
Аннотация рабочей программы по дисциплине ОП.07 «Адаптивные 

информационные технологии» 

 

Область применения программы 

Рабочая программа является частью программы подготовки специалистов 

среднего звена (ППССЗ) в соответствии с ФГОС СПО по специальности СПО 

15.02.10 «Мехатроника и мобильная робототехника (по отраслям)». 

 

Место дисциплины в структуре ППССЗ  

Учебная дисциплина относится к общепрофессиональному циклу в 

структуре программы подготовки специалистов среднего звена. 

 

Цели и требования к результатам освоения дисциплины 

Изучение дисциплины направлено на формирование профессиональных 

компетенций: 
ПК 1.2. Осуществлять настройку и конфигурирование программируемых 

логических контроллеров и микропроцессорных систем в соответствии с 

принципиальными схемами подключения. 

ПК 1.3. Разрабатывать управляющие программы мехатронных систем в 

соответствии с техническим заданием. 

ПК 3.1. Составлять схемы простых мехатронных систем в соответствии с 

техническим заданием. 

ПК 3.2. Моделировать работу простых мехатронных систем. 

ПК 4.1. Осуществлять настройку и конфигурирование управляющих 

контроллеров мобильных робототехнических комплексов в соответствии с 

принципиальными схемами подключения. 

ПК 4.2. Разрабатывать управляющие программы мобильных 

робототехнических комплексов в соответствии с техническим заданием. 

ПК 4.3. Осуществлять настройку датчиков и исполнительных устройств 

мобильных робототехнических комплексов в соответствии с управляющей 

программой и техническим заданием. 

ПК 5.4. Диагностировать неисправности мобильных робототехнических 

комплексов с использованием алгоритмов поиска и устранения неисправностей. 

 

В результате освоения дисциплины обучающийся должен знать: 

 принципы связи программного кода, управляющего работой ПЛК, с 

действиями исполнительных механизмов; 

 методы непосредственного, последовательного и параллельного 

программирования; 

 алгоритмы поиска ошибок управляющих программ ПЛК;  

 промышленные протоколы для объединения ПЛК в сеть; 

 языки программирования и интерфейсы ПЛК; 

 технологии разработки алгоритмов управляющих программ ПЛК; 

 типовые модели мехатронных систем; 



 основные факты, базовые концепции и модели информатики; основы 

технологии работы на ПК в современных операционных средах;  

 технологию работы на ПК в современных операционных средах, 

основные методы разработки алгоритмов и программ, структуры данных, 

используемые для представления типовых информационных объектов, 

типовые алгоритмы обработки данных; основные принципы и 

методологию разработки прикладного программного обеспечения, 

включая типовые способы организации данных и построения алгоритмов 

обработки данных, синтаксис и семантику универсального 

алгоритмического языка программирования высокого уровня; 

 современных основ информационно-коммуникационных технологий для 

решения некоторых типовых задач в проектировании мобильных 

роботов; 

 методов построения современных мобильных роботов. 

 

В результате освоения дисциплины обучающийся должен уметь:  

 настраивать и конфигурировать ПЛК в соответствии с принципиальными 

схемами подключения; 

 программировать ПЛК с целью анализа и обработки цифровых и 

аналоговых сигналов и управления исполнительными механизмами 

мехатронных систем; 

 применять специализированное программное обеспечение при разработке 

управляющих программ и визуализации процессов управления и работы 

мехатронных систем; 

 проводить расчеты параметров типовых электрических, пневматических 

и гидравлических схем узлов и устройств, разрабатывать несложные 

мехатронные системы; 

 составлять структурные, функциональные и принципиальные схемы 

мехатронных систем; 

 применять специализированное программное обеспечение при 

моделировании мехатронных систем; 

 использовать стандартные пакеты (библиотеки) языка для решения 

практических задач;  

 решать исследовательские и проектные задачи с использованием 

компьютеров; 

 решать конфигурационные задачи с использованием компьютеров при 

построении системы управления мобильным роботом; 

 понимание систем программирования и управления мобильными 

роботами; 

 понимание технологии построения беспроводной сети и взаимосвязи 

робота и компьютера, используя данную технологию; 

 использование поставляемого производителем программного 

обеспечения для анализа передаваемых датчиками данных, и обеспечение 

диагностики роботом на основе данных, поступающих с датчиков. 


