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1. Общие положения

1.1. Цели дисциплины

Ознакомление студентов с робототехническими системами (РТС) как с одним из новых1.
видов производственной техники и их возможностями.

Обучение студентов выполнению проектных работ по созданию РТС, методам синтеза2.
управляющих автоматов и робототехнических комплексов и анализа их работы.

1.2. Задачи дисциплины

Освоение  студентами  принципов  и  методов  управления  робототехническими1.
комплексами и системами на основе современных технических средств.

Изучение методов синтеза адаптивных систем управления на основе математического2.
описания объектов управления и их экспериментальных характеристик.

Овладение  способами  анализа  и  повышения  устойчивости  систем  управления3.
робототехническими комплексами.

Изучение  многокоординатных  систем  перемещения,  исследование  и  компенсация4.
взаимного влияния степеней свободы и скоростных сил.

Исследование  динамических  характеристик  промышленных  робототехнических5.
манипуляторов и методов их улучшения.

2. Место дисциплины в структуре ОПОП

Блок дисциплин: Б1. Дисциплины (модули).
Часть блока дисциплин: Часть, формируемая участниками образовательных отношений.
Модуль дисциплин: Модуль направленности (профиля) (major).
Индекс дисциплины: Б1.В.02.04.
Реализуется  с  применением  электронного  обучения,  дистанционных  образовательных

технологий.

3. Перечень планируемых результатов обучения по дисциплине, соотнесенных с
индикаторами достижения компетенций

Процесс  изучения  дисциплины  направлен  на  формирование  следующих  компетенций  в
соответствии с ФГОС ВО и основной образовательной программой (таблица 3.1):

Таблица 3.1 – Компетенции и индикаторы их достижения
Компетенция Индикаторы достижения компетенции

Универсальные компетенции
- -

Общепрофессиональные компетенции
- -

Профессиональные компетенции
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ПК-1. способен
составлять
математические
модели мехатронных и
робототехнических
систем, их подсистем и
отдельных элементов и
модулей, включая
информационные,
электромеханические,
гидравлические,
электрогидравлические
, электронные
устройства и средства
вычислительной
техники

ПК-1.1. Знает основы математического описания роботов и отдельных
узлов как систем управления

ПК-1.2. Умеет решать задачи кинематики и динамики роботов,
синтезировать структурные схемы систем управления

ПК-1.3. Владеет навыками применения современнных информационных
технологий для моделирования роботов

ПК-3. способен
разрабатывать
экспериментальные
макеты управляющих,
информационных и
исполнительных
модулей мехатронных
и робототехнических
систем и проводить их
экспериментальное
исследование с
применением
современных
информационных
технологий

ПК-3.1. Знает методы планирования эксперимента

ПК-3.2. Умеет создавать, отлаживать и готовить макеты, стенды, сборки
для проведения экспериментов

ПК-3.3. Владеет навыками применения современных информационных
технологий для автоматизации экспериментальных исследований

4. Названия разделов (тем) дисциплины

Названия разделов (тем) дисциплины
6 семестр

1 Введение. Общая характеристика роботов и области их применения.
2 Этапы синтеза РТС и виды их реализации. Математическое обеспечение роботами и РТС.
3 Этап алгоритмического проектирования.
4 Этап логического и программного проектирования РТС.
5 Этап технической реализации РТС и особенности его реализации.


