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1. Цели и задачи дисциплины:   Целью преподавания дисциплины является изучение общей теории и основ проектирования роботов и робототехнических систем и их применение в лесной промышленности.

В результате изучения дисциплины студент должен знать назначение; перспективы использования и тенденции развития робототехники; структуру и классификацию роботов; методы кинематического и динамического анализа роботов; классификацию, основные характеристики и области применения приводов; назначение и виды сенсорных устройств; алгоритмы управления роботами; основы проектирования манипуляторов и модулей степеней подвижности.

По окончании курса должен уметь проектировать и эксплуатировать роботы и манипуляторы для лесной промышленности.

2. Место дисциплины в структуре ООП: Дисциплина «Роботы и манипуляторы в лесном комплексе» относится к факультативу учебного плана.

Дисциплина основывается на результатах освоения следующих дисциплин: математика, физика.

Изучение дисциплины необходимо для дальнейшего освоения таких дисциплин, как: основы проектирования, производственная практика, преддипломная практика по получению профессиональных умений и опыта профессиональной деятельности.  

3. Перечень планируемых результатов обучения по дисциплине, соотнесенных с планируемыми результатами освоения образовательной программы


Процесс изучения дисциплины направлен на формирование следующих компетенций: 

– способностью проектировать техническое оснащение рабочих мест с размещением технологического оборудования, умением осваивать вводимое оборудование (ПК-11)

В результате освоения компетенции ПК-11 студент должен:
Знать: каким образом  обеспечить техническое оснащение рабочих мест с размещением технологического оборудования,  при этом осваивая вводимое оборудование;
Уметь: обеспечивать техническое оснащение рабочих мест с размещением технологического оборудования и осваивать вводимое оборудование;
Владеть: способностью обеспечивать техническое оснащение рабочих мест с размещением технологического оборудования,  при этом осваивая вводимое оборудование; оборудованием для проведения оценки качества технического оснащения рабочих мест.
3.1. Результат освоения дисциплины

В результате изучения дисциплины студент должен владеть: навыками разработки рабочей, проектной и технической документации лесосечных и лесоскладских работ.

4. Объем дисциплины и виды учебной работы

Общая трудоемкость дисциплины составляет 5 зачетных единиц

	Вид учебной работы
	Очная форма

(8 семестр)
	Заочная форма

(4 курс)

	
	
	

	Контактная работа обучающихся с преподавателем (всего)
	40,15
	8,15

	В том числе:
	-
	-

	Лекции
	20
	4

	Лабораторные работы (ЛР)
	-
	-

	Практические занятия (ПЗ)
	20
	4

	Другие виды контактной работы:
	0,15
	0,15

	Прием зачета
	0,15
	0,15

	Самостоятельная работа (всего)
	31,85
	60

	Вид промежуточной аттестации (зачет)
	-
	3,85

	Общая трудоемкость час
	72
	72

	 Зачетные  Единицы Трудоемкости
	2
	2


5. Содержание дисциплины

5.1. Темы (разделы) дисциплин и виды занятий для студентов очной формы обучения
	№ п/п
	Наименование разделов

дисциплины
	Лекции
	Практические занятия
	Самост. работа студентов
	Контактная работа
	Часы на контроль
	Всего

часов


	Формируемые компетенции 

	1.
	Введение
	4
	-
	3,85
	-
	-
	7,85
	ПК-11

	2.
	Кинематика роботов
	4
	10
	7
	-
	-
	21
	

	3.
	Динамика роботов
	4
	10
	7
	-
	-
	21
	ПК-11

	4.
	Алгоритм управления роботами
	4
	-
	7
	-
	-
	11
	ПК-11

	5.
	Проектирование манипуляторов лесопромышленных роботов
	4
	-
	7
	-
	-
	11
	ПК-11

	
	Прием зачета
	-
	-
	-
	0,15
	-
	0,15
	

	
	Часы на контроль (зачет)
	-
	-
	-
	-
	-
	-
	

	
	
	20
	20
	31,85
	0,15
	-
	72
	


5.2. Разделы дисциплины и виды занятий для студентов заочной формы обучения 

	№ п/п
	Наименование разделов

дисциплины
	Лекции
	Практические занятия
	Самост. работа студентов
	Контактная работа
	Часы на контроль
	Всего

часов


	Формируемые компетенции 

	1.
	Введение
	-
	-
	4
	-
	-

-
	4
	 ПК-11

	2.
	Кинематика роботов
	1
	2
	14
	-
	
	17
	

	3.
	Динамика роботов
	1
	2
	14
	-
	-
	17
	ПК-11

	4.
	Алгоритм управления роботами
	1
	-
	14
	-
	-
	15
	ПК-11

	5.
	Проектирование манипуляторов лесопромышленных роботов
	1
	-
	14
	-
	-
	15
	ПК-11

	
	Подготовка и сдача зачета
	-
	-
	-
	0,15
	-
	0,15
	

	
	Часы на контроль (зачет)
	
	
	
	
	3,85
	3,85
	

	
	
	4
	4
	60
	0,15
	3,85
	72
	


5.3 Содержание разделов дисциплины (по лекциям) для студентов очной формы обучения
	№ п/п
	Наименование тем (разделов)
	Содержание тем (разделов)
	Трудоемкость (час.)
	Формируемые компетенции

	1.
	Введение
	Возникновение и развитие современной робототехники. Научные задачи робототехники. Промышленные роботы. Состав, основные параметры и классификация. Особенности лесопромышленных роботов.
	4
	ПК-11

	2.
	Кинематика роботов
	Основные понятия и определения. Обобщённые координаты проектирования пространства. Обобщённые координаты манипуляторов. Уравнение кинематики манипулятора. Прямая задача о положении манипулятора. Обратная задача о положении манипулятора. Угловые скорости и угловые ускорения звеньев. Скорость и ускорение рабочего органа. Кинематические и геометрические ошибки промышленных роботов.
	4
	ПК-11

	3.
	Динамика роботов
	Общие методы динамического исследования манипуляционных систем. Силы, действующие в механизмах лесопромышленных роботов. Метод кинетостатики в динамике манипуляторов. Кинетостатический анализ манипуляторов. Уравнения движения манипуляционной системы в кинетостатической форме. Уравнения Лангража II рода в динамике манипуляционных систем. Кинетостатическая энергия, потенциальная энергия манипулятора и обобщённые силы.

Статика и динамика упругого робота

Приводы роботов.

Классификация приводов. Пневматические приводы. Гидравлические приводы. Электрические приводы. Комбинированные приводы.
	4
	ПК-11

	4.
	Алгоритм управления роботами
	Алгоритмы позиционного управления. Расчёт и оптимизация программных законов разгона и торможения. Алгоритмы позиционного управления с обратной связью. Алгоритм контурного управления.
	4
	ПК-11

	5.
	Проектирование манипуляторов лесопромышленных роботов
	Основные этапы проектирования и их содержание. Выбор компоновочных схем. Унификация и агрегатно-модульное построение роботов. Силовой расчёт. Точностной расчёт. Расчёт модулей на жёсткость. Выбор основных конструктивных параметров модулей.
	4
	ПК-11

	
	
	
	20
	


5.4. Содержание разделов дисциплины (по лекциям) для студентов заочной формы обучения 

	№ п/п
	Наименование тем (разделов)
	Содержание тем (разделов)
	Трудоемкость (час.)
	Формируемые компетенции

	1.
	Введение
	Возникновение и развитие современной робототехники. Научные задачи робототехники. Промышленные роботы. Состав, основные параметры и классификация. Особенности лесопромышленных роботов.
	-
	ПК-11

	2.
	Кинематика роботов
	Основные понятия и определения. Обобщённые координаты проектирования пространства. Обобщённые координаты манипуляторов. Уравнение кинематики манипулятора. Прямая задача о положении манипулятора. Обратная задача о положении манипулятора. Угловые скорости и угловые ускорения звеньев. Скорость и ускорение рабочего органа. Кинематические и геометрические ошибки промышленных роботов.
	1
	ПК-11

	3.
	Динамика роботов
	Общие методы динамического исследования манипуляционных систем. Силы, действующие в механизмах лесопромышленных роботов. Метод кинетостатики в динамике манипуляторов. Кинетостатический анализ манипуляторов. Уравнения движения манипуляционной системы в кинетостатической форме. Уравнения Лангража II рода в динамике манипуляционных систем. Кинетостатическая энергия, потенциальная энергия манипулятора и обобщённые силы.

Статика и динамика упругого робота

Приводы роботов.

Классификация приводов. Пневматические приводы. Гидравлические приводы. Электрические приводы. Комбинированные приводы.
	1
	ПК-11

	4.
	Алгоритм управления роботами
	Алгоритмы позиционного управления. Расчёт и оптимизация программных законов разгона и торможения. Алгоритмы позиционного управления с обратной связью. Алгоритм контурного управления.
	1
	ПК-11

	5.
	Проектирование манипуляторов лесопромышленных роботов
	Основные этапы проектирования и их содержание. Выбор компоновочных схем. Унификация и агрегатно-модульное построение роботов. Силовой расчёт. Точностной расчёт. Расчёт модулей на жёсткость. Выбор основных конструктивных параметров модулей.
	1
	ПК-11

	
	
	
	4
	


5.5. Лабораторный практикум для студентов очной формы обучения не предусмотрен
5.6. Лабораторный практикум для студентов заочной формы обучения не предусмотрен
5.7.      Практические занятия для студентов очной формы обучения
	№ п/п
	№ темы (раздела) дисциплины из табл. 5.1
	Наименование практических занятий 
	Трудоемкость

(час.)
	Формируемые компе​тенции 

	1.
	2
	Кинематика
	10
	ПК-11

	2.
	3
	Динамика
	10
	ПК-11

	Итого:
	20
	


5.8. Практические занятия для студентов заочной формы обучения 

	№ п/п
	№ темы (раздела) дисциплины из табл. 5.2
	Наименование практических занятий 
	Трудоемкость

(час.)
	Формируемые компе​тенции 

	1.
	2
	Кинематика
	2
	ПК-11

	2.
	3
	Динамика
	2
	ПК-11

	Итого:
	4
	


5.9. Самостоятельная работа для студентов для студентов очной формы обучения
	№ п/п
	№ темы (раздела) дисциплины из табл. 5.1
	Тематика самостоятельной работы

(детализация)
	Трудоемкость

(час.)
	Компе​тенции 
	Контроль выполнения работы* (опрос, тест, конт, работа и т.д)

	1.
	1
	Введение
	3,85
	ПК-11
	1. Тесты  по темам; 2. Контрольная работа; 3. Работа в команде; 4. Посещение занятий; 5. Опрос; 6. Опорный конспект

	2.
	2
	Кинематика роботов
	7
	ПК-11
	1. Тесты  по темам; 2. Контрольная работа; 3. Работа в команде; 4. Посещение занятий; 5. Опрос; 6. Собеседование (опрос); 7. Опорный конспект; 8. Практические занятия; 9. Задача (практическое задание)

	3.
	3
	Динамика роботов
	7
	ПК-11
	

	4.
	4
	Алгоритм управления роботами
	7
	ПК-11
	1. Тесты  по темам; 2. Контрольная работа; 3. Работа в команде; 4. Посещение занятий; 5. Опрос; 6. Опорный конспект

	5.
	5
	Проектирование манипуляторов лесопромышленных роботов
	7
	ПК-11
	

	Итого
	31,85
	
	


5.10.  Самостоятельная работа для студентов заочной формы обучения

	№ п/п
	№ темы (раздела) дисциплины из табл. 5.2
	Тематика самостоятельной работы

(детализация)
	Трудоемкость

(час.)
	Компе​тенции 
	Контроль выполнения работы* (опрос, тест, конт, работа и т.д)

	1
	1
	Введение
	4
	ПК-11
	1. Тесты  по темам; 2. Контрольная работа; 3. Работа в команде; 4. Посещение занятий; 5. Опрос; 6. Опорный конспект

	2
	2
	Кинематика роботов
	14
	ПК-11
	1. Тесты  по темам; 2. Контрольная работа; 3. Работа в команде; 4. Посещение занятий; 5. Опрос; 6. Собеседование (опрос); 7. Опорный конспект; 8. Практические занятия; 9. Задача (практическое задание)

	3
	3
	Динамика роботов
	14
	ПК-11
	

	4
	4
	Алгоритм управления роботами
	14
	ПК-11
	1. Тесты  по темам; 2. Контрольная работа; 3. Работа в команде; 4. Посещение занятий; 5. Опрос; 6. Опорный конспект

	5
	5
	Проектирование манипуляторов лесопромышленных роботов
	14
	ПК-11
	

	Итого
	60
	
	


6. Примерная тематика курсовых проектов (работ) не предусмотрено
7. Методы и формы организации обучения

Технологии интерактивного обучения при разных формах занятий в часах – нет

8. Методические указания для студентов по освоению дисциплины

  Для подготовки к лекциям и практическим занятиям, зачету следует использовать:

1. Лукинов, А. П. Проектирование мехатронных и робототехнических устройств [Электронный ресурс] : учеб. пособие / А. П. Лукинов ; Издательство "Лань" (ЭБС). – Санкт-Петербург : Лань, 2012. – 606 с. : ил. – (Учебники для вузов. Специальная литература). – Режим доступа: http://e.lanbook.com/view/book/2765/.

2. Александров, В. А. Конструирование и расчет машин и оборудования для лесосечных работ и нижних складов [Электронный ресурс] : учебник для студентов вузов, обучающихся по специальности «Машины и оборудование лесного комплекса» направления подготовки дипломированных специалистов «Технологические машины и оборудование» / В. А. Александров, Н. Р. Шоль. – Изд. 2-е, перераб. и доп. – Санкт-Петербург : Лань, 2012. – 248 с. – (Учебники для вузов. Специальная литература). – Режим доступа: http://e.lanbook.com/view/book/3198/. 

3. Лесосечные машины в фокусе биоэнергетики: конструкции, проектирование, расчет [Текст] : учеб. пособие / В. С. Сюнев [и др.]. – Йоэнсуу : НИИ леса Финляндии METLA, 2011. – 143 с.

4. Юревич, Е. И. Основы робототехники [Текст] : учеб. пособие для студ. вузов / Е. И. Юревич. – 2-е изд. – Санкт-Петербург : БХВ – Петербург, 2005. – 416 эл. опт. диск (CD-ROM). 

9. Перечень учебно-методического обеспечения для самостоятельной работы студентов

  Для подготовки к лекциям и практическим занятиям, зачету следует использовать:

1. Лукинов, А. П. Проектирование мехатронных и робототехнических устройств [Электронный ресурс] : учеб. пособие / А. П. Лукинов ; Издательство "Лань" (ЭБС). – Санкт-Петербург : Лань, 2012. – 606 с. : ил. – (Учебники для вузов. Специальная литература). – Режим доступа: http://e.lanbook.com/view/book/2765/.

2. Александров, В. А. Конструирование и расчет машин и оборудования для лесосечных работ и нижних складов [Электронный ресурс] : учебник для студентов вузов, обучающихся по специальности «Машины и оборудование лесного комплекса» направления подготовки дипломированных специалистов «Технологические машины и оборудование» / В. А. Александров, Н. Р. Шоль. – Изд. 2-е, перераб. и доп. – Санкт-Петербург : Лань, 2012. – 248 с. – (Учебники для вузов. Специальная литература). – Режим доступа: http://e.lanbook.com/view/book/3198/. 

3. Лесосечные машины в фокусе биоэнергетики: конструкции, проектирование, расчет [Текст] : учеб. пособие / В. С. Сюнев [и др.]. – Йоэнсуу : НИИ леса Финляндии METLA, 2011. – 143 с.

4. Юревич, Е. И. Основы робототехники [Текст] : учеб. пособие для студ. вузов / Е. И. Юревич. – 2-е изд. – Санкт-Петербург : БХВ – Петербург, 2005. – 416 эл. опт. диск (CD-ROM). 

10. Рейтинговая система для оценки успеваемости студентов

10.1. Бальные оценки для элементов контроля.

	Элементы  учебной деятельности
	Максимальный

балл на 1-ю  КТ с начала семестра
	Балл за промежуточную аттестацию 
	Максимальный

балл на 2-ю  КТ и конец семестра
	Всего за семестр

	Посещение занятий
	2
	
	7
	9

	Тесты  по темам
	2
	5
	7
	14

	Контрольная работа
	2
	
	7
	9

	Практические занятия
	3
	4
	7
	14

	Компонент своевременности
	3
	3
	7
	13

	Опрос, опорный

конспект, собеседование (опрос), задача (практическое задание)
	3
	3
	5
	11

	Итого максимум за период
	15
	15
	40
	70

	Сдача зачета (максимум)
	
	
	
	30

	Нарастающим итогом
	15
	15
	40
	100


10.2. Пересчет суммы баллов в традиционную и международную оценку

	Оценка (ФГОС)
	Итоговая сумма баллов 

(учитывает успешно сданный экзамен/зачет)
	Оценка (ECTS)

	5 (отлично) (зачтено)
	90 - 100
	А (отлично)

	4 (хорошо)
(зачтено)
	85 – 89
	В (очень хорошо)

	
	75 – 84
	С (хорошо)

	
	70 - 74
	D (удовлетворительно)

	3 (удовлетворительно) 
(зачтено)
	65 – 69
	

	
	60 - 64
	E (посредственно)

	2 (неудовлетворительно), 
(не зачтено)
	Ниже 60 баллов
	F (неудовлетворительно)


11. Фонд оценочных средств  

Представляется отдельным документом и является приложением к рабочей программе

12. Промежуточный и текущий контроль

12.1. Тематика контрольных работ

Для проведения контрольной работы обучающихся предусмотрены  следующие темы.
Контрольные работы выдаются преподавателем на занятиях. Контрольная работа студентами выполняется  в соответствии с методическими указаниями по выполнению контрольных работ
Тематика контрольных работ:

- Кинематика манипуляторов промышленных роботов;

- Динамика манипуляторов промышленных роботов.

Задание на контрольные работы выдаются по последней цифре зачетки в соответствии с литературой. 

12.2. Текущий контроль
1. Что такое робот?

2. Что такое манипулятор?

3. Что такое рабочий орган?

4. Что такое промышленный робот?

5. Функциональная схема робота.

6. Роботы 1-го, 2-го и 3-го поколений.

7. Задачи промышленной робототехники.

8. Область применения роботов.

9. Грузоподъемность;


10. Число степеней подвижности;


11. Рабочая зона;


12. Система координат;


13. Управление режимом движения;


14. Тип приводов;


15. Быстродействие;


16. Точность манипулятора промышленного робота;


17. Подвижность робота;


18. По способу размещения.

19. Манипулятор робота, действующего в декартовой системе координат (преимущества и недостатки).

20. Манипулятор робота, действующего в цилиндрической системе координат (преимущества и недостатки).

21. Манипулятор робота, действующего в угловой системе координат (преимущества и недостатки).

12.3. Промежуточный контроль 
ВОПРОСЫ К ЗАЧЕТУ 

22. Что такое робот?

23. Что такое манипулятор?

24. Что такое рабочий орган?

25. Что такое промышленный робот?

26. Функциональная схема робота.

27. Роботы 1-го, 2-го и 3-го поколений.

28. Задачи промышленной робототехники.

29. Область применения роботов.

30. Грузоподъемность;


31. Число степеней подвижности;


32. Рабочая зона;


33. Система координат;


34. Управление режимом движения;


35. Тип приводов;


36. Быстродействие;


37. Точность манипулятора промышленного робота;


38. Подвижность робота;


39. По способу размещения.

40. Манипулятор робота, действующего в декартовой системе координат (преимущества и недостатки).

41. Манипулятор робота, действующего в цилиндрической системе координат (преимущества и недостатки).

42. Манипулятор робота, действующего в угловой системе координат (преимущества и недостатки).

43. Манипулятор робота, действующего в сферической системе координат (преимущества и недостатки).

44. Электроприводы и электромеханические роботы (преимущества и недостатки).

45. Гидроприводы промышленных роботов (преимущества и недостатки).

46. Пневмоприводы и пневмоцикловые роботы (преимущества и недостатки).

47. Замкнутые и разомкнутые системы управления.

48. Этапы проектирования робототехнических комплексов (РТК).

49. Обобщенная схема промышленного робота.

50. Передаточные механизмы и их характеристики.

51. Агрегатно-модульный принцип построения роботов.

52. Виды рабочих органов.    

53. Аналоговые и цифровые регуляторы.

54. Типовые законы управления роботами и манипуляторами.

55. Методы программирования промышленных роботов.

56. Робототизированные ячейки и комплексы.

57. Гибкие производственные системы.

58. Эффективность применения роботов в ГПС.

59. Функциональные подсистемы ГПС.                                                                                            

13. Перечень современных и профессиональных баз данных, а также ресурсов информационно-телекоммуникационной сети «Интернет», необходимых для освоения дисциплины
 
Для использования в образовательном процессе имеется:

Реестр современных и профессиональных баз данных
	№
	Наименование баз данных
	Ссылка на источник

	1
	Справочная правовая система Консультант +
	Жесткие диски компьютерных классов 301-1, 307-1, 312-1, 316-1, 318-1, библиотеки 207-2

	2
	Электронная библиотека диссертаций Российской государственной библиотеки
	http://diss.rsl.ru/

	3
	Бюро наилучших доступных технологий
	http://burondt.ru/informacziya/dokumentyi/dokument.html?DocType=4

	4
	Государственная публичная научно-техническая библиотека сибирского отделения российской академии наук
	http://www.prometeus.nsc.ru

http://www.prometeus.nsc.ru/sciguide/

	5
	Единое окно доступа к образовательным ресурсам Федерального портала «Российское образование»
	http://window.edu.ru/

	6
	Образовательный портал «Информационно-коммуникационные технологии в образовании»
	http://ict.edu.ru/

	7
	Геопортал Республики Коми
	http://gis.rkomi.ru/

	8
	Научная электронная библиотека Elibrary
	https://elibrary.ru

	9
	Государственная публичная научно-техническая библиотека (ГПНТБ)
	http://www.gpntb.ru/

	10
	Федеральное государственное бюджетное учреждение «Федеральный институт промышленной собственности» (ФИПС)
	http://www1.fips.ru/

	11
	Федеральная служба по интеллектуальной собственности (Роспатент)
	http://www.rupto.ru/


Ресурсы информационно-телекоммуникационной сети «Интернет»

· Электронный каталог библиотеки СЛИ;

· ЭБС "Университетская библиотека online";
· ЭБС "Издательство "ЛАНЬ";

· Информационно-правовой портал http://www.consultant.ru/

· Информационно-правовой портал http://www.garant.ru/

14. Перечень информационных технологий, используемых при осуществлении образовательного процесса


В учебном процессе при реализации учебной дисциплины «…..» используются следующие программные средства:

Базовое программное обеспечение

Операционная система Debian
Стандартная общественная лицензия GNU
(https://www.debian.org/legal/licenses/opl.en.html)

Операционная система FreeBSD
Стандартная общественная лицензия GNU
(https://www.freebsd.org/ru/copyright/license.html)

DreamSpark Agreement (Комплекс программных средств)
Договор №Tr000142108 от 17.02.2017 с АО «СофтЛайн Трейд» на период с 02.2017 по 02.2020

Офисный пакет LibreOffice 
Лицензия GNU LGPL (https://ru.libreoffice.org/about-us/license/)

Антивирус Касперского
Договор №02-01-40/19 от 18.11.2019 с ООО «Технологии успеха» на период с 11.11.2019 по 18.11.2021
Архиватор 7-zip
Лицензия GNU LGPL (http://7-zip.org/license.txt)

Файловый менеджер Far
Модифицированная лицензия BSD (http://www.farmanager.com/license.php?l=ru)

Интернет-браузер Mozilla Firefox
Лицензия MPL (https://www.mozilla.org/en-US/MPL/2.0/)

Интернет-браузер Google Chrome
Модифицированная лицензия BSD https://www.google.ru/chrome/browser/privacy/eula_text.html)

Цифровые (электронные) библиотеки, обеспечивающие доступ к профессиональным базам данных, информационным справочным и поисковым системам, а также иным информационным ресурсам

Справочная правовая система Консультант +

Договор №РДД/УЗ/2014/044 от 01.09.2014 с ООО 
«КонсультантПлюсКоми» на период с 09.2014 бессрочно

Электронные библиотечные системы

Система автоматизации библиотек ИРБИС-64

Договор №С1/21-06-16 от 23.06.2016 с Ассоциацией ЭБНИТ на период с 06.2016 бессрочно

Программы компьютерного тестирования
Доступ к порталу «Федеральный интернет экзамен в сфере профессионального образования»

15. Материально-техническое обеспечение дисциплины


При проведении учебных занятий по дисциплине задействована материально-техническая база:
	Оснащенность
	Наименование 

аудиторий, 
месторасположение

	I. Для проведения занятий лекционного и семинарского типа

	Специализированная мебель,  оборудование и средства обучения:
	согласно
учебному
расписанию

	согласно паспортам аудиторного фонда СЛИ
	

	Учебно-наглядные пособия
	

	в виде слайдов электронных презентаций к темам курса
	

	II. Учебная аудитория для проведения групповых и  индивидуальных консультаций
	согласно
учебному
расписанию

	Специализированная мебель,  оборудование и средства обучения:
	

	согласно паспортам аудиторного фонда СЛИ
	

	III. Учебная аудитория для проведения текущего контроля и промежуточной аттестации
	согласно
учебному
расписанию

	Специализированная мебель,  оборудование и средства обучения:
	

	согласно паспортам аудиторного фонда СЛИ
	

	IV. Помещения для самостоятельной работы
	«Научный читальный зал», ул. Ленина, д. 39, каб. №203-2,

«Зал периодических
изданий», ул. Ленина, д. 39, каб. №202-2,

«Электронный читальный зал», ул. Ленина, д. 39,
каб. №207-2,

Кабинет «Компьютерный
класс», ул. Ленина, д. 39,
каб. №316-1

	Специализированная мебель,  оборудование и средства обучения:
	

	согласно паспортам аудиторного фонда СЛИ
	


16. Перечень основной и дополнительной учебной литературы

Основная учебная литература

1. Мурашев, В. П. Роботы и манипуляторы в лесном комплексе [Текст] : учеб. для студ. вузов, обучающихся по спец. "Машины и оборудование лесного комплекса" / В. П. Мурашев ; М-во образования Рос. Федерации, Моск. гос. ун-т леса. - Москва : МГУЛ, 2002. - 240 с.

Дополнительная учебная и учебно-методическая литература

1. Александров, В. А. Конструирование и расчет машин и оборудования для лесосечных работ и нижних складов [Электронный ресурс] : учеб. для студ. вузов, обучающихся по спец. «Машины и оборудование лесного комплекса» направления подготовки дипломированных спец. «Технологические машины и оборудование»  / В. А. Александров, Н. Р. Шоль ; Изд-во «Лань» (ЭБС).  – Санкт-Петербург : Лань, 2012. – 256 с. – Режим доступа: https://e.lanbook.com/book/3198. 
Периодические издания

1. Лесной вестник / Forestry bulletin [Текст] : научно-информационный журнал в области лесного хозяйства, экологии, лесозаготовки, деревообработки, химической технологии и обработки древесины, экономики лесного хозяйства/ Научно-образовательная ассоциация лесного комплекса. – Москва : МГТУ им. Н.Э. Баумана.  – Выходит раз в два месяца.

2. Мир транспорта и технологических машин [Электронный ресурс] : научно-технический журнал. – Орел :  Госуниверситет – УНПК. – Выходит ежеквартально. – Режим доступа: http://biblioclub.ru/index.php?page=book&id=321659.
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