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1. ЦЕЛИ И ЗАДАЧИ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ, ПРАКТИКИ).

 ВИД, ТИП ПРАКТИКИ, СПОСОБ И ФОРМА (ФОРМЫ) ЕЕ ПРОВЕДЕНИЯ.
Целью преподавания дисциплины «Механика роботов» является получение обучающимися теоретических и

прикладных знаний в области механики роботов, а также подготовка студентов к выполнению теоретических,

экспериментальных исследований и решению задач механики роботов.

Для достижения поставленной цели при изучении дисциплины студент должен решить ряд задач:

–изучить основные принципы и методы исследования в области механики роботов;

–усвоить основные методы и алгоритмы решения задач механики роботов;

– научиться методам построения физико-механических, математических моделей для решения научно-

технических задач по механики роботов.

2. МЕСТО ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ, ПРАКТИКИ) В СТРУКТУРЕ ОБРАЗОВАТЕЛЬНОЙ ПРОГРАММЫ

Цикл (раздел) ОП: Б1.В

2.1 Требования к предварительной подготовке обучающегося:

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

предшествующее:

2.2.1 Проектирование и эксплуатация мехатронных и робототехнических систем

2.2.2 Мобильные роботы

2.2.3 Моделирование и исследование робототехнических систем

2.2.4 Научный семинар по проблемам мехатроники и робототехники

2.2.5 Выполнение, подготовка к процедуре защиты и защита выпускной квалификационной работы

2.2.6 Интеллектуальное управление роботами

3. КОМПЕТЕНЦИИ ОБУЧАЮЩЕГОСЯ, ФОРМИРУЕМЫЕ В РЕЗУЛЬТАТЕ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ

(МОДУЛЯ, ПРАКТИКИ)

УК-2: Способен управлять проектом на всех этапах его жизненного цикла

УК-2.1: Знание видов ресурсов и ограничений для решения профессиональных задач, основных методов решения задач,

возникающих на различных этапах управления проектами

Результаты обучения: Cтудент знает виды ресурсов и ограничений для решения профессиональных задач, основных

методов решения задач, возникающих на различных этапах управления проектами

УК-2.2: Умение проводить анализ поставленной цели и формулировать задачи, необходимые для ее достижения,

использовать нормативно-правовую документацию

Результаты обучения: Cтудент умеет проводить анализ поставленной цели и формулировать задачи, необходимые для ее

достижения, использовать нормативно-правовую документацию

УК-2.3: Владение методиками разработки и управления проектами

Результаты обучения: Cтудент владеет методиками разработки и управления проектами

ПК-2: Способен разрабатывать рабочие проекты гибких производственных систем на основе робототехнических

комплексов

ПК-2.1: Знание методов автоматизированного проектирования робототехнических комплексов

Результаты обучения: Cтудент знает методы автоматизированного проектирования робототехнических комплексов

ПК-2.2: Умение выполнять проектно-конструкторские работы в соответствии с техническим проектом, документами

по стандартизации и требованиями технологичности

Результаты обучения: Cтудент умеет выполнять проектно-конструкторские работы в соответствии с техническим проектом,

документами по стандартизации и требованиями технологичности

ПК-2.3: Владение навыками разработки методик испытания робототехнических комплексов

Результаты обучения: Cтудент владеет навыками разработки методик испытания робототехнических комплексов

ПК-3: Способен выполнять приближенный технико-экономический расчет гибких производственных систем на

основе робототехнических комплексов

ПК-3.1: Знание основ экономики, эргономики и промышленной безопасности

Результаты обучения: Cтудент знает основы экономики, эргономики и промышленной безопасности

ПК-3.2: Умение использовать специализированные программные продукты

Результаты обучения: Cтудент умеет использовать специализированные программные продукты

ПК-3.3: Владение навыками определения укрупненных функциональных показателей робототехнических комплексов

Результаты обучения: Cтудент владеет навыками определения укрупненных функциональных показателей

робототехнических комплексов


