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	Телефондары
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	Курстың академиялық презентациясы



	Пәннің мақсаты
	Оқытудың күтілетін нәтижелері  (ОН)
Пәнді оқыту нәтижесінде білім алушы қабілетті болады:
	ОН қол жеткізу индикаторлары (ЖИ) 
(әрбір ОН-ге кемінде 2 индикатор)

	Пәннің мақсаты микропроцессорлардың құрлысы мен бағдарламалауға үйрету. 

	ОН1– Цифрлық технология негіздері танып біледі.


	ЖИ 1.1 Микросхемалардың негізгі логикасын таниды.

ЖИ 1. Санақ жүйелерімен есептеулер жүргізе алады.

	
	ОН 2 – Цифрлы құрылғыларды жасауда қолдана біледі.

	ЖИ 2.1 Цифрлы құрылғыларды жыасай алады.
ЖИ 2.1 Жиілік синтезаторларды біліді және қолдана алады.

	
	ОН 3 – Сигналдарды өңдей алады.
	ЖИ 3.1 Сигналдарды өңдеу барасында дизкретизатор, сақтау, таңдау және т.б. қателіктермен жұмыс жасай алады.
ЖИ 3.2 Түрлендірулердің түрін біледі.

	
	ОН 4 – Микропроцессорлардың жұмысының негізгі қағидаларын біледі.
	ЖИ 4.1 Екілік кодтар түрімен жүмыс жасай алады.
ЖИ 4. Микропроцессорлық жүйе жұмысын біледі.


	
	ОН 5 – Микробасқарманы бағдарламалай алады.
	ЖИ 5.1 Микробасқармаларға бағдарламалар құру қағидасын біледі. 
ЖИ 5.2 С – 51 бағдарламалау тілін біледі.


	Пререквизиттер
	Электроника, программалау.

	Постреквизиттер
	С бағдарламалау тілі. Электр тізбегінің негіздері. Буль алгебрасы.

	Әдебиет және ресурстар
	Оқу әдебиеттері:
1. Д. Макглин, Основы искусственного интеллекта, 1979ж. 
1. Б. Баев, Введение в машинное обучение, 2005ж.
1. Б. Брэй, Создаем нейронную сеть , 2005ж.
Ю. Новиков, Программирование искусственного интеллекта в играх , 2002ж.
Онлайнда: Өздік жұмыстарды орындауға қосымша оқу материалдарды    өз сайттарыңыздың бетінен  univer.kaznu.kz. УМКД бөлімінен аласыздар.



	Университеттік моральдық-этикалық құндылықтар шеңберіндегі курстың академиялық саясаты
	Академиялық тәртіп ережелері: 
Барлық білім алушылар ЖООК-қа тіркелу қажет. Онлайн курс модульдерін өту мерзімі пәнді оқыту кестесіне сәйкес мүлтіксіз сақталуы тиіс.
НАЗАР АУДАРЫҢЫЗ! Дедлайндарды сақтамау баллдардың жоғалуына әкеледі! Әрбір тапсырманың дедлайны оқу курсының мазмұнын жүзеге асыру күнтізбесінде (кестесінде), сондай-ақ ЖООК-та көрсетілген.
Академиялық құндылықтар:
- Практикалық / зертханалық сабақтар, СӨЖ өзіндік, шығармашылық сипатта болуы керек.
- Бақылаудың барлық кезеңінде плагиатқа, жалған ақпаратқа, көшіруге тыйым салынады. 
- Мүмкіндігі шектеулі студенттер *******@gmail.com.е-мекенжайы бойынша консультациялық көмек ала алады. 

	Бағалау және аттестаттау саясаты
	Критериалды бағалау: дескрипторларға сәйкес оқыту нәтижелерін бағалау (аралық бақылау мен емтихандарда құзыреттіліктің қалыптасуын тексеру).
Жиынтық бағалау: аудиториядағы (вебинардағы) жұмыстың белсенділігін бағалау; орындалған тапсырманы бағалау.



ОҚУ КУРСЫНЫҢ МАЗМҰНЫН ЖҮЗЕГЕ АСЫРУ КҮНТІЗБЕСІ (кестесі)
	Апта / модуль
	Тақырып атауы
	ОН
	ЖИ
	Сағат саны
	Ең жоғары балл
	Білімді бағалау формасы 
	[bookmark: _gjdgxs]Сабақты өткізу түрі / платформа



	1
	Д.  Пәннің мақсаттары мен міндеттері . Гуманоид негіздері

	ОН 1
	ЖИ 1.1.
	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	1
	ПС. Гуманоидты робототехника және нейроғылым.

	ОН 1 
	ЖИ 1.1.
	1
	10
	Талдау, СЖ

	115 кабинет 

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д1, ПС 1 тапсыру

	2
	Д. Зерттеу кезіндегі гуманоидты роботтар. Гуманоидтық роботтардың қозғалысы.

	ОН1
	ЖИ 1.1

	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	2
	ПС. Тұрақтылық.
	ОН1
	ЖИ1.1
	1
	10
	Талдау, СЖ

	115 кабинет

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д2, ПС 2 тапсыру

	3
	Д. Адамның жүрісі. Тік жүру кезіндегі адам қозғалысы.
	ОН1
	ЖИ1.2

	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	3
	ПС. Механикалық дизайн. Адам денесінің сипаттамасы.
	ОН1
	ЖИ1.2

	1
	15
	
	115 кабинет

	3
	СОӨЖ 1. СӨЖ  орындау бойынша консультация
	
	
	
	
	
	115 кабинет

	3
	СӨЖ 1. Серво үлгісінің моделі.
	
	
	
	10
	
	

	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д 3, ПС 3, СӨЖ 1тапсыру

	4
	Д. Кинематикалық модель.
	ОН1
	ЖИ 1.1
	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	4
	ПС. Кинематиканың кері және тура есебі.
	ОН1
	ЖИ1.1
ЖИ1.2
	1
	20
	
	115 кабинет

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д 4, ПС 4 тапсыру

	5
	Д. Динамикалық модель.
	ОН1
	ЖИ1.1

	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	5
	ПС. Аяқ моделі. Бас моделі.
	ОН1
	ЖИ1.1

	1
	15
	Талдау, СЖ

	115 кабинет

	5
	СОӨЖ 2. СӨЖ 2 орындау бойынша консультация
	
	
	
	
	
	

	5
	СӨЖ 2. Кері кинематикалық мәселеге жабық формалық шешім.

	
	
	
	20
	
	

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д 5, ПС 5, СӨЖ 2 тапсыру

	5
	АБ 1
	
	
	
	100
	
	

	6
	Д. Траекториялық генерациялау әдістері 
	ОН1
	ЖИ1.1
ЖИ1.2
	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	6
	ПС. Траекторияны құру.
	ОН1
	ЖИ1.1
ЖИ1.2
	1
	20
	Талдау, СЖ

	115 кабинет

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д 6, ПС 6 тапсыру

	7
	Д.  Басқару тәсілдері.

	ОН2
	ЖИ2.1
ЖИ2.2
	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	7
	ПС. Басқару кіріс сигналдарды бағалау.
	ОН2
	ЖИ2.1
ЖИ2.2
	1
	20
	Талдау, СЖ

	115 кабинет

	7
	СОӨЖ 3. СӨЖ 3 орындау бойынша консультация
	
	
	
	
	
	

	7
	СӨЖ 3.  Қол, аяқ қозғалысы.
	
	
	
	5
	
	

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д 7, ПС 7, СӨЖ 3 тапсыру

	8
	Д. Қозғалыс есебі.
	ОН3
	ЖИ3.1
ЖИ3.2
	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	8
	ПС. Қозғалыс есебі анимациясы.
	ОН3
	ЖИ3.1

	1
	20
	Талдау, СЖ

	115 кабинет

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д 8, ПС 8 тапсыру

	9
	Д. Серво бақылаушы.
	ОН4
	ЖИ4.1

	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	9
	ПС. Серво мотормен кері байланыс.
	ОН4
	ЖИ4.1

	1
	20
	Талдау, СЖ

	115 кабинет

	9
	СОӨЖ 4. СӨЖ 4 орындау бойынша консультация
	
	
	
	
	
	

	9
	СӨЖ 4. Моделді тексеру.
	
	
	
	5
	
	

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д 9, ПС 9, СӨЖ 4 тапсыру

	10
	Д. Кинематика кері есебінің сандық шешімі.
	ОН4
	ЖИ4.2

	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	10
	ПС. Сигналды өңдеудің цифрлық құрылғысының құрылымдық сұлбасы
	ОН4
	ЖИ4.2

	1
	10
	Талдау, СЖ

	115 кабинет

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д 10, ПС 10 тапсыру

	10
	МТ (Midterm Exam)
	
	
	
	100
	
	

	11
	Д. Кинематика кері есебін тексеру.
	ОН5
	ЖИ5.2
	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	11
	ПС. Робототехника және гууманоид.
	ОН5
	ЖИ5.2
	1
	20
	
	115 кабинет

	11
	СОӨЖ 5. СӨЖ 5 орындау бойынша консультация
	
	
	
	
	
	

	11
	СӨЖ 5. Гуманоидты робот жүруіне арналған реакциялық массалық маятник (RMP) моделі және балансты бақылау
	
	
	
	5
	Талдау, СЖ

	

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д 11, ПС 11, СӨЖ 5 тапсыру

	12
	Д.  Гуманоидтық робототехникадағы көзқарасты басқарудың нейрофизиологиялық модельдері.
	ОН5
	ЖИ5.1

	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	12
	ПС. Модульдік тапсырма құрылымына негізделген гуманоид роботтар үшін динамикалық шешім қабылдау.
	ОН5
	ЖИ5.2

	1
	15
	Талдау, СЖ

	115 кабинет

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН   Д 12, ПС 12 тапсыру

	13
	Д. Адам қолының морфологиялық және неврологиялық талдауына негізделген гуман тәрізді робот қолының дизайны.
	ОН5
	ЖИ5.2

	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	13
	ПС. Бірнеше сызықтық акселерометрлерді пайдаланатын 6-DOF қозғалыс сенсоры жүйесі.
	ОН5
	ЖИ5.2

	1
	20
	Талдау, СЖ

	115 кабинет

	13
	СОӨЖ 6. СӨЖ 6 орындау бойынша консультация
	
	
	
	
	
	

	13
	СӨЖ 6. Интеллектуалды екі аяқты-гуманоидтардың жүріс буыны.
	
	
	
	5
	
	

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН  Д 13, ПС 13, СӨЖ 6  тапсыру

	14
	Д. Еліктеу қабілеті бар гуманоидты робот.

	ОН5
	ЖИ5.2

	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	14
	ПС. Тағатын интерфейсі бар гуманоидты роботтарға арналған жаңа қабілеттерді дамыту.
	ОН5
	ЖИ5.2

	1
	15
	Талдау, СЖ

	115 кабинет

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН  Д 14, ПС 14

	15
	Д. Жаяу жүруді жоспарлау және тұрақтылықты бақылау.
.
	ОН5
	ЖИ5.2

	1
	
	ДК, СЖ
	10б - 4

	
	ПС. Психикалық бейнеге бағытталған семантикалық теорияға негізделген мультиагенттік ақыл үлгісі бар жасанды қарым-қатынас серіктестеріне.
	ОН5
	ЖИ5.2

	1
	15
	Талдау, СЖ

	115 кабинет

	
	СОӨЖ 7. СӨЖ 7 орындау бойынша консультация
	
	
	
	
	
	

	
	СӨЖ 7. Гуманоидты роботтың қозғалуы мен рефлексін басқаруға арналған нейрондық желінің жаңа тәсілі
	
	
	
	5
	
	

	
	Сенбі 23.00 – ДЕДЛАЙН  Д 15, ПС 15, СӨЖ 7  тапсыру

	
	АБ2
	
	
	
	100
	
	





Декан   __________________________________                                                                                 

Кафедра меңгерушісі _______________________	
				               
Дәріскер  __________________________________











