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Аннотация 

Робототехника является одной из наиболее активно развивающихся областей науки и 

техники в настоящее время. Все большое распространение и применение в 

повседневной жизни находят различные робототехнические устройства: 

автоматические пылесосы, дроны, беспилотные автомобили и пр. Ключевая 

особенность таких систем – возможность перемещаться в окружающем пространстве. 

Для того, чтобы всевозможные роботы могли быть полезными человеку и автономно 

выполнять сложные задачи в динамической среде необходимо активное использование 

методов искусственного интеллекта при разработке программного управляющего 

обеспечения этими роботами. 

 

В рамках предлагаемого курса предлагается рассмотрение задач и методов их 

решений, относящихся к основным проблемам, возникающим в интеллектуальной 

робототехнике: 

• Восприятие (распознавание и трекинг объектов, семантическая сегментация, 

картирование и др.) 

• Планирование (планирование действий, планирование траекторий/движений и 

др.) 

• Управление (методы машинного обучения для управления движением робота и 

др.) 

 

 

Основной активностью слушателей в рамках курса является изучение научной 

литературы по выбранной теме (в основном – современных научных статей), 

подготовка текстов и презентаций, участие в дискуссии, проведение 

экспериментальных исследований. 

 

Система оценивания 

Оценка выставляется по следующей формуле: 

О = 0,3*Оп + 0,5*Од + 0,2*От, 

где: 

Оп – оценка за презентацию статьи; 

Од – оценка за участие в дискуссиях по презентациям; 

От – оценка за текст либо содержащий обзор методов по проблеме, либо – описание 

результатов экспериментальных исследований, выполненных самостоятельно (тип 

текста выбирается слушателем по своему усмотрению). 

 

Требования к презентации статей 
Каждый слушатель курса должен в установленное время презентовать статью, 

относящуюся к рассматриваемой в рамках курса проблематике. 
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Выбор статьи осуществляется слушателем самостоятельно среди наиболее значимых 

публикаций в предметной области (трудов конференций уровня A*/A по Core, 

журналов Q1/Q2). 

В ходе презентации выбор должен быть обоснован (почему среди всех статей по 

интересующей проблематике выбрана именно эта). 

Регламент выступления – 20 минут на доклад, 10 минут на обсуждение. 

В докладе должно быть освещены следующие разделы: 

- мотивация (почему исследования этой проблемы актуальны, где применяются 

решения) 

- постановка проблемы (в чем именно состоит исследуемая проблема, что 

подается на вход, что должно получиться на выходе, каковы критерии 

оценивания качества решения и пр.) 

- предлагаемый подход (основная идея + детали) 

- результаты экспериментальных исследований (скорость работы, качество 

работы, сравнение с аналогами) 

- выводы и направления дальнейших исследований. 

Слушателям, выступившим с докладом 28 сентября, добавляется дополнительный балл 

к оценке за доклад. 

Слушателям, выступившим с докладом 12 сентября, добавляется дополнительные 0.5 

балла к оценке за доклад. 

Требования к участию в дискуссиях  
Каждый слушатель курса должен участвовать в обсуждениях представляемых статей. 

Основная оцениваемая форма участие – вопросы по существу доклада. 

За активное участие в обсуждении одной статьи начисляется один балл. 

Накопленные баллы суммируются в итоговую индивидуальную оценку за дискуссию 

(Од). 

Максимальная оценка за дискуссию – 10 баллов (даже если набрано больше баллов, то 

Од=10). 

Требования к тексту обзора 
Текст обзор должен быть оформлен по шаблону IEEE. 

Обзор должен быть сфокусированным на достаточно узкой проблеме (например – не 

«машинное обучение в компьютерном зрении», а «методы построения карт глубин по 

монокулярному видеопотоку»). 

В тексте должен содержаться обзор не менее 20 источников по проблеме. 

В тексте не должно содержаться copy-paste из имеющихся статьей по проблеме. 
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Текст должен содержать выводы по итогам обзора (какие проблемы ещё не решены, 

какие основные трудности на пути к их решению, какой подход может быть предложен 

для преодоления этих трудностей и пр.). 

Вместо текста обзор слушателем, по желанию, может быть подготовлен текст с 

описанием результатов экспериментальных исследований, выполненных слушателем 

самостоятельно. 

Требования подготовке и проведению экспериментальных 

исследований и описанию их результатов 
Экспериментальное исследование должно быть выполнено самостоятельно. Должен 

существовать открытый авторский репозиторий, содержащий код, инструкции по его 

компиляции, коллекции данных (или ссылки на общедоступные коллекции) и др. В 

репозитории должно содержаться всё необходимое для проведения повторных 

исследований. 

Текст о результатах должен быть оформлен по шаблону IEEE. 

В тексте в обязательном порядке должны присутствовать ссылки на репозитории, 

используемые в исследовании. 

Текст должен содержать описание методологии проведения исследований (какие 

алгоритмы/модификации алгоритмов участвовали в исследовании, на каких данных 

проводились испытания, какие метрики отслеживались, как происходило усреднение и 

пр.). 

Текст должен содержать графики и таблицы с результатами, а также сопутствующий 

текст о наблюдаемых тенденциях (с сопутствующими объяснениями/гипотезами). 

Текст должен быть оригинальным. 

 

Контрольные точки и примерное расписание 
7 сентября 2020 – вводное занятие 

7 сентября 2020 – 10 сентября 2020 – распределение слушателей по трекам. 

14 сентября 2020 – Введение в тематику. Пример презентации статьи от преподавателя 

курса. 

14.09.2020 – 21.09.2020 – распределение по датам для презентации статей. 

28 сентября 2020 – Где и как искать научные статьи? Презентации статей слушателями 

(4 человека). Презентующими в эту дату +1 балл к оценке за доклад. 

12 октября 2020 – Как писать обзор работ по тематике? Презентации статей 

слушателями (4 человека). Презентующими в эту дату +0.5 балла к оценке за доклад. 

26 октября 2020 – Как писать обзор работ по тематике? Презентации статей 

слушателями (4 человека). 

09 ноября 2020 – Как проводить и описывать результаты экспериментальных 

исследований? Презентации статей слушателями (4 человека). 
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23 ноября 2020 – Презентации статей слушателями (4-5 человек). 

07 декабря 2020 – Дедлайн по предоставлению текстов обзоров (текстов с 

результатами экспериментов). Презентации статей слушателями (4-5 человек). 

  

21 декабря 2020 – Подведение итогов семинара. 
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Примеры статей для доклада 

В рамках курса каждому слушателю необходимо сделать доклад по одной из 

научных статей, относящуейся к рассматриваемой в рамках курса проблематике. 

Выбор статьи осуществляется слушателем самостоятельно среди наиболее значимых 

публикаций в предметной области (трудов конференций уровня A*/A по Core, 

журналов Q1/Q2). Ниже приводятся некоторые статьи, удовлетворяющими данному 

требованию (см. место публикации). 
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