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Аннотация дисциплины  

«Навигационные системы роботов»  

 

Дисциплина «Навигационные системы роботов» реализуется на 1 и 2 

курсе направления подготовки 15.04.06 «Мехатроника и робототехника», ма-

гистерская программа «Мехатроника и робототехника». Дисциплина входит 

в вариативную часть Блока 1 Дисциплины (модули) учебного плана, является 

дисциплиной по выбору (Б1.В.ДВ.4.1).  

Общая трудоемкость освоения дисциплины составляет 3 зачетные еди-

ницы, 108 часов. Учебным планом предусмотрены: лекции (18 часов),  прак-

тические занятия (36 часов), самостоятельная работа студента (54 часа, в том 

числе на подготовку к экзамену – 27 часов). Формы контроля – зачет, экза-

мен. Дисциплина реализуется на 1 и 2 курсах во 2 и 3 семестрах. 

Для изучения настоящей дисциплины необходимо знание основ дисцип-

лин «Прикладная математика», «Физика», «Теоретическая механика», «Тео-

рия автоматического управления», «Электронные устройства мехатронных и 

робототехнических систем», «Промышленные и мобильные роботы». 

Целью дисциплины является изучение видов, назначения, общих прин-

ципов действия навигационных систем роботов, а также математического 

аппарата современной навигации. 

Задачи дисциплины: 

1. Научить студентов правильно использовать основные термины и 

понятия в области систем навигации роботов.  

2. Научить понимать назначения средств систем навигации роботов. 

3. Научить применять современные системы и средства навигации 

роботов.  

Для успешного изучения дисциплины «Навигационные системы робо-

тов» у обучающихся должны быть сформированы следующие предваритель-

ные компетенции: 

 способность представлять адекватную современному уровню знаний 

научную картину мира на основе знания основных положений, законов и ме-

тодов естественных наук и математики (ОПК-1); 



 владение физико-математическим аппаратом, необходимым для опи-

сания мехатронных и робототехнических систем (ОПК-2). 

В результате изучения данной дисциплины у обучающихся формируют-

ся следующие общепрофессиональные и профессиональные компетенции 

(элементы компетенций). 

Код и формулировка ком-

петенции 
Этапы формирования компетенции 

ОПК-3 Владение современ-

ными информационными 

технологиями, готовность 

применять современные и 

специализированные средст-

ва автоматизированного про-

ектирования и машинной 

графики при проектировании 

систем и их отдельных мо-

дулей, знание и соблюдение 

основных требований ин-

формационной безопасности 

Знает 

назначение и возможности современных 

информационных технологий,  

проблемы информационной безопасности 

компьютерных систем,  

принципы организационного обеспечения 

безопасности,  

назначение и возможности антивирусных 

программ, межсетевых экранов 

Умеет 

обосновать выбор информационной техно-

логии в конкретной предметной области,  

уметь пользоваться распространенными 

программными и техническими средствами 

информационных технологий 

Владеет 

навыками работы в локальных и глобальных 

компьютерных сетях, основами автоматиза-

ции решения задач вычислительного харак-

тера в процессе профессиональной деятель-

ности, необходимыми умениями для инди-

видуальной и коллективной работы в ло-

кальной компьютерной сети и глобальной 

сети Интернет 

ПК-2 способность использо-

вать имеющиеся программ-

ные пакеты и, при необхо-

димости, разрабатывать но-

вое программное обеспече-

ние, необходимое для обра-

ботки информации и управ-

ления в мехатронных и робо-

тотехнических системах, а 

также для их проектирования  

Знает 

Способы обработки результатов экспери-

ментальных исследований. Методы стати-

стической обработки данных. Методы син-

теза и анализа аналоговых и цифровых 

схем.  

Умеет 

Использовать существующее и разрабаты-

вать программное обеспечение для управ-

ления мехатронными системами. 

Владеет 

Современными программными средствами 

для выполнения численного эксперимента и 

моделирования динамических систем. 

ПК-3 способность разраба-

тывать экспериментальные 

макеты управляющих, ин-

формационных и исполни-

тельных модулей мехатрон-

ных и робототехнических 

систем и проводить их ис-

следование с применением 

современных информацион-

Знает 

Современные методы разработки экспери-

ментальных макетов мехатронных и робо-

тотехнических систем 

Умеет 

Применять средства математического, фи-

зического, конструкторского, технологиче-

ского, электротехнического характера при 

разработке экспериментальных макетов 

Владеет 
Навыками разработки экспериментальных 

макетов мехатронных и робототехнических 



ных технологий  систем и проводить их исследование 

ПК-11 Готовность разраба-

тывать методику проведения 

экспериментальных исследо-

ваний и испытаний меха-

тронной или робототехниче-

ской системы, способность 

участвовать в проведении 

таких испытаний и обработ-

ке их результатов  

Знает 

Теорию и методику проведения экспери-

ментов и правила составления обзоров и от-

четов 

Умеет 
Анализировать результаты проведенных 

экспериментов 

Владеет 

Методами проведения экспериментов по 

заданной методике, анализа их результатов 

и использования при испытаниях мехатрон-

ной или робототехнической системы 

 

Для формирования вышеуказанных компетенций в рамках дисциплины 

«Навигационные системы роботов» применяются следующие методы актив-

ного/ интерактивного обучения: «практическое занятие – развернутая бесе-

да» с обсуждением решенной задачи, «диспут на лекции».  

 

 

I. СТРУКТУРА И СОДЕРЖАНИЕ ТЕОРЕТИЧЕСКОЙ ЧАСТИ КУРСА 

(18 час.)   

3 семестр (18 час.) 

  Раздел I. ИНЕРЦИАЛЬНАЯ СИСТЕМА ОРИЕНТАЦИИ И 

НАВИГАЦИИ (10 час.) 

Тема 1. Инерциальная система ориентации и навигации (ИСОН) 

для манипуляционных и мобильных роботов (6 час.) Проблемная лекция 

Проблемные вопросы: 

Структура и назначение ИСОН.  

Структура и назначение блока чувствительных  элементов.  

Кинематические параметры движущегося объекта, измеряемые с по-

мощью ИСОН.  

Постановка задачи инерциальной ориентации и навигации движущего-

ся объекта.  

Тема 2. Алгоритмы ориентации и навигации. (4 час.) 

Алгоритмы ориентации и навигации для определения кинематических 

параметров движущегося объекта с помощью ИСОН. Вывод уравнения для 



кинематической ошибки ИСОН. Вывод уравнения для динамической ошибки 

ИСОН.  

 

Раздел II. СЕНСОРИКА (8 час.) 

Тема 1. Сенсорные системы, определяющие геометрические и дру-

гие параметры внешней среды (8 час.) 

Дальномеры и локаторы. Сенсорные системы, определяющие положе-

ние в пространстве. Специальные сенсорные системы. Сенсорное обеспече-

ние построения моделей внешней среды, управления, навигации и безопас-

ности движения  

 

II. СТРУКТУРА И СОДЕРЖАНИЕ ПРАКТИЧЕСКОЙ ЧАСТИ КУРСА  

Практические занятия (36 час.) 

2 семестр (18 час.) 

Занятие 1. Акселерометры и датчики угловой скорости (4 часа) 

На занятии на конкретных примерах исследуются выходные сигналы акселе-

рометров и датчиков угловой скорости с учетом инструментальных погреш-

ностей.  

Занятие 2. Типы инструментальных погрешностей. (4 часа) 

На занятии на конкретных примерах изучаются типы инструментальных по-

грешностей различных измерительных приборов.  

Занятие 3. Блок-схемы для моделирования алгоритмов и уравнений 

ошибок (4 часа) 

На занятии на конкретных примерах изучаются и составляются блок-схемы 

для моделирования алгоритмов и уравнений ошибок ИСОН.  

Занятие 4. Кинематические и динамические ошибки. (2 часа) 

На занятии на конкретных примерах получаются аналитические оценки ки-

нематической и динамической ошибок ИСОН для тестового эталонного дви-

жения манипуляционного или мобильного робота.  

Занятие 5. Математическое моделирование работы алгоритмов и урав-

нений ошибок. (2 часа) 



На занятии на конкретных примерах выполняется математическое моделиро-

вание работы алгоритмов и уравнений ошибок ИСОН, а также формирование 

выводов по результатам математического моделирования о качестве модели 

ошибок и алгоритмов ориентации и навигации.  

 

3 семестр (18 час.) 

Занятие 6. Методы решения задачи локальной навигации. (2 часа) 

На занятии на конкретных примерах происходит изучение на существующих 

методов решения задачи локальной навигации.  

Занятие 7. Методы решения задачи глобальной навигации. (2 часа) 

1. Изучение существующих методов решения задачи глобальной навига-

ции.  

2. Вероятностные алгоритмы.  

Занятие 8. Фильтр Калмана. (2 час.) 

1. Изучение особенностей фильтра Калмана.  

2. Расширенный фильтр Калмана.  

Занятие 9. Метод фильтрация частиц. (2 часа) 

На занятии на конкретных примерах выполняется изучение метода фильтра-

ция частиц.  

Занятие 10. Существующие методы решения задач навигации. (2 часа) 

На занятии на конкретных примерах выполняется изучение и анализ недос-

татков и преимуществ существующих методов решения задач навигации. 

Занятие 11. Задача локализации (2 часа) 

На занятии на конкретных примерах решается задача локализации с помо-

щью определения параметров движения заданного объекта. 

Занятие 12. Экстремум функции различия. (2 часа) 

На занятии на конкретных примерах решается задача поиска экстремума 

функции различия.  

Занятие 13. Метод выделение характерных черт. (2 часа) 

На занятии на конкретных примерах изучается метод выделения характерных 

черт.  



Занятие 14. Метод рекуррентной фильтрации. (2 часа) 

На занятии на конкретных примерах изучается метод рекуррентной фильтра-

ции.  

Лабораторные работы  

 

Не предусмотрено учебным планом 

 

III. УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ 

САМОСТОЯТЕЛЬНОЙ РАБОТЫ ОБУЧАЮЩИХСЯ 

 

Учебно-методическое обеспечение самостоятельной работы обучаю-

щихся по дисциплине «Навигационные системы роботов» представлено в 

Приложении 1 и включает в себя: 

план-график выполнения самостоятельной работы по дисциплине, в том 

числе примерные нормы времени на выполнение по каждому заданию; 

рекомендации по самостоятельной работе студентов;  

требования к представлению и оформлению результатов самостоятель-

ной работы; 

критерии оценки выполнения самостоятельной работы; 

примерная тематика докладов. 

 

IV. КОНТРОЛЬ ДОСТИЖЕНИЯ ЦЕЛЕЙ КУРСА 

 

№ 

п/п 

Контролируемые 

разделы / темы 

дисциплины 

Коды и этапы 

формирования 

компетенций  

Оценочные средства  

текущий 

контроль 

промежуточная 

аттестация 

1 Акселерометры и 

датчики угловой 

скорости 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

 

знает   дискуссия 

(УО-4) 

зачет, вопросы 

1-4 из перечня 

типовых во-

просов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

2 

Типы инструмен-

тальных погрешно-

стей 

ОПК-3, 

ПК-2, 

знает   дискуссия 

(УО-4) 

зачет, вопросы 

5-8 из перечня 

типовых во-



ПК-3, 

ПК-11 

 

просов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11)  

зачет 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

3 

Блок-схемы для 

моделирования ал-

горитмов и уравне-

ний ошибок 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

, 

 

знает   дискуссия 

(УО-4) 

зачет, вопросы 

9-11 из перечня 

типовых во-

просов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

4 

Кинематические и 

динамические 

ошибки.  

 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

  

знает   дискуссия 

(УО-4) 

зачет, вопросы 

12-15 из переч-

ня типовых во-

просов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

5 

Математическое 

моделирование 

работы алгоритмов 

и уравнений 

ошибок. 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

  

знает   дискуссия 

(УО-4) 

зачет, вопросы 

16-20 из переч-

ня типовых во-

просов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 



6 

Инерциальная сис-

тема ориентации и 

навигации 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

 

знает   дискуссия 

(УО-4) 

экзамен, во-

просы 1-4 из 

перечня типо-

вых вопросов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

экзамен 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

экзамен 

7 Сенсорика 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

 

знает   дискуссия 

(УО-4) 

экзамен, во-

просы 5-8 из 

перечня типо-

вых вопросов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

экзамен 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

экзамен 

 

Типовые контрольные задания, методические материалы, определяющие 

процедуры оценивания знаний, умений и навыков и (или) опыта 

деятельности, а также критерии и показатели, необходимые для оценки 

знаний, умений, навыков и характеризующие этапы формирования 

компетенций в процессе освоения образовательной программы, 

представлены в Приложении 2. 

 

 

I. СПИСОК УЧЕБНОЙ ЛИТЕРАТУРЫ И ИНФОРМАЦИОННО-

МЕТОДИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ 

 

Основная литература 

(электронные и печатные издания) 

1. Богданов М. Р.  Применения GPS/ГЛОНАСС : учебное пособие. 

Долгопрудный : Интеллект, 2012. -134 с. 

2. Юревич Е.И. Сенсорные системы в робототехнике: учебное по-

собие. - СПб.: Изд-во Политехнического ун-та, 2013. - 100 с. 



3. http://e.lanbook.com/view/book/40006/ Предко М. Устройства 

управления роботами. – М. ДМК Пресс, 2010. – 404 с. 

4. http://znanium.com/bookread.php?book=188363 Управление 

техническими системами. Е.Б. Бунько, К.И. Меша, Е.Г. Мурачев и др.; Под 

ред. В.И. Харитонова. - М.: Форум, 2010. - 384 с.  

5. http://znanium.com/bookread.php?book=430323 Современная 

автоматика в системах управления технологическими процессами: Учебное 

пособие / В.П. Ившин, М.Ю. Перухин. - М.: НИЦ ИНФРА-М, 2014. - 400 с. 

 

Дополнительная литература 

(печатные и электронные издания) 

1. Гришин В. Д. Технические средства навигации: учебное пособие. 

Владивосток : Изд-во Дальневосточного технического университета, 2008. – 

88 с. 

2. Иванов Н. М., Лысенко Л. Н. Баллистика и навигация космиче-

ских аппаратов : учебник для вуза. Москва: Дрофа, 2004. – 544 с. 

3. Основы построения бесплатформенных инерциальных навигаци-

онных систем /В.В. Матвеев, В.Я. Распопов / Под общ. ред. д.т.н. В.Я. Распо-

пова. - СПб.:ГНЦ РФ ОАО «Концерн «ЦНИИ «Электроприбор», 2009. -280 с. 

4. Haykin S. Kalman filtering and neural networks, John Wiley and 

Sons, 2001, 298 p. 

5. Зенкевич С.Л., Космачев П.В. Управление движением мобильно-

го робота в неподвижную точку //Мехатроника, автоматизация, управление. 

2010. №.3. С. 55-60. 

6. Роджерс Д., Адамс Дж. Математические основы машинной гра-

фики. М.: Мир. 2001. 604с. 

7. Носков В.П., Рубцов И.В. Опыт решения задачи автономного 

управления движением мобильных роботов //Мехатроника, автоматизация, 

управление. 2005. №12. С.21-24. 

8. http://window.edu.ru/resource/082/59082/files/bis-1.pdf   Кучерявый 

А.А.  Бортовые информационные системы: курс лекций / под. ред. Мишина 

В.А. и Клюева Г.И. Ульяновск: УлГТУ, 2004. - 504 с. 

http://e.lanbook.com/view/book/40006/
http://znanium.com/bookread.php?book=188363
http://znanium.com/bookread.php?book=430323
http://window.edu.ru/resource/082/59082/files/bis-1.pdf


9. http://window.edu.ru/resource/257/77257/files/ulstu2012-83.pdf  

Шивринский, В.Н. Навигационные системы летательных аппаратов: кон-

спект лекций / В.Н. Шивринский. - Ульяновск: УлГТУ, 2012. - 148 с. 

10. http://window.edu.ru/resource/926/69926/files/Yurevich_Osnovi_proe

ktirovaniya_tehniki.pdf   Юревич Е.И. Основы проектирования техники: Учеб-

ное пособие. - СПб.: Изд-во СПбГПУ, 2012. - 134 с. 

11. http://window.edu.ru/resource/684/78684  - Тертычный-Даури В.Ю. 

Динамика робототехнических систем: Учебное пособие. - СПб.: НИУ ИТМО, 

2012. - 128 с. 

 

Перечень ресурсов информационно-телекоммуникационной сети «Ин-

тернет» 

1. Электронно-библиотечная система Лань https://e.lanbook.com/ 

2. Электронно-библиотечная система Znanium.com 

http://znanium.com/ 

3. Информационная система "Единое окно доступа к образователь-

ным ресурсам" http://window.edu.ru/ 

4. www.arduino.cc – Справочный материал по техническим характери-

стикам и языку программирования контроллеров Arduino  

5. www.cta.ru – сайт журнала «Современные технологии автоматиза-

ции». 

6. http://myrobot.ru/ - сайт, содержащий информацию об использовании 

микроконтроллеров, для создания мобильных роботов 

 

Перечень информационных технологий  

и программного обеспечения 

1. Microsoft Word,  

2. Microsoft Excel, 

3. MATLAB, 

4. Microsoft Internet Explorer, 

5. Siemens Step7. 

 

 

II. МЕТОДИЧЕСКИЕ УКАЗАНИЯ  

ПО ОСВОЕНИЮ ДИСЦИПЛИНЫ 

 

http://window.edu.ru/resource/257/77257/files/ulstu2012-83.pdf
http://window.edu.ru/resource/926/69926/files/Yurevich_Osnovi_proektirovaniya_tehniki.pdf
http://window.edu.ru/resource/926/69926/files/Yurevich_Osnovi_proektirovaniya_tehniki.pdf
http://window.edu.ru/resource/684/78684
https://e.lanbook.com/
http://znanium.com/
http://window.edu.ru/
http://www.arduino.cc/
http://www.cta.ru/
http://myrobot.ru/


На изучение дисциплины отводится 54 часа аудиторных занятий 

(практические занятия) и 54 часа самостоятельной работы.  

При изучении дисциплины необходимо выявить основные области при-

менения мехатронных и робототехнических систем в современной технике.  

Развитие мехатронных и робототехнических систем в современной тех-

нике обусловлено спецификой выполняемых ими задач. При этом любая за-

дача может быть решена с помощью различных типов информационно-

управляющих систем с разной эффективностью.  

При изучении данной дисциплины используются учебные пособия, ко-

торые доступны в   фондах НБ ДВФУ в соответствующих разделах.  

 

Требования к представлению и оформлению результатов работы 

Изложение выполненного задания должно быть сжатым, ясным и сопро-

вождаться цифровыми данными и рисунками, если требуется.  

Материал в пояснительных записках к лабораторным и практическим 

работам представляется в следующей последовательности:  

  титульный лист; 

  содержание; 

  введение; 

  материал по теме индивидуального задания; 

  заключение; 

  список использованных источников; 

  приложения. 

Материалы должны быть изложены последовательно, лаконично, логи-

чески связаны. Отчет по заданию выполняется на компьютере на одной сто-

роне листа формата А4.  

Основная часть и приложения нумеруются сплошной нумерацией. Ти-

тульный лист не нумеруется. На следующем листе ставится номер «2». Но-

мер проставляется арабскими цифрами в нижнем правом углу страницы.  

Допускается использование цветных рисунков, схем и диаграмм. 

Текст оформляется в соответствии с требованиями делопроизводства, 

печатается через 1,5 интервала. Сверху страницы делается отступ 20 мм, сле-

ва – 25 мм, справа – 15 мм, снизу – 20 мм. Абзацные отступы должны быть 

равны 5 знакам. 

Текст должен быть разделен на разделы и подразделы (заголовки 1-го и 

2-го уровней), в случае необходимости – пункты, подпункты (заголовки 3-го 

и 4-го уровней). Заголовки должны быть сформулированы кратко. Все заго-

ловки иерархически нумеруются.  

Основной текст следует набирать шрифтом Times New Roman с обыч-

ным начертанием, 14 шрифтом. Заголовки 1-го и 2-го уровней следует наби-

рать с полужирным начертанием, заголовки 3-го и 4-го уровней – обычным. 

Названия рисунков и таблиц рекомендуется набирать 12 шрифтом с полу-

жирным начертанием. 

 

VII. МАТЕРИАЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ 

ДИСЦИПЛИНЫ 



 

Для проведения исследований, связанных с выполнением задания по 

дисциплине, а также для организации самостоятельной работы студентам 

доступно следующее лабораторное оборудование и специализированные ка-

бинеты, соответствующие действующим санитарным и противопожарным 

нормам, а также требованиям техники безопасности при проведении учебных 

и научно-производственных работ: 

 
Наименование 

оборудованных помещений 
и  помещений для 

самостоятельной работы 

Перечень основного оборудования 

Читальные залы Научной 

библиотеки ДВФУ с 

открытым доступом к фонду  

(корпус А - уровень 10) 

Моноблок HP РгоОпе 400 All-in-One 19,5 (1600x900), 

Core i3-4150T, 4GB DDR3-1600 (1x4GB), 1TB HDD 7200 

SATA, DVD+/-RW,GigEth,Wi-Fi,ВТ,usb kbd/mse,Win7Pro 

(64-bit)+Win8.1Pro(64-bit),1-1-1 Wty   

Скорость доступа в Интернет 500 Мбит/сек. 

Мультимедийная аудитория 

проектор 3-chip DLP, 10 600 ANSI-лм, WUXGA 1 920х1 

200 (16:10)  PT-DZ110XE Panasonic; экран 316х500 см, 

16:10 c эл. приводом; крепление настенно-потолочное 

Elpro Large Electrol Projecta; профессиональная ЖК-

панель 47", 500 Кд/м2, Full HD  M4716CCBA LG; 

подсистема видеоисточников документ-камера CP355AF 

Avervision; подсистема видеокоммутации; подсистема 

аудиокоммутации и звукоусиления; подсистема 

интерактивного управления; беспроводные ЛВС 

обеспечены системой на базе точек доступа 802.11a/b/g/n 

2x2 MIMO(2SS) 

Специализированное поме-

щение. Ауд. С424 

Специализированные стенды для исследования датчиков 

и электроприводов, 3 шт. (ФЕСТО), 

Лабораторные стенды для исследования систем автома-

тического управления 4 шт., (National Instruments), 

Мобильные роботы различных модификаций, 6 шт., 

Промышленные роботы, 2 шт.,  

Учебный комплекс «MPS 210 – Мехатроника», 7 станций 

(ФЕСТО). 
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План-график выполнения самостоятельной работы по дисциплине 
№ 

п/п 

Дата/сроки вы-

полнения 

Вид самостоятель-

ной работы 

Примерные 

нормы вре-

мени на 

выполнение 

Форма контроля 

1 5 неделя (2 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №1 

5 ч. Защита работы 

2 8 неделя (2 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №2 

5 ч. Защита работы 

3 9 неделя (2 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №3 

5 ч. Защита работы 

4 10 неделя (2 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №4 

5 ч. Защита работы 

5 11 неделя (2 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №5 

5 ч. Защита работы 

6 5 неделя (3 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №6 

5 ч. Защита работы 

7 8 неделя (3 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №7 

5 ч. Защита работы 

8 9 неделя (3 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №8 

5 ч. Защита работы 

9 10 неделя (3 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №9 

5 ч. Защита работы 

10 11 неделя (3 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №10 

5 ч. Защита работы 

11 13 неделя (3 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №11 

5 ч. Защита работы 

12 13 неделя (3 се-

местр) 

Выполнение практи-

ческой работы №12 

5 ч. Защита работы 

13 17 неделя (3 се-

местр 

Выполнение практи-

ческой работы №13 

5 ч. Защита работы 

14 18 неделя (3 се-

местр 

Выполнение практи-

ческой работы №14 

5 ч. Защита работы 

 

Рекомендации по самостоятельной работе студентов 

Самостоятельная работа студентов представлена в виде изучения соот-

ветствующей литературы в процессе выполнения индивидуальных заданий.  

Существенной ошибкой студентов при работе с учебной литературой 

является полное медленное чтение без анализа текста. Такой режим чтения 

литературы малоэффективен, поскольку читатель не концентрирует свое 

внимание на основных частях текста, не выделяет теоретические положения 

и основные факты, не анализирует систему доказательств автора, логику его 

изложения. При таком чтении не происходит совершенствования основных 

интеллектуальных операций, а информация запоминается с трудом, после 

неоднократных повторений, и воспроизводится в дальнейшем не оперативно, 

с пропусками и искажениями. 

Важнейшим условием рациональной организации работы с книгой явля-

ется умение четко сформулировать цели и выбрать оптимальный способ чте-

ния. При этом следует помнить о двух основных целях работы с научной ли-

тературой:  



 приобретение необходимой информации;  

 развитие своих способностей, прежде всего, логической памяти, 

мышления, внимания.  

Оптимизация чтения должна осуществляться путем организации и со-

гласования четырех уровней процесса понимания: прагматического, синтак-

сического, семантического и онтологического. 

Прагматический уровень – рассмотрение чтения в плане установок и от-

ношений к самому процессу и осознания собственных психических состоя-

ний, вызываемых текстом. Чтение – это труд и творчество. Данный уровень 

дает возможность читателю ответить на вопрос для каких целей я это читаю, 

насколько это полезно и необходимо для меня, что это мне дает? 

Синтаксический уровень предполагает расширение символьного и сло-

варного запаса, позволяет увеличить мощность и емкость знакового блока 

внутренней модели мира, формирует способы соотнесения и перехода от од-

ной знаковой системы к другой. Другими словами, данный уровень чтения 

способствует сознательно или неосознанно развитию у читателя ряда спо-

собностей, формируя при этом методологические и гносеологические осно-

вы. 

Семантический уровень предполагает чтение по выявлению смысла на 

макро и микроуровне, то есть как отдельных частей текста, так и всего текста 

в целом. Он позволяет выявить логику и сущностные характеристики его. 

Важной чертой данного уровня является возможность читателя выделить 

смысл для себя. 

Онтологический уровень чтения включает анализ целей и его места сре-

ди других видов деятельности. Он формирует умения ориентировать и регу-

лировать текущее и перспективное чтение, отбирать материалы для чтения, 

регулировать и организовывать каждый из четырех уровней. И в целом он 

помогает свободно ориентироваться в огромном потоке информации. 

 

Требования к представлению и оформлению результатов 

самостоятельной работы 

Изложение выполненного задания должно быть сжатым, ясным и сопро-

вождаться цифровыми данными и рисунками, если требуется.  

Материал в реферате представляется в следующей последовательности:  

  титульный лист; 

  содержание; 

  введение; 

  материал по теме индивидуального задания; 

  заключение; 

  список использованных источников; 

  приложения. 

Материалы должны быть изложены последовательно, лаконично, логи-

чески связаны. Отчет по заданию выполняется на компьютере на одной сто-

роне листа формата А4.  



Основная часть и приложения нумеруются сплошной нумерацией. Ти-

тульный лист не нумеруется. На следующем листе ставится номер «2». Но-

мер проставляется арабскими цифрами в нижнем правом углу страницы.  

Допускается использование цветных рисунков, схем и диаграмм. 

Текст оформляется в соответствии с требованиями делопроизводства, 

печатается через 1,5 интервала. Сверху страницы делается отступ 20 мм, сле-

ва – 25 мм, справа – 15 мм, снизу – 20 мм. Абзацные отступы должны быть 

равны 5 знакам. 

Текст должен быть разделен на разделы и подразделы (заголовки 1-го и 

2-го уровней), в случае необходимости – пункты, подпункты (заголовки 3-го 

и 4-го уровней). Заголовки должны быть сформулированы кратко. Все заго-

ловки иерархически нумеруются.  

Основной текст следует набирать шрифтом Times New Roman с обыч-

ным начертанием. Заголовки 1-го и 2-го уровней следует набирать с полу-

жирным начертанием, заголовки 3-го и 4-го уровней – обычным. Названия 

рисунков и таблиц рекомендуется набирать 12 шрифтом с полужирным на-

чертанием.  

 

Критерии оценки выполнения самостоятельной работы 

1. 10-9 баллов выставляется студенту, если студент выполнил все пунк-

ты задания. Фактических ошибок, связанных с пониманием проблемы, нет; 

графически работа оформлена правильно. При защите студент отвечает на 

все вопросы преподавателя. 

2. 8-7 баллов: работа выполнена полностью; допущено одна-две ошибки 

в оформлении работы. При защите студент отвечает на все вопросы препода-

вателя. 

3. 7-6 балл: работа выполнена полностью; допущено не более 2 ошибок 

при оформлении работы. При защите студент не отвечает на 1-2 вопроса 

преподавателя. 

4. 6-5 баллов: работа выполнена; допущено три или более трех ошибок в 

оформлении работы. При защите студент не отвечает на 2-3 вопроса препо-

давателя. 
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Паспорт ФОС 

 
Код и формулировка ком-

петенции 
Этапы формирования компетенции 

ОПК-3 Владение современ-

ными информационными 

технологиями, готовность 

применять современные и 

специализированные средст-

ва автоматизированного про-

ектирования и машинной 

графики при проектировании 

систем и их отдельных мо-

дулей, знание и соблюдение 

основных требований ин-

формационной безопасности 

Знает 

назначение и возможности современных 

информационных технологий,  

проблемы информационной безопасности 

компьютерных систем,  

принципы организационного обеспечения 

безопасности,  

назначение и возможности антивирусных 

программ, межсетевых экранов 

Умеет 

обосновать выбор информационной техно-

логии в конкретной предметной области,  

уметь пользоваться распространенными 

программными и техническими средствами 

информационных технологий 

Владеет 

навыками работы в локальных и глобальных 

компьютерных сетях, основами автоматиза-

ции решения задач вычислительного харак-

тера в процессе профессиональной деятель-

ности, необходимыми умениями для инди-

видуальной и коллективной работы в ло-

кальной компьютерной сети и глобальной 

сети Интернет 

ПК-2 способность использо-

вать имеющиеся программ-

ные пакеты и, при необхо-

димости, разрабатывать но-

вое программное обеспече-

ние, необходимое для обра-

ботки информации и управ-

ления в мехатронных и робо-

тотехнических системах, а 

также для их проектирования  

Знает 

Способы обработки результатов экспери-

ментальных исследований. Методы стати-

стической обработки данных. Методы син-

теза и анализа аналоговых и цифровых 

схем.  

Умеет 

Использовать существующее и разрабаты-

вать программное обеспечение для управ-

ления мехатронными системами. 

Владеет 

Современными программными средствами 

для выполнения численного эксперимента и 

моделирования динамических систем. 

ПК-3 способность разраба-

тывать экспериментальные 

макеты управляющих, ин-

формационных и исполни-

тельных модулей мехатрон-

ных и робототехнических 

систем и проводить их ис-

следование с применением 

современных информацион-

ных технологий  

Знает 

Современные методы разработки экспери-

ментальных макетов мехатронных и робо-

тотехнических систем 

Умеет 

Применять средства математического, фи-

зического, конструкторского, технологиче-

ского, электротехнического характера при 

разработке экспериментальных макетов 

Владеет 

Навыками разработки экспериментальных 

макетов мехатронных и робототехнических 

систем и проводить их исследование 

ПК-11 Готовность разраба-

тывать методику проведения 

экспериментальных исследо-

ваний и испытаний меха-

Знает 

Теорию и методику проведения экспери-

ментов и правила составления обзоров и от-

четов 

Умеет Анализировать результаты проведенных 



тронной или робототехниче-

ской системы, способность 

участвовать в проведении 

таких испытаний и обработ-

ке их результатов  

экспериментов 

Владеет 

Методами проведения экспериментов по 

заданной методике, анализа их результатов 

и использования при испытаниях мехатрон-

ной или робототехнической системы 

 
№ 

п/п 

Контролируемые 

разделы / темы 

дисциплины 

Коды и этапы 

формирования 

компетенций  

Оценочные средства  

текущий 

контроль 

промежуточная 

аттестация 

1 Акселерометры и 

датчики угловой 

скорости 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

 

знает   дискуссия 

(УО-4) 

зачет, вопросы 

1-4 из перечня 

типовых во-

просов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

2 

Типы инструмен-

тальных погрешно-

стей 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

 

знает   дискуссия 

(УО-4) 

зачет, вопросы 

5-8 из перечня 

типовых во-

просов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11)  

зачет 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

3 

Блок-схемы для 

моделирования ал-

горитмов и уравне-

ний ошибок 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

, 

 

знает   дискуссия 

(УО-4) 

зачет, вопросы 

9-11 из перечня 

типовых во-

просов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

зачет 



11) 

4 

Кинематические и 

динамические 

ошибки.  

 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

  

знает   дискуссия 

(УО-4) 

зачет, вопросы 

12-15 из переч-

ня типовых во-

просов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

5 

Математическое 

моделирование 

работы алгоритмов 

и уравнений 

ошибок. 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

  

знает   дискуссия 

(УО-4) 

зачет, вопросы 

16-20 из переч-

ня типовых во-

просов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

зачет 

6 

Инерциальная сис-

тема ориентации и 

навигации 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

 

знает   дискуссия 

(УО-4) 

экзамен, во-

просы 1-4 из 

перечня типо-

вых вопросов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

экзамен 

владеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

экзамен 

7 Сенсорика 

ОПК-3, 

ПК-2, 

ПК-3, 

ПК-11 

 

знает   дискуссия 

(УО-4) 

экзамен, во-

просы 5-8 из 

перечня типо-

вых вопросов 

умеет Разноуровне-

вые задачи и 

задания (РП-

11) 

экзамен 

владеет Разноуровне- экзамен 



вые задачи и 

задания (РП-

11) 

 
 

Шкала оценивания уровня сформированности компетенций 

 
Код и фор-

мулировка 

компетен-

ции 

Этапы формирования компетенции критерии  показатели 

ОПК-3 Вла-

дение со-

времен-

ными ин-

формацион-

ными тех-

нологиями, 

готовность 

применять 

современ-

ные и спе-

циализиро-

ванные 

сред-ства 

автоматизи-

рованного 

проектиро-

вания и ма-

шинной 

графики при 

проектиро-

вании сис-

тем и их 

отдельных 

моду-лей, 

знание и 

соблюдение 

ос-новных 

требований 

инфор-

мационной 

безопасно-

сти 

знает (пороговый 

уровень) 

Применять совре-

менные средства 

автоматизирован-

ного проектирова-

ния и машинной 

графики 

Знание определе-

ний,  основных по-

нятий программной 

инженерии, знание 

требований к про-

граммной докумен-

тации,   

Способность пере-

числить и раскрыть 

суть методов проек-

тирования и описа-

ния информацион-

ных систем 

умеет (продвину-

тый) 

Методами проекти-

рования систем и 

их отдельных мо-

дулей, а также ме-

тодами подготовки 

конструкторско-

технологической 

документации с 

учетом соблюдения 

основных требова-

ний информацион-

ной безопасности 

Умение работать с 

современными сре-

дами моделирова-

ния и разработки 

программного обес-

печения, подгото-

вить программную 

документацию  

 

Способность разра-

ботать модели по-

ведения информа-

ционной системы,  и 

программную доку-

ментацию к ним   

владеет (высокий) 

Применять совре-

менные средства 

автоматизирован-

ного проектирова-

ния и машинной 

графики. 

Владение навыками 

программирования 

на языках высокого 

уровня, создания 

моделей разрабо-

танного программ-

ного обеспечения, 

сопряжения про-

граммного обеспе-

чения со средами 

моделирования 

Способность гра-

мотно и качествен-

но реализовывать 

информационные 

системы на языках 

высокого уровня, 

используя интегри-

рованные среды 

разработки 

ПК-2 спо-

собность 

использо-

вать имею-

щиеся про-

грамм-ные 

пакеты и, 

при необхо-

ди-мости, 

разрабаты-

вать новое 

программ-

ное обеспе-

чение, необ-

ходимое для 

обработки 

информации 

знает (пороговый 

уровень) 

Способы обработки 

результатов экспе-

риментальных ис-

следований. Мето-

ды статистической 

обработки данных. 

Методы синтеза и 

анализа аналоговых 

и цифровых схем.  

Знание   принципов 

использования  

имеющихся про-

граммных пакетов 

для обработки ин-

формации и управ-

ления в мехатрон-

ных и робототехни-

ческих системах 

Способность пере-

числить и раскрыть 

суть основных осо-

бенностей имею-

щихся программных 

пакетов 

умеет (продвину-

тый) 

Использовать су-

ществующее и раз-

рабатывать про-

граммное обеспе-

чение для управле-

ния мехатронными 

системами. 

Умение работать с 

существующими 

программными па-

кетами и разрабаты-

вать новое про-

граммное обеспече-

ние 

Способность ис-

пользовать имею-

щиеся программные 

пакеты и разраба-

тывать новое про-

граммное обеспече-

ние для обработки 

информации и 



и управле-

ния в меха-

тронных и 

робототех-

ни-ческих 

системах, а 

также для 

их проекти-

рования 

управления в меха-

тронных и робото-

технических систе-

мах 

владеет (высокий) 

Современными 

программными 

средствами для вы-

полнения числен-

ного эксперимента 

и моделирования 

динамических сис-

тем. 

Владение базовыми 

возможностями и 

средствами сущест-

вующих программ-

ных пакетов 

Способность вла-

деть  специализиро-

ванными программ-

ными средствами 

для выполнения 

численного экспе-

римента и модели-

рования динамиче-

ских систем 

ПК-3 спо-

собность 

разрабаты-

вать экспе-

рименталь-

ные ма-кеты 

управляю-

щих, инфор-

мационных 

и исполни-

тель-ных 

модулей 

мехатрон-

ных и робо-

тотехниче-

ских систем 

и проводить 

их исследо-

вание с 

применени-

ем совре-

менных ин-

формацион-

ных техно-

ло-гий 

знает (пороговый 

уровень) 

Современные мето-

ды разработки экс-

периментальных 

макетов мехатрон-

ных и робототехни-

ческих систем 

Знание основных 

понятий  разработки 

экспериментальных 

макетов управляю-

щих, информацион-

ных и исполнитель-

ных модулей меха-

тронных и робото-

технических систем 

Способность пере-

числить и раскрыть 

суть методов разра-

ботки эксперимен-

тальных макетов 

умеет (продвину-

тый) 

Применять средства 

математического, 

физического, кон-

структорского, тех-

нологического, 

электротехническо-

го характера при 

разработке экспе-

риментальных ма-

кетов 

Умение использо-

вать теоретические 

знания, информаци-

онные и техниче-

ские средства для 

разработки экспе-

риментальных ма-

кетов управляющих, 

информационных и 

исполнительных 

модулей мехатрон-

ных и робототехни-

ческих систем 

Способность ис-

пользовать доступ-

ные средства для 

разработки экспе-

риментальных ма-

кетов управляющих, 

информационных и 

исполнительных 

модулей мехатрон-

ных и робототехни-

ческих систем 

владеет (высокий) 

Навыками разра-

ботки эксперимен-

тальных макетов 

мехатронных и ро-

бототехнических 

систем и проводить 

их исследование 

Владение базовыми 

современными ин-

формационными 

технологиями для 

разработки экспе-

риментальных ма-

кетов мехатронных 

и робототехниче-

ских систем 

Способность ис-

пользовать совре-

менные информа-

ционные техноло-

гии для разработки 

экспериментальных 

макетов мехатрон-

ных и робототехни-

ческих систем 

ПК-11 Го-

товность 

разраба-

тывать ме-

тодику про-

ведения 

эксперимен-

тальных 

иссле-

дований и 

испытаний 

ме-

хатронной 

или робото-

техни-

ческой сис-

темы, спо-

собность 

участвовать 

в проведе-

знает (пороговый 

уровень) 

Базовые принципы 

и стандарты прове-

дения эксперимен-

тальных иссле-

дований и испыта-

ний ме-хатронной 

или робототехни-

ческой системы 

Знание принципов 

построения совре-

менных систем на-

вигации, а также 

типового состава 

аппаратных средств 

для реализации сис-

тем навигации.  

 

Способность пере-

числить и раскрыть 

особенности совре-

менных навигаци-

онных систем  

умеет (продвину-

тый) 

Проводить экспе-

риментальные ис-

следования и испы-

тания ме-

хатронных или ро-

бототехнических-

систем, анализиро-

вать и использовать 

результаты 

Умение подобрать 

стандартные техни-

ческие средства, для 

реализации систем 

навигации для ме-

хатронных и робо-

тотехнических сис-

темах 

Способность осу-

ществить и обосно-

вать выбор стан-

дартных техниче-

ских средств для 

реализации навига-

ционных систем 

заданных метатрон-

ных или робототех-

нических систем. 

владеет (высокий) Навыками проведе- Владение навыками Способность при-



нии таких 

испытаний и 

обработ-ке 

их результа-

тов 

ния эксперимен-

тальных иссле-

дований и испыта-

ний ме-хатронной 

или робото-техни-

ческой си-стемы 

применения совре-

менных электрон-

ных устройств для 

реализации навига-

ционных систем в 

различных меха-

тронных и робото-

технических систе-

мах. 

менять современные 

электронные уст-

ройства для реали-

зации навигацион-

ных систем в раз-

личных мехатрон-

ных и робототехни-

ческих системах. 

 

Методические рекомендации, определяющие процедуры оценивания 

результатов освоения дисциплины  
 

Оценочные средства для промежуточной аттестации 

 

Промежуточная аттестация студентов. Промежуточная аттестация 

студентов по дисциплине «Основы мехатроники и робототехники» прово-

дится в соответствии с локальными нормативными актами ДВФУ и является 

обязательной. 

Согласно учебному плану видом промежуточной аттестации по дисцип-

лине «Основы мехатроники и робототехники» предусмотрен «экзамен». Вы-

полнение менее 75% практических или лабораторных работ является основа-

нием к недопуску до сдачи экзамена. 

 

Типовые вопросы на зачет 

1. Структура и назначение инерциальной системы ориентации и навигации 

(ИСОН). 

2. Структура и назначение блока чувствительных  элементов. 

3. Кинематические параметры движущегося объекта, измеряемые с 

помощью ИСОН. 

4. Постановка задачи инерциальной ориентации и навигации движущегося 

объекта. 

5. Выходные сигналы акселерометров и датчиков угловой скорости с учетом 

инструментальных погрешностей. 

6. Типы инструментальных погрешностей. 

7. Алгоритмы ориентации и навигации для определения кинематических 

параметров движущегося объекта с помощью ИСОН. 

8. Вывод уравнения для кинематической ошибки ИСОН. 

9. Вывод уравнения для динамической ошибки ИСОН. 

10. Блок-схема программы для моделирования алгоритмов и уравнений 

ошибок ИСОН. 

11. Аналитические оценки кинематической и динамической ошибок ИСОН 

для тестового примера эталонного движения манипуляционного или 

мобильного робота. 

12. Сенсорная подсистема робота. 

13. Инерциальные датчики. 

14. GPS. 

15. Одометрия. 

16. Гироскопические системы. 



17. Оптические системы навигации. 

18. MEMS. 

19. Акселерометры. 

20. IMU. 

 

Типовые вопросы к экзамену. 

1. Существующие методы решения задачи локальной навигации. 

2. Поиск экстремума функции. 

3. Метод выделение характерных черт. 

4. Метод рекуррентной фильтрации. 

5. Существующие методы решения задачи глобальной навигации. 

6. Вероятностные алгоритмы. 

7. Фильтр Калмана. 

8. Расширенный фильтр Калмана. 

 

 

Оценка «отлично» выставляется студенту, если дан полный, разверну-

тый ответ на поставленный вопрос, показана совокупность осознанных зна-

ний об объекте, доказательно раскрыты основные положения темы; в ответе 

прослеживается четкая структура, логическая последовательность, отра-

жающая сущность раскрываемых понятий, теорий, явлений. 

Оценка «хорошо» выставляется студенту, если дан полный, развернутый 

ответ на поставленный вопрос, показано умение выделить существенные и 

несущественные признаки, причинно-следственные связи. Ответ четко 

структурирован, логичен, изложен литературным языком в терминах науки. 

Могут быть допущены недочеты или незначительные ошибки, исправленные 

студентом с помощью преподавателя. 

Оценка «удовлетворительно» выставляется студенту, если дан недоста-

точно полный и недостаточно развернутый ответ. Логика и последователь-

ность изложения имеют нарушения. Допущены ошибки в раскрытии поня-

тий, употреблении терминов. Студент не способен самостоятельно выделить 

существенные и несущественные признаки и причинно-следственные связи. 

Студент может конкретизировать обобщенные знания, доказав на примерах 

их основные положения только с помощью преподавателя. 

Оценка «неудовлетворительно» выставляется студенту, если дан непол-

ный ответ, представляющий собой разрозненные знания по теме вопроса с 

существенными ошибками в определениях. Присутствуют фрагментарность, 

нелогичность изложения. Студент не осознает связь данного понятия, тео-

рии, явления с другими объектами дисциплины. Отсутствуют выводы, кон-

кретизация и доказательность изложения. Дополнительные и уточняющие 

вопросы преподавателя не приводят к коррекции ответа студента не только 

на поставленный вопрос, но и на другие вопросы дисциплины. 

 

Оценочные средства для текущей аттестации 

 

Текущая аттестация студентов по дисциплине «Современные инноваци-



онные информационные технологии» проводится в соответствии с локаль-

ными нормативными актами ДВФУ и является обязательной.  

Текущая аттестация по дисциплине «Современные инновационные ин-

формационные технологии» проводится по результатам выполнение практи-

ческих и лабораторных работ, участию в дискуссии и осуществляется веду-

щим преподавателем.   

Объектами оценивания выступают:  

 учебная дисциплина (активность на занятиях, посещаемость всех за-

нятий по аттестуемой дисциплине); 

 степень усвоения знаний; 

 результаты самостоятельной работы. 

Каждому объекту оценивания присваивается конкретный балл. Состав-

ляется календарный план контрольных мероприятий по дисциплине и внесе-

ния данных в рейтинговую систему. По окончании семестра студент набира-

ет определенное количество баллов, которые переводятся в пятибалльную 

систему оценки. 

 

 
 

 

 

 


