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1. Цели и задачи дисциплины

Целью дисциплины является изучение принципов проектирования роботов и
робототехнических систем. В рамках дисциплины у студентов формируются базовые
знания основных понятий и методов решения задач технического зрения в
робототехнике.

Краткое содержание дисциплины

В курсе вводятся основные теоретических знания о методах формирования и
обработки изображений в робототехнических системах. Рассматривается область
применения методов обработки изображений для решения робототехнических задач.
Изучаются практические примеры применения технологий обработки и анализа
изображений в робототехнике.

2. Компетенции обучающегося, формируемые в результате освоения
дисциплины

Планируемые результаты освоения
ОП ВО (компетенции)

Планируемые результаты
обучения по дисциплине

ПК-2 Способен обеспечивать эффективную
эксплуатацию и неплановый ремонт гибких
производственных систем в машиностроении

Знает: Методы интеллектуального анализа
данных, высшую математику и математическую
статистику.
Умеет: Использовать программы симуляции и
интегрированные среды разработки для создания
программного обеспечения, позволяющего
обрабатывать технологические параметры,
выявлять закономерности.
Имеет практический опыт: Разработки
программного обеспечения для ГПС на основе
анализа собранных данных и выявленных
зависимостей. Изучения передового
отечественного и зарубежного опыта освоения и
внедрения ГПС.

3. Место дисциплины в структуре ОП ВО

Перечень предшествующих дисциплин,
видов работ учебного плана

Перечень последующих дисциплин,
видов работ

Автоматизация и роботизация типовых
технологических процессов,
Электрический привод,
Электронная и микропроцессорная техника,
Мобильная робототехника в промышленности,
Интеллектуальные системы управления
робототехническими комплексами,
Объектно-ориентированное программирование,
Диагностика и надежность робототехнических
систем,
Технология разработки программного
обеспечения,
Компьютерные и промышленные интерфейсы и
сети,

Не предусмотрены



Практикум по виду профессиональной
деятельности (СУЭП),
Элементы гидравлических и пневматических
приводов промышленных роботов,
Производственная практика (научно -
исследовательская работа) (7 семестр)

Требования к «входным» знаниям, умениям, навыкам студента, необходимым
при освоении данной дисциплины и приобретенным в результате освоения
предшествующих дисциплин:

Дисциплина Требования

Практикум по виду профессиональной
деятельности (СУЭП)

Знает: Последовательность и методологию
настройки замкнутых систем управления
электроприводов. Умеет: Осуществлять
эксплуатацию, обслуживание и ремонт
современного цифрового оборудования в области
электропривода в машиностроении.
Осуществлять смену настроек систем
замкнутого электропривода в зависимости от
требований технологического процесса. Имеет
практический опыт: Получения заданных
статических и динамических характеристик и
режимов на типовых замкнутых
электроприводах постоянного и переменного
тока с учетом специфики реализации данных
алгоритмов на конкретном оборудовании.

Электронная и микропроцессорная техника

Знает: Основы проектирования аппаратной части
микропроцессорных систем основы разработки
программного обеспечения основы
моделирования робототехнических систем в
среде пакетов прикладных программ
персонального компьютера. Принципы работы и
технические характеристики
микропроцессорных систем., Основные схемы
электронных устройств, их составные части и
физические принципы на которых основывается
их работы; устройство основных электронных
аналоговых и цифровых устройств. Умеет:
Использовать современные информационные
технологии, управлять информацией с
применением прикладных программ;
использовать сетевые компьютерные технологии,
базы данных и пакеты прикладных программ.,
Читать и анализировать электрические схемы,
проверять корректность и безопасность
подключения электронных устройств в схемах,
использовать специализированное программное
обеспечение для схемотехнического
проектирования и оформления
эксплуатационной документации. Имеет
практический опыт: Применения полученной
информации при проектировании элементов
микропроцессорного управления
промышленными робототехническими



системами., Разработки схем с использованием
электронных устройств, разработки плана
испытаний и анализа электронных аналоговых и
цифровых устройств и схем.

Технология разработки программного
обеспечения

Знает: Методы и средства разработки алгоритмов
и программ на языках высокого и низкого
уровней; синтаксис и семантику основных
конструкций языка программирования. Умеет:
Разрабатывать модульные программы с
использование базовых типов данных и
массивов. Имеет практический опыт: Работы в
интегрированных средах программирования.

Объектно-ориентированное программирование

Знает: Методы и технологии программирования,
принципы и определения объектно-
ориентированной парадигмы
программирования., Знает основные положения
и концепции прикладного и системного
программирования, архитектуры компьютеров, а
также принципы функционирования языков
высшего уровня. Умеет: Работать с основными
структурами и типами данных, формировать
грамотные и эффективные алгоритмы.,
Использовать современные языки
программирования и пакеты прикладных
программ в профессиональной деятельности.
Имеет практический опыт: Разработки
эффективного алгоритма решения поставленной
задачи и соответствующего кода программы на
языке высокого уровня в объектно-
ориентированной парадигме программирования.,
Разработки программного обеспечения для
мехатронных и робототехнических систем.

Электрический привод

Знает: Математическое описание, схемы
включения, основные параметры и элементы
проектирования электроприводов., Назначение,
элементную базу, характеристики и
регулировочные свойства электроприводов с
двигателями постоянного и переменного тока.
Умеет: Использовать приближенные методы
расчета и выбора основных элементов
электрических приводов; разрабатывать и
анализировать простые модели электроприводов
и их элементов., Применять, эксплуатировать и
производить выбор электрических аппаратов,
машин, электрического привода; проводить
типовые лабораторные испытания электрических
приводов; анализировать параметры и
требования источников питания, а также
характеристики нагрузки, как основы
технического задания для проектирования
электроприводов и их компонентов. Имеет
практический опыт: Расчета, проектирования и
конструирования электроприводов для
мехатронных и робототехнических систем.,
Проведения стандартных испытаний
электроэнергетического и электротехнического



оборудования и систем; навыками анализа
простых моделей электроприводов.

Автоматизация и роботизация типовых
технологических процессов

Знает: Настройки систем автоматизации
процессов, анализа конструкторской
документации для выявления причин
недостатков и возникающих неисправностей.
Умеет: Настраивать системы управления и
обработки информации, управляющие средства и
комплексы; осуществлять их регламентное
эксплуатационное обслуживание с
использованием соответствующих
инструментальных средств; оптимизировать
многомерные линейные объекты в статике;
использовать компьютерные CAD/CAM системы
для автоматизации процесса подготовки
управляющих программ для станков. Читать
чертежи и схемы объектов автоматизации. Имеет
практический опыт: В выборе и согласовании
работы оборудования для замены в процессе
эксплуатации и проектирования станков с
системой ЧПУ.

Компьютерные и промышленные интерфейсы и
сети

Знает: Технологии передачи дискретных данных;
основные аппаратные средства передачи данных;
протоколы локальных компьютерных сетей
передачи данных: базовые технологии
локальных сетей; протоколы сетевого уровня как
средство построения больших сетей; стек
коммуникационных протоколов TCP/IP;
протоколы сенсорных промышленных сетей.
Умеет: Собирать, обрабатывать, анализировать и
систематизировать научно-техническую
информацию по современным сетевым
технологиям, использовать достижения
отечественной и зарубежной науки, техники и
технологии в своей профессиональной
деятельности; применять математические
методы, физические законы и вычислительную
технику для решения практических задач;
использовать возможности вычислительной
техники и программного обеспечения при
проектировании выходных интерфейсов
робототехнических и мехатронных систем;
настраивать и администрировать аппаратное и
программное обеспечение компьютерных и
промышленных сенсорных сетей. Имеет
практический опыт: Эффективного поиска
информации в глобальной сети Интернет;
решения научно-исследовательских, проектных и
технологических задач с использованием
информационных технологий; самостоятельного
обучения новым методам исследования в
профессиональной области; участия в работах по
отладке и сдаче в эксплуатацию
информационных подсистем мехатронных
модулей.

Диагностика и надежность робототехнических Знает: Основные показатели надежности и



систем автоматизируемых систем управления и
отдельных устройств, факторы, влияющие на
надежность; способы расчета показателей
надежности, а также методыих
экспериментальной оценки; основные пути
повышения надежности АСУ при
проектировании и эксплуатации систем
управления путем структурной, временной и
информационной избыточности при минимально
возможных затратах. Умеет: Оценить
надежность аппаратного и программного
обеспечения АСУ; строить логические модели
расчета надежности аппаратного и программного
обеспечения автоматизированных систем
обработки информации и управления.
Разрабатывать эксплуатационную
документацию. Имеет практический опыт:
Оценки показателей надежности АСУ, способами
и средствами получения, хранения, переработки
информации, использовать компьютер как
средство работы с информацией.

Элементы гидравлических и пневматических
приводов промышленных роботов

Знает: Последовательность и методологию
настройки замкнутых систем управления
электроприводов. Умеет: Осуществлять
эксплуатацию, обслуживание и ремонт
современного цифрового оборудования в области
электропривода в машиностроении.
Осуществлять смену настроек систем
замкнутого электропривода в зависимости от
требований технологического процесса. Имеет
практический опыт: Получения заданных
статических и динамических характеристик и
режимов на типовых замкнутых
электроприводах постоянного и переменного
тока с учетом специфики реализации данных
алгоритмов на конкретном оборудовании

Интеллектуальные системы управления
робототехническими комплексами

Знает: Функциональность современных
инструментальных средств и систем
программирования в области создания моделей и
методов машинного обучения; принципы
построения систем искусственного интеллекта,
методы и подходы к планированию и реализации
проектов по созданию систем искусственного
интеллекта, методы интеллектуального
планирования экспериментов., Принципы
построения интеллектуальных систем, основные
алгоритмы машинного обучения, архитектуры
нейронных сетей. Умеет: Применять
современные инструментальные средства и
системы программирования для разработки
новых методов и моделей машинного обучения;
руководить выполнением коллективной
проектной деятельности для создания,
поддержки и использования систем
искусственного интеллекта., Создавать
математические модели поведения ИРТС и



применять к ним методы интеллектуального
управления. Имеет практический опыт:
Руководства созданием комплексных систем
искусственного интеллекта с применением
новых методов и алгоритмов машинного
обучения., Разработки программного
обеспечения на основе алгоритмов машинного
обучения для управления интеллектуальными
робототехническими системами.

Мобильная робототехника в промышленности

Знает: Методы интеллектуального анализа
данных, высшую математику и математическую
статистику. Умеет: Использовать программы
симуляции и интегрированные среды разработки
для создания программного обеспечения,
позволяющего обрабатывать технологические
параметры, выявлять закономерности. Имеет
практический опыт: Разработки программного
обеспечения для ГПС на основе анализа
собранных данных и выявленных зависимостей.
Изучения передового отечественного и
зарубежного опыта освоения и внедрения ГПС

Производственная практика (научно -
исследовательская работа) (7 семестр)

Знает: Современное состояние отечественной
промышленности и научных разработок в
области робототехнических комплексов.
Современные методы расчета и моделирования
на ЭВМ элементов систем робототехнических
комплексов. Умеет: Оценивать возможности
внедрения современных технологий в объект
профессиональной деятельности. Имеет
практический опыт: Организации проведения
исследований и экспериментальных работ,
направленных на повышение эффективности
эксплуатации ГПС.

4. Объём и виды учебной работы

Общая трудоемкость дисциплины составляет 3 з.е., 108 ч., 57,5 ч. контактной
работы

Вид учебной работы
Всего
часов

Распределение по семестрам
в часах

Номер семестра

8

Общая трудоёмкость дисциплины 108 108

Аудиторные занятия: 48 48

Лекции (Л) 24 24

Практические занятия, семинары и (или) другие виды
аудиторных занятий (ПЗ)

24 24

Лабораторные работы (ЛР) 0 0

Самостоятельная работа (СРС) 50,5 50,5

Подготовка к зачету 13,5 13.5

Подготовка к контрольным работам 5 5



Работа с конспектами лекций 10 10

Выполнение курсовой работы 22 22

Консультации и промежуточная аттестация 9,5 9,5

Вид контроля (зачет, диф.зачет, экзамен) - экзамен,КР

5. Содержание дисциплины

№
раздела

Наименование разделов дисциплины
Объем аудиторных занятий

по видам в часах

Всего Л ПЗ ЛР

1
Основные области применения технического зрения в
робототехнике. Обзор алгоритмов обработки изображений.

12 4 8 0

2
Методы и алгоритмы обработки изображений в системах
технического зрения роботов.

18 10 8 0

3 Применение технического зрения в робототехнике 18 10 8 0

5.1. Лекции

№
лекции

№
раздела

Наименование или краткое содержание лекционного занятия
Кол-
во

часов

1,2 1
Основные области применения технического зрения в робототехнике. Обзор
алгоритмов обработки изображений

4

3-5 2
Формирование и ввод изображений. Геометрические характеристики
изображений. Сегментация. Края и их обнаружение.

6

6-7 2 Карта отражательной способности. Триангуляция. 4

8-10 3 Преобразование координат в манипуляционных системах. 6

11-12 3 Планирование траекторий схвата манипулятора робота. 4

5.2. Практические занятия, семинары

№
занятия

№
раздела

Наименование или краткое содержание практического занятия, семинара
Кол-
во

часов

1,2 1 Математические модели формирования изображений 4

3,4 1 Алгоритмы обнаружения объектов 4

5 2 Разработка виртуальной модели робота манипулятора. 2

6 2 Разработка математической модели робота манипулятора. 2

7 2 Наладка виртуальной и математической модели 2

8 2 Контрольная работа №1 2

9 3
Реализация компьютерного зрения робота. Планирование траектории схвата
манипулятора.

6

10 3 Контрольная работа №2 2

5.3. Лабораторные работы

Не предусмотрены

5.4. Самостоятельная работа студента

Выполнение СРС



Подвид СРС
Список литературы (с указанием

разделов, глав, страниц) / ссылка на
ресурс

Семестр
Кол-
во

часов

Подготовка к зачету

Бурдаков, С. Ф. Проектирование
манипуляторов промышленных роботов и
роботизированных комплексов - глава 1,
2, 3, 6, 7 Зенкевич, С. Л. Управление
роботами: Основы управления
манипуляционными роботами - глава 1, 2,
3, 4, 6

8 13,5

Подготовка к контрольным работам

Бурдаков, С. Ф. Проектирование
манипуляторов промышленных роботов и
роботизированных комплексов - глава 1,
2, 3, Зенкевич, С. Л. Управление
роботами: Основы управления
манипуляционными роботами - глава 1, 2,
Юревич, Е. И. Устройство
промышленных роботов - глава 4, 5

8 5

Работа с конспектами лекций

Бурдаков, С. Ф. Проектирование
манипуляторов промышленных роботов и
роботизированных комплексов - глава 1,
2, 3 конспект лекций

8 10

Выполнение курсовой работы

Бурдаков, С. Ф. Проектирование
манипуляторов промышленных роботов и
роботизированных комплексов - глава 1,
2, 3 Зенкевич, С. Л. Управление
роботами: Основы управления
манипуляционными роботами - глава 1, 2,
3

8 22

6. Фонд оценочных средств для проведения текущего контроля успеваемости,
промежуточной аттестации

Контроль качества освоения образовательной программы осуществляется в
соответствии с Положением о балльно-рейтинговой системе оценивания результатов
учебной деятельности обучающихся.

6.1. Контрольные мероприятия (КМ)

№
КМ

Се-
местр

Вид
контроля

Название
контрольного
мероприятия

Вес
Макс.
балл

Порядок начисления баллов

Учи-
тыва-
ется в
ПА

1 8
Текущий
контроль

Контрольная
работа №1

0,1 3

представлено верное решение части 1- 1
балл,
представлено верное решение части 2 - 2
балла

экзамен

2 8
Текущий
контроль

Контрольная
работа №2

0,1 3

представлено верное решение части 1- 1
балл,
представлено верное решение части 2 - 2
балла

экзамен

3 8
Текущий
контроль

Практическая
работа №1

0,2 1
работа полностью соответствует заданию
и предоставлена в срок - 1 балл

экзамен

4 8 Текущий Практическая 0,2 5 отчёт по практической работе экзамен



контроль работа №2 предоставлен в срок и полностью
соответствует заданию - 1 балл,
представлен верный ход решения - 3
балла,
вычисления произведены верно - 1 балл.

5 8
Текущий
контроль

Практическая
работа №3

0,2 5

отчёт по практической работе
предоставлен в срок и полностью
соответствует заданию - 1 балл,
представлен верный ход решения - 3
балла,
вычисления произведены верно - 1 балл.

экзамен

6 8
Текущий
контроль

Практическая
работа №4

0,2 3
отчёт по практической работе
предоставлен в срок и полностью
соответствует заданию - 1 балл

экзамен

8 8
Проме-
жуточная
аттестация

Экзамен - 3
студент грамотно, полно и развёрнуто
ответил на вопрос (задаётся 3 вопроса) - 1
балл

экзамен

9 8
Курсовая

работа/проект
Курсовая
работа

- 4

студент грамотно, полно и развёрнуто
ответил на вопрос (задаётся 4 вопроса) - 1
балл
составленная и представленная
презентация наглядна, отражает
проведенное исследование и
поддерживает выступление - 1 балл.

кур-
совые
работы

6.2. Процедура проведения, критерии оценивания

Вид
промежуточной
аттестации

Процедура проведения
Критерии
оценивания

курсовые
работы

Итоговый рейтинг студента рассчитывается на основе баллов,
набранных обучающимся по результатам текущего контроля и

определяется по формуле: Rд=Rтек, где
Rтек=0,1КМ1+0,1КМ2+0,2КМ3+0,2КМ4+0,2КМ5+0,2КМ6. В

случае, если студент хочет повысить свою оценку он вправе пройти
процедуру зачета, тогда итоговый рейтинг определяется по

формуле: Rд=0,6 Rтек+0,4 Rпа. Экзамен проводится в письменной
форме по билетам, составленным в соответствии с программой
курса. Требуется ответить на 5 вопросов (примеры вопросов
приведены в списке вопросов к промежуточной аттестации).

В
соответствии
с п. 2.7
Положения

6.3. Паспорт фонда оценочных средств

Компетенции Результаты обучения
№ КМ

1 2 3 4 5 6 8 9

ПК-2
Знает: Методы интеллектуального анализа данных, высшую математику
и математическую статистику.

++++++++

ПК-2
Умеет: Использовать программы симуляции и интегрированные среды
разработки для создания программного обеспечения, позволяющего
обрабатывать технологические параметры, выявлять закономерности.

++

ПК-2

Имеет практический опыт: Разработки программного обеспечения для
ГПС на основе анализа собранных данных и выявленных зависимостей.
Изучения передового отечественного и зарубежного опыта освоения и
внедрения ГПС.

++++++++



Типовые контрольные задания по каждому мероприятию находятся в
приложениях.

7. Учебно-методическое и информационное обеспечение дисциплины

Печатная учебно-методическая документация
а) основная литература:

Не предусмотрена

б) дополнительная литература:
Не предусмотрена

в) отечественные и зарубежные журналы по дисциплине, имеющиеся в библиотеке:
Не предусмотрены

г) методические указания для студентов по освоению дисциплины:
1. Методическое пособие по выполнению курсовой работы

"Компьютерное зрение в промышленности"

из них: учебно-методическое обеспечение самостоятельной работы студента:
1. Методическое пособие по выполнению курсовой работы

"Компьютерное зрение в промышленности"

Электронная учебно-методическая документация

№
Вид

литературы

Наименование
ресурса в

электронной
форме

Библиографическое описание

1
Основная
литература

Электронно-
библиотечная
система
издательства Лань

Клетте, Р. Компьютерное зрение. Теория и алгоритмы :
учебник / Р. Клетте ; перевод с английского А. А. Слинкина.
— Москва : ДМК Пресс, 2019. — 506 с. — ISBN 978-5-
97060-702-2. — Текст : электронный // Лань : электронно-
библиотечная система https://e.lanbook.com/book/131691

2
Дополнительная
литература

Электронно-
библиотечная
система
издательства Лань

Селянкин, В. В. Компьютерное зрение. Анализ и обработка
изображений : учебник для вузов / В. В. Селянкин. — 2-е
изд., стер. — Санкт-Петербург : Лань, 2021. — 152 с. —
ISBN 978-5-8114-8259-7. https://e.lanbook.com/book/173806

Перечень используемого программного обеспечения:

1. Microsoft-Office(бессрочно)

Перечень используемых профессиональных баз данных и информационных
справочных систем:

Нет

8. Материально-техническое обеспечение дисциплины

Вид занятий
№
ауд.

Основное оборудование, стенды, макеты, компьютерная техника,
предустановленное программное обеспечение, используемое для



различных видов занятий

Практические
занятия и семинары

810
(3б)

Мультимедийное оборудование: проектор, интерактивная доска.

Лекции
810
(3б)

Мультимедийное оборудование: проектор, интерактивная доска.


