BCTYI IO IH®GOPMALIMHUX TEXHOJIOI'TH

II cemecTp 2025-2026 HaB4.pik, cuiaadyc Kypcy

OCBITHs nporpamMa TexHoI0Tii ITYy4YHOro iHTeIeKTY
CrermajipHICTb F6 — Indopwmartiiiii cucTeMu 1 TEXHOJIOT1i
PiBeHb ocBiTH nepmmii (6akanasp).

Jlexiii Ta MpakTUYHI 3aHATTS BIAMOBIAHO 0 po3kiany http://rasp.kart.edu.ua

MeTo10 kypcy € popMyBaHHs 6a30BHX 3HAHB 3 1HOOPMALIITHUX TEXHOJIOT1H.

Tema 1. Indopmaniiini TexnoJiorii. [I{o ne raxe?

e  Kowmr’torepu. [lokoninas komm 1oTepiB. [lepcrnekTiBHI KoM I0TEpH.

e Kowmymnikamii. Mepexi kommnbproTepiB. JlokampHi W rioOaibHi,
TeTEPOreHH1 MEPEXI.

o Iudopmamisa. [aui. 3nanusa. basu nanux. Po3nojineHi cxoBuina JaHUX.
XMapHi CXOBHIIIA.

e  Iurepner. I[HTepHeT peueit. Po3ymHi peui.

e [HrenexryanbHl 1H(OpMaUIAHI TeXHOJNOrl. TEeXHOJOorii IITYyYHOTro
1eTETIeKTY.

Tema 2. Moaeni 1aHuX.
e Cucremu cumcieHHs. Omeparlii B JBIMKOBIM Ta IIICTHAAUATHPIYHIN
cCHUCTEeMax.
o Ilpunaau nns 30epiraHHs TaHUX.
o [lpencraBneHHs JaHWUX: BiJ TMpOTpaMHd KOPUCTyBada JO I1aM’ STi
KOMII FOTEPY.
e  Texuosoris 0OpOOKH aHUX HA KOMIT IOTEPI.

Tema 3. CTBOpPEHHSl IPOrPAMHOIO NPOAYKTY. Orjsiag TeXHOJIOTIIA.
e  Omnepauini cucteMu. ApxiTekrypa. OyHKIi.
e  Mogu nporpamyBaHHs. TeXHOJIOT1T pO3pOOKHU MPOTPaM.
e [IporpamyBaHHS MIKPOKOHTpOJIepiB. TexHOOTIsA PO3pOOKH BOYI0BAaHUX
MpOTpam.

Tema 4. TexHOJOTII INITYYHOIO iHTEIEKTY.

[mxenepis 3HaHb. Orysg MOAENEH Ta TEXHOJOTH.
Oo0uncaroBabHUN 1HTEIEKT. OIS MOJEIEH Ta TEXHOJIOTIH.
KornituBzi BOyaoBaHi cuctemu. PoboToTexHika.

HITyuHuit 1HTENEKT Ta IHTEpHET. [HTeNneKTyanbH1 CepBICH.


http://rasp.kart.edu.ua/

JucuurmuiiHa po3paxoBaHa Ha OJMH cemecTp 15 nekuiit Ta 5 nmadopaTopHHUX
poOIT 3aranbHUM 00cSIroM 1o 6 akageMiyHHX ToAuH KoxkHa. Kypc 3aBepiiyeTbes
3aJIIKOM.

Jlextop mpodecop Kaprin A.O.

Jlabopamopna poboma 1. Mikpokortponep ESP8266, NodeMCU Ta
MicroPython. 3arampHi BiZOMOCTI: MmMATrOTOBKa a0 pobotu i3 ESP8266,
3aBaHTaXEeHHs TpommBKu  MicroPython, iHTepnperarop MicroPython,
nporpamyBaHHs B pexxumi REPL.

Jlabopamopna poboma 2. ®@aiinoBa cucrema MicroPython. 3aBanta)keHHs
nporpam. PoGota 3 akTyatropamu 3a OIHApHUM MPOTOKOJIOM: KOHTPOJb
BOYZIOBAHOT'O CBITJIO/I0/Ty, 30BHIIIHHOTO CBITIIOAIONY Ta 3yMepy.

Jlabopamopna poboma 3. IludpoBi ceHcopu, OiHApHUNA MPOTOKOT: OIOK
ceHcopHux kHonok TTP224, cencop pyxy HC-SR501, cencop BiOpariii.

Jlabopamopna poboma 4. LludpoBi ceHcopH, NPOTOKON 1-wire: CeHCop
TemriepaTypu Ta Bosorocti DHT11.

Jlabopamopna poboma 5. be3aporosa nepenaya gaHux Ha ocHoBl TCP-cokeTis.
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ITiocymxosa ouinka no Kypcy sucmaenaemocs 3a 100-6anvnoro wikanoio i
CKJ1a0aEmMb e

- 3HaHHSA TEOPETUYHOTO MaTepiaiy 3a pe3yJbTaTaMH CKJIaJaHHsI MOIYJIHHOTO
tecty — 40 Oanis.

- 3HaHHS TEOPETUUYHOI0 MaTepiaiy 3a pe3yJibTaTaMH CKJIaJaHHS S5 MOTOYHHUX
7-XBWJIMHHUX TECTIB MiJ] Yac ONMUTYBaHHs Ha JeKuisax — 10 Oais.



VYMiHHSI 3aCTOCYBATH 3HAHHS Ha MPAKTHIII i MPAKTHYHI HABUKH 32
pe3ylibTaTaMi BUKOHaHHS TabopaTopHux pooit — 50. OuiHka 3a
nabopaTopHy poOOTY CKIaAA€ThCs: TOBHOTA Ta SKICTh peatizallii 3aBIaHHs
50% Bix 3aranbHO1 omiHKK poOoTH; oopmiueHHs 3BiTY 30%; aHami3
oTpuMaHux pe3yabTariB 10%; pedepaTuBHUil onuc MpakTUYHOT poOOTH
10%.



