототехника"  - 1 компл.
4. Учебная робототехничекая ячейка с промышленным манипулятором - 1 шт. 
5. Учебно-лабораторный манипуляционный робот - 2 шт.
6. Приборы и инструменты (ручные, электро и контрольно-измерительные) - 1 компл.
4. Ноутбук - 15 шт.
5. МФУ - 1 шт.
7. Моноблочное интерактивное устройство - 1 шт.
– компьютерный класс (корпус 10, ауд. №505, 506, 600, 601, 605, 606), оборудованный аудиторной мебелью, доской (меловой, маркерной или интерактивной), компьютерами или ноутбуками с возможностью подключения к сети «Интернет» и доступом к электронной информационно-образовательной среде СОГУ, мультимедийным проектором, экраном.
Лицензионное программное обеспечение:
1. Windows 10 Pro for Workstations, (№ 4100072800 Microsoft Products (MPSA) от 04.2016г);
2. Office Standard 2016 (№ 4100072800 Microsoft Products (MPSA) от 04.2016г);
3. Система поиска текстовых заимствований «Антиплагиат ВУЗ»;
Перечень ПО в свободном доступе: Kaspersky Free; WinRar; Google Chrome; Yandex Browser; Opera Browser; Acrobat Reader.

Помещение для самостоятельной работы студентов: Зал электронных ресурсов Научной библиотеки СОГУ (корпус 6, кабинет № 1.8), укомплектован специализированной мебелью (рабочие места студентов), необходимыми техническими средствами обучения: компьютеры, принтер, возможность подключения к сети «Интернет», доступ в электронную информационно-образовательную среду СОГУ.


