
Аннотация к рабочей программе дисциплины 

«Информационные устройства и системы в мехатронике и 

робототехнике» 

Цель преподавания дисциплины 

Цель изучения дисциплины – сформировать у студента навыки 

проектирования информационных систем роботов и мехатронных модулей, а 

также работы с существующими информационными системами. студент 

должен приобрести навыки решения таких задач как выбор набора сенсоров, 

необходимого для получения нужной информации о состоянии робота и 

окружающей среды, сбор и обработка информации, поступающей от 

сенсорной системы робота, обеспечение взаимодействия сенсорной системы 

робота и его системы автоматического управления и др. Сформировать 

знания и навыки, необходимые для дальнейшей его деятельности в качестве 

исследователя, инженера-конструктора, инженера-робототехника и других 

видах научно-исследовательской и инженерной деятельности по изучению и 

освоению новых систем. 

Задачи преподавания дисциплины 

 Изучение базовых принципов проектирования информационных систем

роботов;

 рассмотрение моделей и алгоритмов обработки сигналов, применительно

к сенсорным системам в области мехатроники и робототехники;

 рассмотрение особенностей практического приложения методов теории

информационных систем роботов к частным инженерным и

исследовательским задачам с учетом будущей специальности.

Компетенции, формируемые в результате освоения дисциплины 

ПК-3 способностью разрабатывать экспериментальные макеты 

управляющих, информационных и исполнительных модулей 

мехатронных и робототехнических систем и проводить их 

экспериментальное исследование с применением современных 

информационных технологий 

ПК-4 способностью осуществлять анализ научно-технической информации, 

обобщать отечественный и зарубежный опыт в области средств 

автоматизации и управления, проводить патентный поиск 

ПК-6 способностью проводить вычислительные эксперименты с 
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использованием стандартных программных пакетов с целью 

исследования математических моделей мехатронных и 

робототехнических систем  

Разделы дисциплины 

Предмет и задачи курса. Понятие информационной системы. 

Эффективность работы информационных систем. Показатели, 

характеризующие свойства информационных систем.  Задачи исследования 

информационных систем. Виды датчиков, используемых в робототехнике. 

Способы измерения физических величин, реализуемых в датчиках. 

Математические модели датчиков. Основные методы обработки сигналов 

информационных систем в мехатронике и робототехнике. Разложение 

сигнала в ряд Фурье. Комплексная форма рядов Фурье, преобразование 

Фурье. Анализ спектра сигнала. Методы фильтрации сигналов 

информационных систем в мехатронике и робототехнике. Обратное 

преобразование Фурье. Фильтрация спектра сигнала и последующее 

восстановление исходного сигнала. Оконный фильтр. Форматы хранения 

изображений. Бинаризация изображений. Обработка изображений оконными 

методами. Наложение масок. Поиск контуров на изображении. 

Использование методов оптимального управления в задаче обработки 

сигналов. Использование методов математического программирования в 

обработке сигналов. Использование математических методов для совместной 

обработки сигналов с двух и более датчиков. Инерциальные датчики. 

Моделирование работы робототехнической системы с учетом свойств 

датчиков. Моделирование задержки в цепи обратной связи. Моделирование 

датчика с учетом дискретности и квантования сигнала. Моделирование 

датчика с учетом его нелинейности. Допущения и замечания используемы 

при моделировании датчиков. Влияние точности работы сенсоров на 

качество функционирования робототехнической системы. Особенности 

использования датчиков как части информационной системы мобильных 

роботов. Анализ вычислительной сложности алгоритмов обработки сигналов. 



МИНОБРНАУКИ РОССИИ 

Юго-Западный государственный университет 

« J/ 

«УТВЕРЖДАЮ» 
Декан естественно-научного 

/ 
факультета 

� П.А. Ряполов 
» v..J7 2021 г. 

РАБОЧАЯ ПРОГРАММА ДИСЦИПЛИНЫ 

Информационные устройства и системы в мехатронике и робототехнике 
(наименование дисциплины)

направление подготовки (специальность) 15.03.06 
шифр согласно ФГОС 

Мехатроника и робототехника 
и наu.менование направления подготовки ( специальности) 

профиль «Сервисная робототехника». 
наименованиепрофиля, специализации или магистерской прогршнмы) 

форма обучения очная 
(очная, очно-заочная, зао-чн_а_я_� ------------------

Курск-2021 





3 
 
1. Планируемые результаты обучения, соотнесенные с  
планируемыми результатами освоения ОП 

 
1.1 . Цель дисциплины 

 
Цель изучения дисциплины – сформировать у студента навыки проектирования 

информационных систем роботов и мехатронных модулей, а также работы с суще-
ствующими информационными системами. студент должен приобрести навыки ре-
шения таких задач как выбор набора сенсоров, необходимого для получения нужной 
информации о состоянии робота и окружающей среды, сбор и обработка информа-
ции, поступающей от сенсорной системы робота, обеспечение взаимодействия сен-
сорной системы робота и его системы автоматического управления и др. Сформиро-
вать знания и навыки, необходимые для дальнейшей его деятельности в качестве ис-
следователя, инженера-конструктора, инженера-робототехника и других видах 
научно-исследовательской и инженерной деятельности по изучению и освоению но-
вых систем. 

 
 

1.2. Задачи дисциплины 
 

Основными задачами изучения дисциплины являются: 
• Изучение базовых принципов проектирования информационных систем роботов; 
•  рассмотрение моделей и алгоритмов обработки сигналов, применительно к сен-
сорным системам в области мехатроники и робототехники;  
• рассмотрение особенностей практического приложения методов теории информа-
ционных систем роботов к частным инженерным и исследовательским задачам с уче-
том будущей специальности 
 
1.3  Перечень планируемых результатов обучения по дисциплине, соотнесенных 

с планируемыми результатами освоения образовательной программы 
 

Обучающиеся должны знать: 
-виды сенсоров, используемых при построении информационных систем мобильных 
роботов и робототехнических комплексов; 
-основные способы обработки сигналов чувствительных элементов сенсоров, исполь-
зуемых в робототехнических системах; 
-способы обработки информации, получаемой от датчиков угла поворота, инкремен-
тальных и абсолютных энкодеров различных видов, датчиков линейного перемеще-
ния; 
- способы обработки информации, получаемой от датчиков угловой скорости, гиро-
скопических систем, инклинометров, акселерометров, инерциальных измерительных 
модулей; 
- способы обработки информации, получаемой от ультразвуковых и оптических даль-
номеров, лазерных сканеров, датчиков препятствий; 
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- способы обработки информации, получаемой от видеокамер, стереосистем;  
- основные направления развития в области разработки сенсорных систем роботов; 
- основные направления развития в области методов обработки информации, получа-
емой от сенсорных систем роботов; 
- методологию проведения экспериментальных исследований работы информацион-
ных систем; 
- способы изучения особенностей работы датчиков мобильных роботов и робототех-
нических комплексов; 
 

уметь: 
- выбирать сенсоры, подходящие для построения информационной системы мобиль-
ного робота или робототехнического комплекса, исходя из поставленных задач; 
- производить анализ качества работы сенсорной системы мобильного робота или ро-
бототехнического комплекса; 
- проектировать программное обеспечение, реализующее обработку сигналов, полу-
чаемых от датчиков угла поворота, инкрементальных и абсолютных энкодеров раз-
личных видов, датчиков линейного перемещения;  
- проектировать программное обеспечение, реализующее обработку сигналов, полу-
чаемых от датчиков угловой скорости, гироскопических систем, инклинометров, ак-
селерометров, инерциальных измерительных модулей; 
- проектировать программное обеспечение, реализующее обработку сигналов, полу-
чаемых от ультразвуковых и оптических дальномеров, лазерных сканеров, датчиков 
препятствий; 
- проектировать программное обеспечение, реализующее обработку сигналов, полу-
чаемых от видеокамер, стереосистем; 
-производить анализ отечественных и зарубежных научных публикаций по тематике 
обработки сигналов в информационных системах мобильных роботов и робототехни-
ческих комплексов; 
-производить анализ отечественных и зарубежных научных публикаций по тематике 
интеграции сенсорных систем роботов и их систем управления; 
- проводить вычислительные эксперименты с использованием стандартных про-
граммных пакетов с целью исследования математических моделей сенсоров ме-
хатронных и робототехнических систем; 
- проводить вычислительные эксперименты с использованием стандартных про-
граммных пакетов с целью исследования методов обработки информации сенсорных 
систем мобильных роботов и робототехнических комплексов; 
- проводить вычислительные эксперименты с использованием стандартных про-
граммных пакетов с целью исследования особенностей работы систем управления 
мобильных роботов и робототехнических комплексов, с учётом особенностей функ-
ционирования их информационных систем; 
 

владеть: 
- навыками и методами построения информационных систем мобильных роботов и 
робототехнических комплексов; 
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- навыками и методами моделирования работы информационных систем мобильных 
роботов и робототехнических комплексов; 
- навыками и методами теоретического анализа и разработки алгоритмов обработки 
сигналов, получаемых от датчиков угла поворота, инкрементальных и абсолютных 
энкодеров различных видов, датчиков линейного перемещения; 
- навыками и методами теоретического анализа и разработки алгоритмов обработки 
сигналов, получаемых от датчиков угловой скорости, гироскопических систем, ин-
клинометров, акселерометров, инерциальных измерительных модулей; 
- навыками и методами теоретического анализа и разработки алгоритмов обработки 
сигналов, получаемых от ультразвуковых и оптических дальномеров, лазерных ска-
неров, датчиков препятствий; 
- навыками и методами теоретического анализа и разработки алгоритмов обработки 
сигналов, получаемых от видеокамер, стереосистем; 
- навыками систематизации и классификации информационных систем мобильных 
роботов и робототехнических комплексов; 
- навыками систематизации и классификации чувствительных элементов сенсоров, 
используемых в робототехнике; 
- навыками сравнительного анализа информационных систем мобильных роботов и 
робототехнических комплексов; 
- навыками проведения вычислительных экспериментов с использованием стандарт-
ных программных пакетов; 
- навыками проведения анализа научно-технической информации, обобщения опыта 
в области средств автоматизации и управления. 
- навыками работы в специализированной программной среде Mathcad для проведе-
ния математических расчётов, используемой при моделировании и анализе информа-
ционных систем мобильных роботов и робототехнических комплексов;  
- навыками работы в специализированной программной среде MATLAB для проведе-
ния математических расчётов, используемой при моделировании и анализе информа-
ционных систем мобильных роботов и робототехнических комплексов; 
 

У обучающихся формируются следующие компетенции: 
ПК-3 - способностью разрабатывать экспериментальные макеты управляющих, 

информационных и исполнительных модулей мехатронных и робототехнических си-
стем и проводить их экспериментальное исследование с применением современных 
информационных технологий 

ПК-4 - способностью осуществлять анализ научно-технической информации, 
обобщать отечественный и зарубежный опыт в области средств автоматизации и 
управления, проводить патентный поиск,  

ПК-6 - способностью проводить вычислительные эксперименты с использова-
нием стандартных программных пакетов с целью исследования математических мо-
делей мехатронных и робототехнических систем 
 

2. Указание места дисциплины в структуре образовательной программы  
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«Информационные устройства и системы в мехатронике и робототехнике» 
представляет дисциплину с индексом Б1.В.ОД.18 цикла «Дисциплины (модули)» ба-
зовой части учебного плана нaпрaвления подготовки 15.03.06 Мехатроника и робото-
техника. Изучается на 3 курсе, в 6 семестре. 
 

3. Объем дисциплины в зачетных единицах с указанием количества академи-
ческих или астрономических часов, выделенных на контактную работу обучаю-
щихся с преподавателем (по видам учебных занятий) и на самостоятельную ра-
боту обучающихся 
 

Общая трудоёмкость (объём) дисциплины составляет 6 зачетных единиц (з.е.), 36 
часов. 

 
Таблица 3 – Объём дисциплины 

Объём дисциплины Всего, часов 
Общая трудоёмкость дисциплины 108 
Контактная работа обучающихся с преподавателем (по видам 
учебных занятий) (всего) 54,1 

в том числе:  
лекции 18 
лабораторные занятия 18 
практические занятия 18 
экзамен Не предусмотрен 
зачет 0,1 
курсовая работа (проект) Не предусмотрено 
расчетно-графическая (контрольная) работа Не предусмотрено 

Аудиторная работа (всего): 54 
в том числе:  

лекции 18 
лабораторные занятия 18 
практические занятия 18 

Самостоятельная работа обучающихся (всего) 53,9 
Контроль/экз (подготовка к экзамену) Не предусмотрено 
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4. Содержание дисциплины, структурированное по темам (разделам) с ука-

занием отведенного на них количества академических часов и видов учебных 
занятий  

 
4.1. Содержание дисциплины  
 
Таблица 4.1.1 – Содержание дисциплины, структурированное по темам (разде-

лам) 

№ п/п Раздел (тема) дис-
циплины Содержание 

1 2 3 

1 

Введение. 
Информационные 
системы. 

Предмет и задачи курса.  
Понятие информационной системы. 
Эффективность работы информационных систем. 
Показатели, характеризующие свойства информацион-
ных систем.  
Задачи исследования информационных систем. 

2 

Датчики. Методы 
измерения физи-
ческих величин. 

Виды датчиков, используемых в робототехнике. 
Способы измерения физических величин, реализуемых 
в датчиках. 
Математические модели датчиков. 
 

3 

Методы обра-
ботки сигналов. 
Спектральный 
анализ. 

Основные методы обработки сигналов информацион-
ных систем в мехатронике и робототехнике. 
Разложение сигнала в ряд Фурье. 
Комплексная форма рядов Фурье, преобразование 
Фурье. 
Анализ спектра сигнала. 
 

4 

Методы обра-
ботки сигналов. 
Очистка сигнала 
от шума. 

Методы фильтрации сигналов информационных си-
стем в мехатронике и робототехнике. 
Обратное преобразование Фурье. 
Фильтрация спектра сигнала и последующее восста-
новление исходного сигнала. 
Оконный фильтр. 
 

5 

Методы обра-
ботки изображе-
ний. 

Форматы хранения изображений. 
Бинаризация изображений. 
Обработка изображений оконными методами. Наложение 
масок. 
Поиск контуров на изображении. 
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6 

Математические 
методы обра-
ботки сигналов. 

Использование методов оптимального управления в за-
даче обработки сигналов. 
Использование методов математического программирова-
ния в обработке сигналов. 
Использование математических методов для совместной 
обработки сигналов с двух и более датчиков. Инерциаль-
ные датчики. 
 

7 

Моделирование 
информацион-
ных систем. 

Моделирование работы робототехнической системы с 
учетом свойств датчиков. 
Моделирование задержки в цепи обратной связи. 
Моделирование датчика с учетом дискретности и кван-
тования сигнала. 
Моделирование датчика с учетом его нелинейности. 
 

8 
Анализ работы 
информационных 
систем 

Допущения и замечания используемы при моделирова-
нии датчиков. 
Влияние точности работы сенсоров на качество функцио-
нирования робототехнической системы. 
Особенности использования датчиков как части информа-
ционной системы мобильных роботов. 
Анализ вычислительной сложности алгоритмов обработки 
сигналов. 
 

 
 

Таблица 4.1.2 -Содержание учебной дисциплины и её методическое обеспече-
ние 

№ 
п/п Раздел (тема) дисциплины 

Виды деятельно-
сти  Учебно-

методи-
ческие 
матери-

алы 

Формы теку-
щего контроля 
успеваемости 

(по неделям се-
местра) 

 

Компе-
тенции 

лек. 
час 

№ 
лаб. 

№ 
пр. 

1 2 3 4 5 6 7 8 

1 Введение. 
Информационные системы. 2 - 1 - КО 

(2 неделя) ПК-3 

2 Датчики. Методы измерения фи-
зических величин. 2 - 2 - КО (5 неделя) 

  
ПК-3, 
ПК-4 

3 Методы обработки сигналов. 
Спектральный анализ. 2 1, 2 3 МУ-1,2 КО (7 неделя) 

 
ПК-3 
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4 
Методы обработки сигналов. 
Очистка сигнала от шума. 2 3, 4 3 МУ-3,4 КО 

(9 неделя) 

ПК-3, 
ПК-4, 
ПК-6 

5 Методы обработки изображе-
ний. 2 5, 6, 

7 4 МУ-
5,6,7 

КО 
 (10 неделя) 

ПК-3, 
ПК-4 

6 
Математические методы обра-
ботки сигналов. 3 - 5 - КО, 

(13 неделя) 

ПК-3, 
ПК-4, 
ПК-6 

7 
Моделирование информаци-
онных систем. 3 - 6 - 

КО, 
(14 неделя) 
 

ПК-3, 
ПК-6 
 

8 Анализ работы информацион-
ных систем 2 - 7 - КО 

(17 неделя) 

ПК-3,  
ПК-4, 
ПК-6 
 

 
Примечание: КО – контрольный опрос 
 
 
4.2. Лабораторные и (или) практические занятия 
4.2.1 Лабораторные занятия 
 
Таблица 4.2.1 – Лабораторные работы 

№ Наименование лабораторной работы Объём, 
час. 

1 2 3 
1. Применение преобразования Фурье для обработки сигнала 

акселерометра 3 

2. Оконное преобразование Фурье; преобразование Габора 3 
3. Применение фильтра Гаусса для восстановления зашумлен-

ного сигнала 3 

4. Применение фильтра Гаусса для очистки изображения от 
белого шума 3 

5. Программная обработка изображений пороговыми мето-
дами 2 

6 Подчёркивание контуров на изображении путём использо-
вания градиента и операторов Робертса, Собела и Лапласа 2 

7 Обработка изображения путём наложения масок Кирша, 
Лапласа, Певитта, Робертса, Робинсона 2 

Итого: 18 
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4.2.2 Практические занятия 

 
Таблица 4.2.2 - Практические занятия 

№ Наименование практического занятия Объём, 
час. 

1 2 3 
1 Методы обработки сигналов сенсоров робототехнических 

систем 3 

2. Анализ спектра сигналов сенсоров робототехнических си-
стем 3 

3. Восстановления зашумленного сигнала 3 
4. Очистка изображения от белого шума 3 
5. Обработка изображений пороговыми методами 2 
6. Подчёркивание контуров на изображении 2 
7. Обработка изображения путём наложения масок 2 
Итого: 18 

 
 
4.3 Самостоятельная работа студентов (СРС) 

 
Таблица 4.3- Самостоятельная работа студентов 

№ раз-
дела 
(темы) 

Наименование раздела (темы)  
дисциплины 

Срок вы-
полнения 

Время, затрачива-
емое на выполне-
ние СРС, час. 

1 2 3 4 

1. Введение. 
Информационные системы. 1 неделя 6 

2. Датчики. Методы измерения физи-
ческих величин. 2-5 недели 7 

3. Методы обработки сигналов. 
Спектральный анализ. 6-7 недели 7 

4. Методы обработки сигналов. 
Очистка сигнала от шума. 8-9 недели 7 

5. Методы обработки изображений. 10 неделя 7 

6. Математические методы обработки 
сигналов. 

11-13 не-
дели 7 

7. Моделирование информацион-
ных систем. 14 неделя 6,9 

8. Анализ работы информационных 
систем 

15-18 не-
дели 6 

Итого: 53,9 
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5 Перечень учебно-методического обеспечения для самостоятельной работы 
обучающихся по дисциплине 

 
Студенты могут при самостоятельном изучении отдельных тем и вопросов дис-

циплин пользоваться учебно-наглядными пособиями, учебным оборудованием и ме-
тодическими разработками кафедры в рабочее время, установленное Правилами 
внутреннего распорядка работников. 

Учебно-методическое обеспечение для самостоятельной работы обучающихся 
по данной дисциплине организуется: 

 научной библиотекой университета: 
• библиотечный фонд укомплектован учебной, методической, научной, периоди-

ческой, справочной и художественной литературой в соответствии с УП и дан-
ной РПД; 

• имеется доступ к основным информационным образовательным ресурсам, ин-
формационной базе данных, в том числе библиографической, возможностью 
выхода в Интернет  
кафедрой: 

• путем обеспечения доступности всего необходимого учебно-методического и 
справочного материала; 
• путем предоставления сведений о наличии учебно-методической литературы, 
современных программных средств; 
• путем разработки: 
− методических рекомендаций, пособий по организации самостоятельной ра-
боты студентов; 
− заданий для самостоятельной работы студентов; 
− тем рефератов и докладов; 
− тем курсовых работ и проектов и методические рекомендации по их выпол-
нению; 
− вопросов к экзаменам и зачетам; 
− методических указаний к выполнению лабораторных и практических работ и 
т.д. 
полиграфическим центром (типографией университета): 

• помощь авторам в подготовке и издании научной, учебной и методической ли-
тературы; 
• удовлетворение потребности в тиражировании научной, учебной и методиче-
ской литературы. 

 
6. Образовательные технологии 

 
В соответствии с требованиями ФГОС по направлению подготовки 15.03.06 

Мехатроника и робототехника и Приказом Министерства обрaзовaния и науки РФ от 
5 апреля 2017 г. № 301 реализация компетентностного подхода предусматривает ши-
рокое использование в образовательном процессе активных и интерактивных форм 
проведения занятий в сочетании с внеаудиторной работой с целью формирования и 
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развития профессиональных навыков студентов.  

Удельный вес занятий, проводимых в интерактивных формах, составляет 22% 
аудиторных занятий согласно УП. 

 
 
Таблица 6.1 – Интерактивные образовательные технологии, используемые при 

проведении аудиторных занятий 

№ 
Наименование раздела 
(лекции, практического или лабора-
торного занятия) 

Используемые интерактивные 
образовательные технологии 

Объём, 
час. 

1 2 3 4 

1 Лекции раздела «Введение. 
Информационные системы» 

Мастер-класс экспертов и спе-
циалистов 2 

2 
Лабораторные работы раздела 
«Датчики. Методы измерения фи-
зических величин» 

Мастер-класс экспертов и спе-
циалистов 5 

3 

Лабораторные работы раздела «Ме-
тоды обработки изображений» 

Обработка изображений путем 
наложения масок (виртуальная 
лабораторная  
работа) 

5 

4 
Практические занятия раздела 
«Моделирование информацион-
ных систем» 

Мастер-класс экспертов и спе-
циалистов 2 

5 
Практические занятия раздела 
«Анализ работы информационных 
систем» 

Мастер-класс экспертов и спе-
циалистов 2 

Итого: 16 
 

7 Фонд оценочных средств для проведения промежуточной аттестации обу-
чающихся по дисциплине 

  
7.1 Перечень компетенций с указанием этапов их формирования в про-

цессе освоения образовательной программы 
 

Код и содержание компетенции Этапы формирования компетенций и дисци-
плины (модули), при изучении которых фор-
мируется данная компетенция 
начальный основной завершающий 

1 2 3 4 
Способность разрабатывать эксперименталь-
ные макеты управляющих, информационных и 
исполнительных модулей мехатронных и ро-
бототехнических систем и проводить их экспе-
риментальное исследование с применением 
современных информационных технологий 
(ПК-3) 

Практика 
по получе-
нию про-
фессио-
нальных 
умений и 

Информаци-
онные устрой-
ства и си-
стемы в ме-
хатронике и 
робототех-
нике 

Учебно-иссле-
довательская 
работа 
 
Применение 
мехатронных 
систем 
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 опыта про-

фессио-
нальной 
деятельно-
сти (Техно-
логическая 
практика) 

 
Силовые элек-
тронные 
устройства в 
мехатронике 
 
Научно-иссле-
довательская 
работа 

Способность осуществлять анализ научно-тех-
нической информации, обобщать отечествен-
ный и зарубежный опыт в области средств ав-
томатизации и управления, проводить патент-
ный поиск (ПК-4) 

Введение в 
направле-
ние подго-
товки и 
планирова-
ние про-
фессио-
нальной 
карьеры 
 
Практика 
по получе-
нию пер-
вичных 
профессио-
нальных 
умений и 
навыков 
(Учебная 
практика) 

Информаци-
онные устрой-
ства и си-
стемы в ме-
хатронике и 
робототех-
нике 

Учебно-иссле-
довательская 
работа 
 
Основы эрго-
номики и ди-
зайна бытовых 
мехатронных 
приборов 
 
Научно-иссле-
довательская 
работа 

Способность проводить вычислительные экс-
перименты с использованием стандартных 
программных пакетов с целью исследования 
математических моделей мехатронных и робо-
тотехнических систем (ПК-6) 

Компью-
терные си-
стемы ма-
тематиче-
ского моде-
лирования 
 
Практика 
по получе-
ния пер-
вичных 
профессио-
нальных 
умений и 
навыкав 
(Учебная 
практика) 

Основы ме-
хатроники и 
робототех-
ники 
 
 
Информаци-
онные устрой-
ства и си-
стемы в ме-
хатронике и 
робототех-
нике 

учебно-иссле-
довательская 
работа студен-
тов 
 
Компьютерное 
управление ме-
хатронными 
системами 
 
Моделирова-
ние мехатрон-
ных систем 
 
Научно-иссле-
довательская 
работа 

 
7.2 Описание показателей и критериев оценивания компетенций на различных 

этапах их формирования, описание шкал оценивания 
 

Критерии и шкала оценивания компетенций 
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Код компе-
тенции/ этап 
(указывается 

название 
этапа из 

п.7.1) 

Показатели 
оценивания 

компетенций 

Пороговый уровень 
(«удовлетвори-
тельно») 

Продвинутый уро-
вень (хорошо»)  

Высокий уровень 
(«отлично») 

1 2 3 4 5 
ПК-3 основ-

ной 
1.Доля осво-
енных обуча-
ющимся зна-
ний, умений, 
навыков от 
общего объ-

ема ЗУН, 
установлен-
ных в п.1.3 

РПД 
 

2.Качество 
освоенных 

обучающимся 
знаний, уме-
ний, навыков  

 
3.Умение при-

менять зна-
ния, умения, 
навыки в ти-
повых и не-
стандартных 

ситуациях 

знать:  
-виды сенсоров, ис-
пользуемых при по-
строении информаци-
онных систем мо-
бильных роботов и 
робототехнических 
комплексов; 
 
уметь:  
- выбирать сенсоры, 
подходящие для по-
строения информаци-
онной системы мо-
бильного робота или 
робототехнического 
комплекса, исходя из 
поставленных задач; 
 
 
владеть:  
- навыками и мето-
дами построения ин-
формационных си-
стем мобильных ро-
ботов и робототехни-
ческих комплексов; 
 
 
 

знать:  
-виды сенсоров, 
используемых при 
построении инфор-
мационных систем 
мобильных робо-
тов и робототехни-
ческих комплек-
сов; 
 
-способы обра-
ботки информа-
ции, получаемой 
от датчиков угла 
поворота, инкре-
ментальных и аб-
солютных энкоде-
ров различных ви-
дов, датчиков ли-
нейного перемеще-
ния; 
 
- способы обра-
ботки информа-
ции, получаемой 
от датчиков угло-
вой скорости, гиро-
скопических си-
стем, инклиномет-
ров, акселеромет-
ров, инерциальных 
измерительных мо-
дулей; 
 
уметь:  
- выбирать сен-
соры, подходящие 
для построения ин-
формационной си-
стемы мобильного 
робота или робото-
технического ком-
плекса, исходя из 
поставленных за-
дач; 

знать:  
-виды сенсоров, ис-
пользуемых при 
построении инфор-
мационных систем 
мобильных робо-
тов и робототехни-
ческих комплек-
сов; 
 
-способы обра-
ботки информа-
ции, получаемой от 
датчиков угла по-
ворота, инкремен-
тальных и абсо-
лютных энкодеров 
различных видов, 
датчиков линей-
ного перемещения; 
 
- способы обра-
ботки информа-
ции, получаемой от 
датчиков угловой 
скорости, гироско-
пических систем, 
инклинометров, 
акселерометров, 
инерциальных из-
мерительных мо-
дулей; 
 
- способы обра-
ботки информа-
ции, получаемой от 
ультразвуковых и 
оптических даль-
номеров, лазерных 
сканеров, датчиков 
препятствий; 
 
- способы обра-
ботки информа-
ции, получаемой от 
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- проектировать 
программное обес-
печение, реализу-
ющее обработку 
сигналов, получае-
мых от датчиков 
угла поворота, ин-
крементальных и 
абсолютных энко-
деров различных 
видов, датчиков 
линейного переме-
щения;  
 
- проектировать 
программное обес-
печение, реализу-
ющее обработку 
сигналов, получае-
мых от датчиков 
угловой скорости, 
гироскопических 
систем, инклино-
метров, акселеро-
метров, инерциаль-
ных измеритель-
ных модулей; 
 
владеть:  
- навыками и мето-
дами построения 
информационных 
систем мобильных 
роботов и робото-
технических ком-
плексов; 
 
- навыками и мето-
дами теоретиче-
ского анализа и 
разработки алго-
ритмов обработки 
сигналов, получае-
мых от датчиков 
угла поворота, ин-
крементальных и 
абсолютных энко-
деров различных 
видов, датчиков 
линейного переме-
щения; 

видеокамер, сте-
реосистем; 
 
 
уметь:  
- выбирать сен-
соры, подходящие 
для построения ин-
формационной си-
стемы мобильного 
робота или робото-
технического ком-
плекса, исходя из 
поставленных за-
дач; 
 
- проектировать 
программное обес-
печение, реализую-
щее обработку сиг-
налов, получаемых 
от датчиков угла 
поворота, инкре-
ментальных и абсо-
лютных энкодеров 
различных видов, 
датчиков линей-
ного перемещения;  
 
- проектировать 
программное обес-
печение, реализую-
щее обработку сиг-
налов, получаемых 
от датчиков угло-
вой скорости, гиро-
скопических си-
стем, инклиномет-
ров, акселеромет-
ров, инерциальных 
измерительных мо-
дулей; 
 
- проектировать 
программное обес-
печение, реализую-
щее обработку сиг-
налов, получаемых 
от ультразвуковых 
и оптических даль-
номеров, лазерных 
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- навыками и мето-
дами теоретиче-
ского анализа и 
разработки алго-
ритмов обработки 
сигналов, получае-
мых от датчиков 
угловой скорости, 
гироскопических 
систем, инклино-
метров, акселеро-
метров, инерциаль-
ных измеритель-
ных модулей; 
 

сканеров, датчиков 
препятствий; 
 
- проектировать 
программное обес-
печение, реализую-
щее обработку сиг-
налов, получаемых 
от видеокамер, сте-
реосистем; 
 
 
владеть:  
- навыками и мето-
дами построения 
информационных 
систем мобильных 
роботов и робото-
технических ком-
плексов; 
 
- навыками и мето-
дами теоретиче-
ского анализа и 
разработки алго-
ритмов обработки 
сигналов, получае-
мых от датчиков 
угла поворота, ин-
крементальных и 
абсолютных энко-
деров различных 
видов, датчиков 
линейного переме-
щения; 
 
- навыками и мето-
дами теоретиче-
ского анализа и 
разработки алго-
ритмов обработки 
сигналов, получае-
мых от датчиков 
угловой скорости, 
гироскопических 
систем, инклино-
метров, акселеро-
метров, инерциаль-
ных измеритель-
ных модулей; 
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- навыками и мето-
дами теоретиче-
ского анализа и 
разработки алго-
ритмов обработки 
сигналов, получае-
мых от ультразву-
ковых и оптиче-
ских дальномеров, 
лазерных сканеров, 
датчиков препят-
ствий; 
 
- навыками и мето-
дами теоретиче-
ского анализа и 
разработки алго-
ритмов обработки 
сигналов, получае-
мых от видеока-
мер, стереосистем; 
 

ПК-4 основ-
ной 

1.Доля осво-
енных обуча-
ющимся зна-
ний, умений, 
навыков от 
общего объ-

ема ЗУН, 
установлен-
ных в п.1.3 

РПД 
 

2.Качество 
освоенных 

обучающимся 
знаний, уме-
ний, навыков  

 
3.Умение при-

менять зна-
ния, умения, 
навыки в ти-
повых и не-
стандартных 

ситуациях 

знать:  
-основные способы 
обработки сигналов 
чувствительных эле-
ментов сенсоров, ис-
пользуемых в робото-
технических систе-
мах; 
 
уметь:  
- производить анализ 
качества работы сен-
сорной системы мо-
бильного робота или 
робототехнического 
комплекса; 
 
 
владеть:  
- навыками система-
тизации и классифи-
кации информацион-
ных систем мобиль-
ных роботов и робо-
тотехнических ком-
плексов; 
 

знать:  
-основные способы 
обработки сигна-
лов чувствитель-
ных элементов сен-
соров, используе-
мых в робототех-
нических систе-
мах; 
 
- основные направ-
ления развития в 
области разра-
ботки сенсорных 
систем роботов; 
 
уметь:  
- производить ана-
лиз качества ра-
боты сенсорной си-
стемы мобильного 
робота или робото-
технического ком-
плекса; 
 
-производить ана-
лиз отечественных 
и зарубежных 
научных публика-
ций по тематике 

знать:  
-основные способы 
обработки сигна-
лов чувствитель-
ных элементов сен-
соров, используе-
мых в робототех-
нических систе-
мах; 
- основные направ-
ления развития в 
области разра-
ботки сенсорных 
систем роботов; 
 
- навыками сравни-
тельного анализа 
информационных 
систем мобильных 
роботов и робото-
технических ком-
плексов; 
 
уметь:  
- производить ана-
лиз качества ра-
боты сенсорной си-
стемы мобильного 
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обработки сигна-
лов в информаци-
онных системах 
мобильных робо-
тов и робототехни-
ческих комплек-
сов; 
 
 
владеть:  
- навыками систе-
матизации и клас-
сификации инфор-
мационных систем 
мобильных робо-
тов и робототехни-
ческих комплек-
сов; 
 
- навыками систе-
матизации и клас-
сификации чув-
ствительных эле-
ментов сенсоров, 
используемых в 
робототехнике; 
 
 

робота или робото-
технического ком-
плекса; 
 
-производить ана-
лиз отечественных 
и зарубежных 
научных публика-
ций по тематике 
обработки сигна-
лов в информаци-
онных системах 
мобильных робо-
тов и робототехни-
ческих комплек-
сов; 
 
-производить ана-
лиз отечественных 
и зарубежных 
научных публика-
ций по тематике 
интеграции сенсор-
ных систем робо-
тов и их систем 
управления; 
 
 
владеть:  
- навыками систе-
матизации и клас-
сификации инфор-
мационных систем 
мобильных робо-
тов и робототехни-
ческих комплек-
сов; 
 
- навыками систе-
матизации и клас-
сификации чув-
ствительных эле-
ментов сенсоров, 
используемых в ро-
бототехнике; 
 
- навыками прове-
дения анализа 
научно-техниче-
ской информации, 
обобщения опыта в 
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области средств ав-
томатизации и 
управления. 
 

ПК-6 основ-
ной 

1.Доля осво-
енных обуча-
ющимся зна-
ний, умений, 
навыков от 
общего объ-

ема ЗУН, 
установлен-
ных в п.1.3 

РПД 
 

2.Качество 
освоенных 

обучающимся 
знаний, уме-
ний, навыков  

 
3.Умение при-

менять зна-
ния, умения, 
навыки в ти-
повых и не-
стандартных 

ситуациях 

знать:  
- основные направле-
ния развития в обла-
сти методов обра-
ботки информации, 
получаемой от сен-
сорных систем робо-
тов; 
 
уметь:  
- проводить вычисли-
тельные экспери-
менты с использова-
нием стандартных 
программных пакетов 
с целью исследования 
математических мо-
делей сенсоров ме-
хатронных и робото-
технических систем; 
 
 
владеть:  
- навыками и мето-
дами моделирования 
работы информаци-
онных систем мо-
бильных роботов и 
робототехнических 
комплексов; 
 
 

знать:  
- основные направ-
ления развития в 
области методов 
обработки инфор-
мации, получаемой 
от сенсорных си-
стем роботов; 
 
- методологию 
проведения экспе-
риментальных ис-
следований работы 
информационных 
систем; 
 
 
уметь:  
- проводить вычис-
лительные экспе-
рименты с исполь-
зованием стандарт-
ных программных 
пакетов с целью 
исследования ма-
тематических мо-
делей сенсоров ме-
хатронных и робо-
тотехнических си-
стем; 
 
- проводить вычис-
лительные экспе-
рименты с исполь-
зованием стандарт-
ных программных 
пакетов с целью 
исследования ме-
тодов обработки 
информации сен-
сорных систем мо-
бильных роботов и 
робототехниче-
ских комплексов; 
 
 
владеть:  

знать:  
- основные направ-
ления развития в 
области методов 
обработки инфор-
мации, получаемой 
от сенсорных си-
стем роботов; 
 
- методологию про-
ведения экспери-
ментальных иссле-
дований работы 
информационных 
систем; 
 
- способы изучения 
особенностей ра-
боты датчиков мо-
бильных роботов и 
робототехниче-
ских комплексов; 
 
 
уметь:  
- проводить вычис-
лительные экспе-
рименты с исполь-
зованием стандарт-
ных программных 
пакетов с целью 
исследования мате-
матических моде-
лей сенсоров ме-
хатронных и робо-
тотехнических си-
стем; 
 
- проводить вычис-
лительные экспе-
рименты с исполь-
зованием стандарт-
ных программных 
пакетов с целью 
исследования ме-
тодов обработки 
информации сен-



20 
 

- навыками и мето-
дами моделирова-
ния работы инфор-
мационных систем 
мобильных робо-
тов и робототехни-
ческих комплек-
сов; 
 
- навыками прове-
дения вычисли-
тельных экспери-
ментов с использо-
ванием стандарт-
ных программных 
пакетов; 
 
 

сорных систем мо-
бильных роботов и 
робототехниче-
ских комплексов; 
 
- проводить вычис-
лительные экспе-
рименты с исполь-
зованием стандарт-
ных программных 
пакетов с целью 
исследования осо-
бенностей работы 
систем управления 
мобильных робо-
тов и робототехни-
ческих комплек-
сов, с учётом осо-
бенностей функци-
онирования их ин-
формационных си-
стем; 
 
 
 
владеть:  
- навыками и мето-
дами моделирова-
ния работы инфор-
мационных систем 
мобильных робо-
тов и робототехни-
ческих комплек-
сов; 
 
- навыками прове-
дения вычисли-
тельных экспери-
ментов с использо-
ванием стандарт-
ных программных 
пакетов; 
 
- навыками работы 
в специализиро-
ванной программ-
ной среде Mathcad 
для проведения ма-
тематических рас-
чётов, используе-
мой при моделиро-
вании и анализе 
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информационных 
систем мобильных 
роботов и робото-
технических ком-
плексов; 
 
- навыками работы 
в специализиро-
ванной программ-
ной среде 
MATLAB для про-
ведения математи-
ческих расчётов, 
используемой при 
моделировании и 
анализе информа-
ционных систем 
мобильных робо-
тов и робототехни-
ческих комплек-
сов; 
 

 
 

7.3. Типовые контрольные задания или иные материалы, необходимые 
для оценки знаний, умений, навыков и (или) опыта деятельности, характеризу-
ющих этапы формирования компетенций в процессе освоения образовательной 
программы 

 
Таблица 7.3 - Паспорт комплекта оценочных средств для текущего контроля 

 
№ 
п/
п 

Раздел (тема) 
дисциплины 

Код кон-
троли-
руемой 
компе-
тенции 
(или её 
части) 

Техно-
логия 
форми-
рования 

Оценочные средства Описа-
ние 
шкал 
оцени-
вания 

наимено-
вание 

№№ заданий 

 

1 2 3 4 5 6 7 
1 Введение. 

Информацион-
ные системы. ПК-3 

Л № 1, 
ПЗ № 1 
 

собеседо-
вание по 
итогам 
лекции 
 

вопросы 1-3 
В соот-

ветствии 
с п. 7.1 
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1 2 3 4 5 6 7 

2 

Датчики. Методы 
измерения физи-
ческих величин. ПК-3, 

ПК-4 

Л № 2 собеседо-
вание по 
итогам 
лекции, 
защита л.р. 
задачи 

вопросы 4-14 
 
МУ №1,2 
 

3 

Методы обра-
ботки сигналов. 
Спектральный 
анализ. ПК-3 

 

Л № 3, 
ЛР №1, 
ЛР №2 
 
 

собеседо-
вание по 
итогам 
лекции,  
защита л.р. 
 

вопросы 15-
17 

 

4 

Методы обра-
ботки сигналов. 
Очистка сигнала 
от шума. 

ПК-3, 
ПК-4, 
ПК-6 

Л № 4, 
ЛР №3, 
ЛР №4  
ПЗ № 2 
 
 

собеседо-
вание по 
итогам 
лекции,  
защита л.р. 
 

вопросы 18-
21 
 
МУ №3,4 
 
 

5 

Методы обра-
ботки изображе-
ний. ПК-3, 

ПК-4 

Л № 5, 
ЛР №5, 
ЛР №6, 
ЛР №7 
 
 

собеседо-
вание по 
итогам 
лекции,  
защита л.р. 
 

вопросы 22-
23 
 
МУ №5,6,7 
 
 

6 

Математические 
методы обра-
ботки сигналов. 

ПК-3, 
ПК-4, 
ПК-6 

Л № 6 
 

собеседо-
вание по 
итогам 
лекции 

вопросы 24-
26 

 

7 

Моделирование 
информацион-
ных систем. 

ПК-3, 
ПК-6 
 

Л №7  
ПЗ № 3 
 

собеседо-
вание по 
итогам 
лекции 

вопросы 27-
33 
 В соот-

ветствии 
с п. 7.1 

6 

Анализ работы 
информационных 
систем 

ПК-3,  
ПК-4, 
ПК-6 
 

Л №8 
 

 вопросы 34-
35 
 

 
Примеры типовых контрольных заданий для текущего контроля 
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Вопросы по разделу (теме) 1 «Введение. Информационные системы»: 

1. Роль информационных систем в современной промышленной автоматике. 
2. Роль информационных систем в современных мобильных роботах. 
3. Структура информационной системы мехатронного устройства. 

 
Вопросы по разделу (теме) 2 «Датчики. Методы измерения физических величин.»: 

4. Виды датчиков, применяемые в современной промышленной автоматике. 
5. Информационные системы в мехатронных модулях.  
6. Системы обработки информации, как часть информационной системы ме-

хатронного устройства. 
7. Особенности применения резистивных датчиков положения и резистивных 

датчиков угла поворота. 
8. Особенности применения энкодеров. Инкрементальные энкодеры, абсо-

лютные энкодеры. 
9. Особенности применения акселерометров. Виды акселерометров. 
10. Особенности применения детекторов препятствий. 
11. Особенности применения магнитометров. 
12. Особенности применения лазерных и ультразвуковых дальномеров. 
13. Особенности применения эхолотов. 
14. Навигационная система. Работа с глобальными навигационными систе-

мами GPS и ГЛОНАСС. 
 

Вопросы по разделу (теме) 3 «Методы обработки сигналов. Спектральный ана-
лиз»: 

15. Ряды Фурье и их роль в обработке информации. 
16. Разложение функций в Ряд Фурье. 
17. Преобразование Фурье. 

 
Вопросы по разделу (теме) 4 «Методы обработки сигналов. Очистка сигнала от 

шума»: 
18. Обратное преобразование Фурье. 
19. Преобразование Габора. 
20. Фильтры. Фильтрация сигналов. Оконный фильтр. 
21. Сглаживание. 

 
Вопросы по разделу (теме) 5«Методы обработки изображений»: 

22. Системы технического зрения. Структура и компоненты систем техниче-
ского зрения. 

23. Обработка информации в системах технического зрения. Методы подчер-
кивания контуров на изображении. Распознавание образов. 

 
Вопросы по разделу (теме) 6«Математические методы обработки сигналов»: 

24. Математические методы, используемые для решения задачи очистки сиг-
нала от шума. 
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25. Математические методы, используемые для решения задачи определения 
ориентации объекта по показаниям гироскопа и акселерометра. 

26. Математические методы, используемые для решения задачи определения 
ориентации объекта с использованием информации от высокоточного ин-
крементального энкодера и абсолютного энкодера низкой точности. 

 
Вопросы по разделу (теме) 7«Моделирование информационных систем»: 

27. Использование программного пакета Mathcad для реализации алго-
ритмов обработки непрерывных сигналов. Примеры.  

28. Использование программного пакета MATLAB для реализации ал-
горитмов обработки непрерывных сигналов. Примеры. 

29. Математическое моделирование работы датчика с учетом квантованности 
сигнала по уровню.  

30. Математическое моделирование работы датчика с учетом дискретности 
сигнала по времени.  

31. Математическое моделирование работы датчика с учетом зоны нечувстви-
тельности. 

32. Математическое моделирование работы датчика с нелинейной характери-
стикой. 

33. Математическое моделирование работы системы управления поворотного 
стола, использующего инкрементальный энкодер для получения информа-
ции о своей ориентации. 

 
 

Вопросы по разделу (теме) 8«Анализ работы информационных систем»: 
34. Методы анализа спектра периодического сигнала. 
35. Методы анализа качества работы информационных систем роботов 

 
Полностью оценочные средства представлены в учебно-методическом ком-

плексе дисциплины. 
 
Промежуточная аттестация по дисциплине проводится в форме эачета. Экзамен 

проводится в форме тестирования (бланкового и/или компьютерного).  
Для тестирования используются контрольно-измерительные материалы (КИМ) 

– задания в тестовой форме, составляющие банк тестовых заданий (БТЗ) по дисци-
плине, утвержденный в установленном в университете порядке.  

Проверяемыми на промежуточной аттестации элементами содержания явля-
ются темы дисциплины, указанные в разделе 4 настоящей программы. Все темы дис-
циплины отражены в КИМ в равных долях (%). БТЗ включает в себя не менее 100 
заданий и постоянно пополняется.  

Для проверки знаний используются вопросы и задания в различных формах 
: -закрытой (с выбором одного или нескольких правильных ответов), - открытой 

(необходимо вписать правильный ответ),  
- на установление правильной последовательности, 
 - на установление соответствия.  
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Умения, навыки и компетенции проверяются с помощью задач (ситуационных, 
производственных или кейсового характера) и различного вида конструкторов. Все 
задачи являются многоходовыми. Некоторые задачи, проверяющие уровень сформи-
рованности компетенций, являются многовариантными. Часть умений, навыков и 
компетенций прямо не отражена в формулировках задач, но они могут быть прояв-
лены обучающимися при их решении.  

В каждый вариант КИМ включаются задания по каждому проверяемому эле-
менту содержания во всех перечисленных выше формах и разного уровня сложности. 
Такой формат КИМ позволяет объективно определить качество освоения обучающи-
мися основных элементов содержания дисциплины и уровень сформированности 
компетенций.  

Максимальное количество баллов за тестирование - 36 баллов. 
 
 
7.4 Методические материалы, определяющие процедуры оценивания зна-

ний, умений, навыков и (или) опыта деятельности, характеризующих этапы 
формирования компетенций 
 
 

Процедуры оценивания знаний, умений, навыков и (или) опыта деятельности, 
характеризующих этапы формирования компетенций, регулируются следующими 
нормативными актами университета: 

 - Положение П 02.016–2015 «О балльно-рейтинговой системе оценки качества 
освоения образовательных программ»;  

- методические указания, используемые в образовательном процессе, указан-
ные в списке литературы.  

Для текущего контроля по дисциплине в рамках действующей в университете 
балльно-рейтинговой системы применяется следующий порядок начисления баллов: 

 
Таблица 7.4 – Порядок начисления баллов в рамках БРС 

Форма контроля Минимальный балл Максимальный балл 
балл примечание балл примечание 

 

1 2 3 4 5 
Лабораторная работа № 1 (Приме-
нение преобразования Фурье для 
обработки сигнала акселерометра) 

3 Выполнил, подгото-
вил отчет, но не за-
щитил 

6 Выполнил, защи-
тил 

Лабораторная работа № 2 (Окон-
ное преобразование Фурье; преоб-
разование Габора) 

3 Выполнил, подгото-
вил отчет, но не за-
щитил 

6 Выполнил, защи-
тил 

Лабораторная работа № 3 (Приме-
нение фильтра Гаусса для восста-
новления зашумленного сигнала) 

3 Выполнил, подгото-
вил отчет, но не за-
щитил 

6 Выполнил, защи-
тил 

Лабораторная работа № 4 (Приме-
нение фильтра Гаусса для очистки 
изображения от белого шума) 

3 Выполнил, подгото-
вил отчет, но не за-
щитил 

6 Выполнил, защи-
тил 
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1 2 3 4 5 
Лабораторная работа № 5 (Про-
граммная обработка изображений 
пороговыми методами) 

2 Выполнил, подгото-
вил отчет, но не за-
щитил 

4 Выполнил, защи-
тил 

Лабораторная работа № 6 (Подчёр-
кивание контуров на изображении 
путём использования градиента и 
операторов Робертса, Собела и 
Лапласа) 

2 Выполнил, подгото-
вил отчет, но не за-
щитил 

4 Выполнил, защи-
тил 

Лабораторная работа № 7 (Обра-
ботка изображения путём наложе-
ния масок Кирша, Лапласа, Пе-
витта, Робертса, Робинсона) 

2 Выполнил, подгото-
вил отчет, но не за-
щитил 

4 Выполнил, защи-
тил 

СРС 6  12  
Итого 24  48  
Посещаемость 0  16  
Зачет   36  
Итого 24  100  

 
 
 
8 Перечень основной и дополнительной учебной литературы, необходимой 
для освоения дисциплины 
 
8.1 Основная учебная литература 
1. Яцун С. Ф. Информационные устройства и системы в мехатронике [Текст]: 

учебное пособие / С. Ф. Яцун, П. А. Безмен. - Курск: [б. и.], 2013. – 240 с. 
2. Яцун С. Ф. Датчики и обработка сигналов в мехатронике [Текст]: учебное по-

собие / С. Ф. Яцун, П. А. Безмен. - Курск: ЮЗГУ, 2014. – 238 с. 
3. Яцун С. Ф. Датчики и обработка сигналов в мехатронике [Электронный ре-

сурс]: учебное пособие / С. Ф. Яцун, П. А. Безмен. - Курск: ЮЗГУ, 2014. – 238 
с. 

4. Жданов С. А. Информационные системы [Электронный ресурс]: учебник / С. 
А. Жданов, М. С. Соболева, А. С. Алфимова. - М.: Прометей, 2015. – 302 с. // 
Режим доступа -  http: //biblioclub.ru/ 

 
 
8.2 Дополнительная учебная литература 
5. Шишов О. В. Аналого-цифровые каналы микропроцессорных систем управле-

ния [Электронный ресурс]: учебное пособие. - М., Берлин: Директ-Медиа, 2015 
– 211 с. // Режим доступа -  http: //biblioclub.ru/ 

6. Воротников С. А. Информационные устройства робототехнических систем 
[Текст]: учебное пособие / С. А. Воротников. - М. : МГТУ им. Н. Э. Баумана, 
2005. - 384 с. 
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7. Каменев С. В. Автоматизация контрольно-измерительных операций [Электрон-

ный ресурс]: учебное пособие. - Оренбург: Оренбургский государственный 
университет, 2014 – 102 с. // Режим доступа -  http: //biblioclub.ru/ 

8. Дворкович В. П. Метрологическое обеспечение видеоинформационных систем 
[Электронный ресурс]. - М.: Техносфера, 2015 – 784 с. // Режим доступа -  
http: //biblioclub.ru/ 

9. Алешечкин А. М. Определение угловой ориентации объектов по сигналам 
спутниковых радионавигационных систем [Электронный ресурс]: монография. 
- Красноярск: Сибирский федеральный университет, 2014 – 176 с. // Режим до-
ступа -  http: //biblioclub.ru/ 

10. Математические модели и методы обработки измерительных сигналов емкост-
ных преобразователей на постоянном токе [Электронный ресурс]: монография 
/ М. Мастепаненко [и др.]. - Ставрополь: Агрус, 2015 – 232 с. // Режим доступа 
-  http: //biblioclub.ru/ 

11. Древс Ю. Г. Технические и программные средства систем реального времени 
[Электронный ресурс]: учебное пособие. - М.: БИНОМ. Лаборатория знаний, 
2016 – 337 с. // Режим доступа -  http: //biblioclub.ru/ 

12. Патюков В. Г. Основы частотно-временных измерений [Электронный ресурс]: 
монография. - Красноярск: Сибирский федеральный университет, 2014 – 166 с. 
// Режим доступа -  http: //biblioclub.ru/ 

13. Богуш М. В. Проектирование пьезоэлектрических датчиков на основе про-
странственных электротермоупругих моделей [Электронный ресурс]. - М.: Тех-
носфера, 2014 – 324 с. Режим доступа -  http: //biblioclub.ru/ 

14. Калиниченко А. В. Справочник инженера по контрольно-измерительным при-
борам и автоматике : Проектирование и разработка [Электронный ресурс]: 
учебно-практическое пособие. - М.: Инфра-Инженерия, 2016, 564 с. // Режим 
доступа -  http: //biblioclub.ru/ 

 
 
8.3 Перечень методических указаний 
1. Применение преобразования Фурье для обработки сигнала акселерометра 

[Электронный ресурс]: методические указания к выполнению практической и 
самостоятельной работы по дисциплинам «Информационные устройства и си-
стемы в мехатронике» для студентов направлений 221000.68, 221000.62 / Юго-
Запад. гос. ун-т ; сост. С. И. Савин. - Курск : ЮЗГУ, 2015. - 14 с.  

2. Оконное преобразование Фурье; преобразование Габора [Электронный ре-
сурс]: методические указания к выполнению практической и самостоятельной 
работы по дисциплинам «Информационные устройства и системы в мехатро-
нике» для студентов направлений 221000.68, 221000.62 / Юго-Запад. гос. ун-т; 
сост. С. И. Савин. - Курск : ЮЗГУ, 2015. - 12 с.  

3. Применение фильтра Гаусса для восстановления зашумленного сигнала [Элек-
тронный ресурс: методические указания к выполнению практической и само-
стоятельной работы по дисциплинам «Информационные устройства и системы 
в мехатронике» для студентов направлений 221000.68, 221000.62 / Юго-Запад. 
гос. ун-т ; сост. С. И. Савин. - Курск : ЮЗГУ, 2015. - 11 с.  
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4. Применение фильтра Гаусса для очистки изображения от белого шума [Элек-

тронный ресурс]: методические указания к выполнению практической и само-
стоятельной работы по дисциплинам «Информационные устройства и системы 
в мехатронике» для студентов направлений 221000.68, 221000.62 / Юго-Запад. 
гос. ун-т ; сост. С. И. Савин. - Курск : ЮЗГУ, 2015. - 13 с.  

5. Программная обработка изображений пороговыми методами [Электронный ре-
сурс]: методические указания к выполнению лабораторной работы по дисци-
плине «Информационные устройства и системы в мехатронике» для студентов 
специальности 220401 Мехатроника и «Информационные устройства и си-
стемы в мехатронике и робототехнике» для студентов направления 221000 Ме-
хатроника и робототехника / Юго-Западный государственный университет, Ка-
федра теоретической механики и мехатроники ; ЮЗГУ ; сост.: С. И. Савин, Е. 
Н. Политов. - Курск : ЮЗГУ, 2012. - 16 с.  

6. Подчёркивание контуров на изображении путём использования градиента и 
операторов Робертса, Собела и Лапласа [Электронный ресурс]: методические 
указания к выполнению лабораторной работы по дисциплине «Информацион-
ные устройства и системы в мехатронике» для студентов специальности 220401 
Мехатроника и «Информационные устройства и системы в мехатронике и ро-
бототехнике» для студентов направления 221000 Мехатроника и робототех-
ника / Юго-Западный государственный университет, Кафедра теоретической 
механики и мехатроники ; ЮЗГУ ; сост.: С. И. Савин, Е. Н. Политов. - Курск : 
ЮЗГУ, 2012. - 22 с.  

7. Обработка изображения путём наложения масок Кирша, Лапласа, Певитта, Ро-
бертса, Робинсона [Электронный ресурс]: методические указания к выполне-
нию лабораторной работы по дисциплине «Информационные устройства и си-
стемы в мехатронике» для студентов специальности 220401 Мехатроника и 
«Информационные устройства и системы в мехатронике и робототехнике» для 
студентов направления 221000 Мехатроника и робототехника / Юго-Западный 
государственный университет, Кафедра теоретической механики и мехатро-
ники ; ЮЗГУ ; сост.: С. И. Савин, Е. Н. Политов. - Курск : ЮЗГУ, 2012. - 16 с. 

 
 

8.4. Другие учебно-методические материалы 
1. Иллюстрационные материалы (плакаты, слайды, мультимедийные презента-

ции). 
2. Учебные кинофильмы. 
3. Модели датчиков и сенсорных систем. 

 
9. Перечень ресурсов информационно-телекоммуникационной сети Интернет 

1. Электронная библиотека ЮЗГУ  http://www.lib.swsu.ru/ 
2. Электронно-библиотечная система «Университетская библиотека online» 

http://www.biblioclub.ru 
3. Национальная электронная библиотека http://нэб.рф/  
4. Информационная система «Единое окно доступа к образовательным ресур-

сам» http://window.edu.ru/library 

http://www.biblioclub.ru/
http://window.edu.ru/library
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10 Методические указания для обучающихся по освоению дисциплины 

 
Изучение дисциплины необходимо начинать с изучения теоретических положе-

ний и принципов, воспользовавшись учебником, учебным пособием, либо конспек-
том лекций. В рабочей программе представлены список литературы, методических 
пособий и указаний, которые необходимо использовать при выполнении задания рас-
четной работы. Конспект лекций студенты ведут на занятиях. 

Занятия по решению задач (практические занятия) включают в себя: 
а) теоретическую подготовку студентов к занятию, в ходе которой студент обя-

зан осмыслить теоретический материал, выносимый на занятие, и заучить основные 
законы и формулы; 

б) решение задач на самом практическом занятии; 
в) выполнение домашнего задания (самостоятельное решение задач, которые 

предлагаются преподавателем к следующему практическому занятию). 
 
11 Перечень информационных технологий, используемых при осуществ-

лении образовательного процесса по дисциплине, включая перечень программ-
ного обеспечения и информационных справочных систем (при необходимости) 
 

1. Программный продукт Mathcad (http://mathcad.com.ua), пробная версия, 
2. Программный комплекс Matlab (http://matlab.ru/education), пробная версия, 
3.  «Программа для исследования движения змееподобного робота по горизон-

тальной шероховатой поверхности» Свидетельство о регистрации программы для 
ЭВМ №2015660374. Зарегистрировано в Реестре программ для ЭВМ: 29 сентября 
2015 г. Автор(ы): Яцун Сергей Фёдорович, Локтионова Оксана Геннадьевна, Вороча-
ева Людмила Юрьевна, Савин Сергей Игоревич, Яцун Андрей Сергеевич. Заявка 
№2015617487. Дата поступления: 13 августа 2015 г. 

4. «Программа формирования задающих воздействий для экзоскелета в процессе 
вертикализации» Свидетельство о регистрации программы для ЭВМ №2015660878. 
Зарегистрировано в Реестре программ для ЭВМ: 12 октября 2015 г. Автор(ы): Яцун 
Сергей Фёдорович, Савин Сергей Игоревич, Яцун Андрей Сергеевич, Яковлев Илья 
Александрович. Заявка №2015617524. Дата поступления: 17 августа 2015 г. 

5. «Программа для моделирования движения трёхзвенного механизма в верти-
кальной плоскости» Свидетельство о регистрации программы для ЭВМ 
№2015661280. Зарегистрировано в Реестре программ для ЭВМ: 22 октября 2015 г. 
Автор(ы): Яцун Сергей Фёдорович, Савин Сергей Игоревич, Ворочаева Людмила 
Юрьевна, Яцун Андрей Сергеевич. Заявка №2015617822. Дата поступления: 26 авгу-
ста 2015 г. 

6. «Программа моделирования управляемого подъёма груза шестизвенным эк-
зоскелетом». Свидетельство о регистрации программы для ЭВМ №2016612949  Заре-
гистрировано в Реестре программ для ЭВМ: 14 марта 2016 г. Автор(ы): Савин Сергей 
Игоревич, Яцун Сергей Фёдорович, Яковлев Илья Александрович, Медведев Денис 
Юрьевич. Заявка №2016610483. Дата поступления: 25 января 2016 г. 
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7. «Программа оптимизации времени вертикализации экзоскелета» Свидетель-
ство о регистрации программы для ЭВМ №2016615898. Зарегистрировано в Реестре 
программ для ЭВМ: 2 июня 2016 г. Автор(ы): Савин Сергей Игоревич , Яцун Сергей 
Фёдорович, Яцун Андрей Сергеевич. Заявка №2016613285. Дата поступления: 6 ап-
реля 2016 г. 

8. «Программа моделирования движения экзоскелета в режиме восстановления 
вертикальной устойчивости после ударного воздействия» Свидетельство о регистра-
ции программы для ЭВМ №2016617535. Зарегистрировано в Реестре программ для 
ЭВМ: 7 июля 2016 г. Автор(ы): Савин Сергей Игоревич, Яцун Сергей Фёдорович, 
Яцун Андрей Сергеевич, Молчанов Дмитрий Александрович. Заявка №2016614970. 
Дата поступления: 17 мая 2016 г. 

 
12 Описание материально-технической базы, необходимой для осуществ-

ления образовательного процесса по дисциплине 
Учебная аудитория для проведения занятий лекционного типа и лаборатории 

кафедры механики, мехатроники и робототехники, оснащенные учебной мебелью и 
оборудованием: столы, стулья для обучающихся; стол, стул для преподавателя; доска, 
мультимедиa центр: ноутбук Lenovo (G710) [59409835] проектор BenQ MX505 и  ин-
терактивной система с короткофокусным проектором ActivBoard. 

Лабораторное оборудование: Стиральная машина SAMSUNG S1021 (инв. 
№204.2024), Осциллограф-мультиметр Agilent technologies (США) U1602 B (инв. 
№234.1111), Весы ВЭМ-150 (инв. №234.1190). 
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13 Лист дополнений и изменений, внесенных в рабочую программу дисци-
плины 

 
 

Номер из-
менения 

Номера страниц Всего 
страниц 

Дата Основание 
для измене-
ния и подпись 
лица, прово-
дившего из-
менения 

изме- 
нённых 

заменённых аннулиро-
ванных 

новых 

        

 


	ИУ 2 лист.pdf
	РПД Информационные устройства и системы в мехатронике и робототехнике.pdf
	Annot_B1.V.4_15.03.06-2_31.08.2018.pdf
	Основы автоматизированного проектирования электронных компонентов.pdf




