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1. ОРГАНИЗАЦИОННО-МЕТОДИЧЕСКИЙ РАЗДЕЛ 
 

1.1. Цель дисциплины  
Целью изучения дисциплины «Мехатроника и робототехника» является формирование 

знаний по общим принципам построения робототехнических и мехатронных систем, 
устройств и комплексов и их применению в области машин, агрегатов и процессов в маши-
ностроении. 
 

1.2. Задачи дисциплины 
Задачей изучения дисциплины является: ознакомление с современными концепциями 

построения и применения мехатронных и робототехнических систем; описание мехатрон-
ных модулей движения, на примере механизмов промышленных роботов; изучение про-
блем управления мехатронными модулями и их системами. 

 
1.3. Место дисциплины в структуре основной образовательной программы 

Дисциплина Б1.В.ДВ.03.02 Мехатроника и робототехника относится к вариативной 
части. 

Дисциплина Мехатроника и робототехника базируется на знаниях, полученных при 
изучении таких учебных дисциплин, как: Б1.В.ДВ.01.02 Машины и агрегаты специального 
назначения, Б1.В.ДВ.02.02 Надежность технических систем. 

Основываясь на изучении перечисленных дисциплин, Мехатроника и робототехника  
представляет основу для научно-исследовательской деятельности и подготовки научно-
квалификационной работы (диссертации) на соискание ученой степени кандидата наук. 

Такое системное междисциплинарное изучение направлено на достижение требуемо-
го ФГОС уровня подготовки по квалификации Исследователь. Преподаватель-исследователь. 

  
1.4. Требования к уровню освоения содержания дисциплины  

  
Код 

компетенции 
Содержание  
компетенций 

Перечень планируемых результатов обу-
чения по дисциплине 

1 2 3 
ОПК-1 Способность научно обос-

нованно оценивать новые 
решения в области построе-
ния и моделирования машин, 
приводов, оборудования, 
технологических систем и 
специализированного маши-
ностроительного оборудова-
ния, а также средств техно-
логического оснащения про-
изводства 

знать: 
 основы построения и моделирования ма-
шин, приводов, оборудования, технологиче-
ских систем и специализированного машино-
строительного оборудования; 
уметь: 
 научно обоснованно оценивать новые ре-
шения в области построения и моделирова-
ния машин, приводов, оборудования, техно-
логических систем и специализированного 
машиностроительного оборудования, а также 
средств технологического оснащения произ-
водства; 
владеть: 
– способностью научно обоснованно оцени-
вать новые решения в области построения и 
моделирования машин, приводов, оборудова-
ния, технологических систем и специализи-
рованного машиностроительного оборудова-
ния, а также средств технологического осна-
щения производства; 

ОПК-2 Способность формулировать 
и решать нетиповые задачи 
математического, физиче-

знать: 
 методику решения нетиповых задач мате-
матического, физического, конструкторского, 
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ского, конструкторского, 
технологического, электро-
технического характера при 
проектировании, изготовле-
нии и эксплуатации новой 
техники 

технологического, электротехнического ха-
рактера при проектировании, изготовлении и 
эксплуатации новой техники; 
уметь: 
 формулировать и решать нетиповые задачи 
математического, физического, конструктор-
ского, технологического, электротехническо-
го характера при проектировании, изготовле-
нии и эксплуатации новой техники; 
владеть: 
 способностью формулировать и решать 
нетиповые задачи математического, физиче-
ского, конструкторского, технологического, 
электротехнического характера при проекти-
ровании, изготовлении и эксплуатации новой 
техники; 

ПК-1 Способность разрабатывать 
физические и математиче-
ские модели исследуемых 
узлов приводов и деталей 
машин, систем, процессов и 
явлений 

знать: 
 основы разработки физических и математи-
ческих моделей исследуемых узлов приводов 
и деталей машин, систем, процессов и явле-
ний; 
уметь: 
 разрабатывать физические и математиче-
ские модели исследуемых узлов приводов и 
деталей машин, систем, процессов и явлений; 
владеть: 
 способностью разрабатывать физические 
и математические модели исследуемых узлов 
приводов и деталей машин, систем, процес-
сов и явлений; 

ПК-5 Способность проводить тео-
ретические и эксперимен-
тальные научные исследова-
ния по поиску и проверке 
новых идей 

знать: 
 методику проведения теоретических и 
экспериментальных научных исследований 
по поиску и проверке новых идей;  
уметь: 
 проводить теоретические и эксперимен-
тальные научные исследования по поиску и 
проверке новых идей; 
владеть: 
способностью проводить теоретические и 
экспериментальные научные исследования по 
поиску и проверке новых идей. 
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2. РАСПРЕДЕЛЕНИЕ ОБЪЕМА ДИСЦИПЛИНЫ ПО ФОРМАМ ОБУЧЕНИЯ И 

ВИДАМ УЧЕБНОЙ РАБОТЫ 
 

2.1. Распределение объема дисциплины по формам обучения  
 
 

Форма 
обучения 

К
ур

с 

С
ем

ес
т

р 

Трудоемкость дисциплины в часах 
Курсовая 
работа 

(проект), 
кон-

трольная 
работа, 

реферат, 
РГР 

Вид  
проме-

жуточ-
ной ат-

тестации 
(экзамен, 

зачет) 
 

В
се

го
 ч

ас
ов

 (с
 э

кз
.) 

А
уд

ит
ор

ны
х 

ча
со

в 

Л
ек

ци
и 

 

Л
аб

ор
ат

ор
ны

е 
ра

-
бо

т
ы

 

П
ра

кт
ич

ес
ки

е 
за

-
ня

т
ия

  

С
ам

ос
т

оя
т

ел
ьн

ая
 

ра
бо

т
а 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 
Очная 3 6 108 48 24 - 24 60 - зачет 

Заочная - - - - - - - - - - 

Очно-заочная - - - - - - - - - - 
 

2.2. Распределение объема дисциплины по видам учебной работы, включая   
самостоятельную работу обучающихся и трудоемкость  

 

Вид учебной работы Трудоемкость, 
часов 

в т.ч. в инно-
вационной 
форме, час. 

Распределение 
по семестрам, 

час 
6 

Аудиторные занятия (всего) 48 - 48 
Лекции (Лк) 24 - 24 
Практические занятия (ПЗ) 24 - 24 
Самостоятельная работа (СР) (всего) 60 - 60 
Подготовка к практическим занятиям  27 - 27 
Подготовка к зачету 33 - 33 
Вид промежуточной аттестации  
(зачет) 

+ - + 

Общая трудоемкость дисциплины …....   час. 
зач. ед. 

108 - 108 
3 - 3 

 
 
3. СОДЕРЖАНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ 
 
3.1. Распределение разделов дисциплины по видам учебной работы 

 
№ 

раз-
дела 

 

Наименование 
разделов дисциплины 

Виды учебной работы; часы  

Лекции 
Практические  

занятия 
 

СР Всего 
часов 

1. Общие принципы построе-
ния и области применения 
мехатронных и робототех-
нических систем 

3 - 12 15 



 6 

2. Мехатронные модули 
движения 

3 - 11 14 

3. Робототехника 4 14 14 32 
4. Современные мехатронные и 

робототехнические системы 
6 10 11 27 

5. Проблематика и современ-
ные методы управления 
мехатронными и робото-
техническими системами 

8 - 12 20 

 ИТОГО 24 24 60 108 
 
3.2. Содержание лекционных занятий 

 

Номер, наименование 
разделов дисциплины Наименование тем (разделов) Объем  

в часах 

Вид  
занятия в 

инновационной 
форме 

1. Общие принципы по-
строения и области при-
менения мехатронных и 
робототехнических си-
стем 

Введение .Предпосылки развития 
и области применения мехатрон-
ных и робототехнических систем. 
Компоненты мехатронных и ро-
бототехнических систем. Пре-
имущества и перспективы разви-
тия таких устройств  и систем. 
Структура и принципы интегра-
ции мехатронных и робототехни-
ческих систем. Определение и 
терминалогия мехатроники. Тер-
мины и определения робототех-
ники. Структура и принципы ин-
теграции мехатронных и робото-
технических систем 

3 - 

2. Мехатронные модули 
движения 

Моторы-редукторы. Развитие ме-
ха- тронных модулей движения. 
Мехатронные модули вращатель-
ного движения на базе высокомо-
ментных двигателей. Преимуще-
ства и недостатки ВМД. Развитие 
ВМД. Применение ВМД. Ме-
хатронные модули линейного 
движения и типа  «двигатель-
рабочий орган». Мехатронные 
модули линейного движения. 
Преимущества модулей на базе 
ЛВМД. Мехатронные модули ти-
па «двигатель-рабочий орган». 
Реализация ММ. Интеллектуаль-
ные мехатрон- ные модули дви-
жения. Контроллеры движения. 
Структура системы управления 
функциональным движением. Ин-
теллектуальные силовые модули. 
Интеллектуальные сенсоры 
мехатронных модулей и систем. 

3 - 
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3. Робототехника История развития робототехники. 
Возникновение и развитие совре-
менно робототехники. Развитие 
отечественной робототехники. 
Устройства роботов. Состав, па-
раметры и классификация робо-
тов. Манипуляционные системы. 
Рабочие органы манипуляторов. 
Системы передвижения мобиль-
ных роботов. Сенсорные системы. 
Устройства управления роботов. 
Особенности устройства других 
средств робототехники. Приводы 
роботов. Классификация приво-
дов. Пневматические приводы. 
Гидравлические приводы. Элек-
трические приводы. Комбиниро-
ванные приводы. Рекуперация 
энергии в приводах. Искусствен-
ные мышцы. Системы управления 
роботами. Классификация систем 
управления. Системы программ-
ного управления. Системы дис-
кретного циклового управления. 
Системы дискретного позицион-
ного управления. Системы непре-
рывного управления. Системы 
управления по силе. Системы 
адаптивного управления. Система 
интеллектуального управления. 
Особенности управления сред-
ствами пере- движения роботов. 
Системы группового управления 
роботами 

 - 

4.Современные ме-
хатронные и робототех-
нические системы 

Мобильные роботы для инспек-
ции и ремонта  подземных трубо-
проводов. Преимущества   и   не-
достатки. Перспективы  развития.  
Робототехнические  комплексы.  
Лазерный робототехнический   
комплекс.  Преимущества и недо-
статки. Перспективы раз-вития. 
Робототехнический комплекс ме-
ханообработки.   Технологические 
машины  и  транспортные ме-
хатронные и робототехнические 
системы. 
Технологические  машины  –   
гексаподы. Транспортные ме-
хатронные и робототехнические  
системы.  Мехатронные  и  робо-
тотехнические  системы  в  спе-
циальных  и агрессивных 
средах. Космическая   мехатрони-
ка. 
Исследование и освоение глубин 
океана и морского дна. 

6  
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5.Проблематика и со-
временные методы 
управления мехатрон-
ными и робототехни-
ческими системами 

Особенности постановки задач 
управления мехатронными и ро-
бототехническими системами. 
Система управления. Особенно-
сти системы управления. Маши-
ны с компьютерным управлени-
ем. Принципы построения  си-
стем интеллектуального управ-
ления в мехатронике и робото-
технике. Иерархия управления в  
мехатронных и робототехниче-
ских  системах.  Системы управ-
ления исполнительного  уровня.  
Адаптивное регулирование  по  
эталонной  модели. 
Нечеткие  регуляторы  исполни-
тельного   уровня.   Системы 
управления тактического  уровня.  
Система  контурного силового 
управления технологическим  ро-
ботом.  Способы программирова-
ния траекторий технологических  
роботов. Интеллектуальные  си-
стемы  управления  на основе 
нейронных  сетей.  Краткие све-
дения о нейронных и искусствен-
ных сетях. 
Применение   нейронных   сетей  
для управления  мехатронными 
системами.- 

8  

 
3.3. Лабораторные работы 

 
Учебным планом не предусмотрено. 
 
3.4. Практические занятия, семинары 
 

№ 
п/п 

Номер раз-
дела дисци-

плины 

Наименование тем практических заня-
тий 

 

Объем 
в часах 

Вид  
занятия в 

инновационной  
форме 

1 3. Определение однородной матрицы пре- 
образования для манипуляторов робота. 
Точностной расчёт манипулятора. 

8 - 

2 3. Расчёт удерживающих усилий схвата ро-
бота. Расчёт пневмопривода. Разработка 
принципиальной пневматической схемы 
пневмопривода. 

8 - 

3 4. Современные мехатронные и робототех-
нические системы в автоматизированном 
машиностроении. Современные мехатрон-
ные модули. Современные промышленные 
роботы, выпускаемые в России. 

8 - 

ИТОГО 24 - 
 
3.5. Контрольные мероприятия: реферат 
Учебным планом не предусмотрено. 



 9 

4. МАТРИЦА СООТНЕСЕНИЯ РАЗДЕЛОВ УЧЕБНОЙ ДИСЦИПЛИНЫ К ФОРМИРУЕМЫМ В НИХ   
КОМПЕТЕНЦИЯМ И ОЦЕНКЕ РЕЗУЛЬТАТОВ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ 

 
Компетенции 

№, наименование 
разделов дисциплины 

Кол-во 
часов 

Компетенции 
 

комп. tср, час 
Вид 

учебной ра-
боты 

 
Оценка 

результатов 
ОПК ПК 

1 2 1 5 
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

1.Общие принципы построения и области 
применения мехатронных и робототехни-
ческих систем. 

15 + + + + 4 3,75  Лк,  СР зачет 

2.Мехатронные модули движения. 14 + + + + 4 3,5  Лк,  СР зачет 
3.Робототехника. 32 + + + + 4 8  Лк, ПЗ, СР зачет 
4.Современные мехатронные и робототех-
нические системы. 

27 + + + + 4 6,75 Лк, ПЗ, СР зачет 

5.Проблематика и современные методы 
управления мехатронными и робототех-
ническими системами. 

20 + + + + 4 5 Лк,  СР зачет 

всего часов 108 27 27 27 27 4 27   
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5. ПЕРЕЧЕНЬ УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ ДЛЯ САМО-
СТОЯТЕЛЬНОЙ РАБОТЫ ОБУЧАЮЩИХСЯ ПО ДИСЦИПЛИНЕ 
 
1. Зеньков, С.А. Выбор оптимальных решений в области механизации строительства: мето-

дические указания / С.А. Зеньков, В.А.Егоров – Братск: «БрГУ», 2009. – 72 с. 
2. Зеньков, С.А. Комплексная механизация строительства: методическое пособие / 

С.А.Зеньков, И.М. Ефремов, А.А.Батуро - Братск:  «БрГУ», 2006. – 71с. 
 
6. ПЕРЕЧЕНЬ ОСНОВНОЙ И ДОПОЛНИТЕЛЬНОЙ ЛИТЕРАТУРЫ, НЕОБХО-

ДИМОЙ ДЛЯ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ 
 

№ 
 

Наименование издания  
 

Вид 
заня-
тия 

 

Количество  
экземпляров  
в библиоте-

ке, 
шт. 

Обеспечен-
ность,  

(экз./ чел.) 

                            Основная литература 
1. Цупиков, С.Г. Машины для строительства, ремонта 

и содержания автомобильных дорог: учебное по-
собие / С.Г. Цупиков, Н.С. Казачек ; Министерство 
образования и науки Российской Федерации, Фе-
деральное государственное бюджетное образова-
тельное учреждение высшего образования «Ива-
новский государственный политехнический уни-
верситет». - Москва ; Вологда : Инфра-Инженерия, 
2018. - 185 с. : ил. - Библиогр. с: 181 - ISBN 978-5-
9729-0226-2 ; То же [Электронный ресурс]. –  
URL: 
http://biblioclub.ru/index.php?page=book&id=493759
 

ЛкПЗ 
СР 

ЭР 1 

2. Звонов, А.О. Системы автоматизации проектирования в 
машиностроении : учеб. пособие / А.О. Звонов, А.Г. 
Янишевская ; Минобрнауки России,  ОмГТУ. – Омск : 
Изд-во ОмГТУ, 2017.– ISBN 978-5-8149-2372-1 ; То же 
[Электронный ресурс]. –
URL:http://biblioclub.ru/index.php?page=book&id=493467 

ЛкПЗ 
СР 

ЭР 1 

3. Аверченков, В.И. Инновационные центры высоких тех-
нологий в машиностроении [Электронный ресурс] : моно-
графия / В.И. Аверченков, А.В. Аверченков, В.А. Беспа-
лов [и др.]; под общ. Ред. В.И. Аверченкова, А.В. Авер-
ченкова. – 3-е изд., стереотип. – М. : ФЛИНТА, 2016 –
180 с.  - ISBN 978-5-9765-1257-3 ; То же [Электронный 
ресурс]. –
URL:http://biblioclub.ru/index.php?page=book&id=93264 

ЛкПЗ 
СР 

ЭР 1 

Дополнительная литература    
4. Зенкевич, С.Л. Основы управления манипуляционными 

роботами : учебник для вузов / С.Л. Зенкевич, А.С. 
Ющенко. – 2-е изд., испр. И доп. – Москва : МГТУ им. 
Н.Э. Баумана, 2004. – 480 с.  

ЛкПЗ 
СР 

5 1 

5. Воротников, С.А. Информационные устройства робото-
технических систем : учеб. пособие для вузов / С.А. Во-
ротников.-Москва : МГТУ, 2005. – 384 с. 

ЛкПЗ 
СР 

10 1 
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6. Схиртладзе, А.Г. Автоматизация производственных про-
цессов в машиностроении: учебник для вузов / А. Г. 
Схиртладзе, В.Н. Воронов, В.П. Борискин. – 3-е изд., 
перераб. и доп. - Старый Оскол : ТНТ, 2009. - 612 с. 

ЛкПЗ 
СР 

13 1 

7. Шишмарев, В.Ю. Автоматизация производственных 
процессов в машиностроении: учебник для вузов / В.Ю. 
Шишмарев. – Москва : Академия, 2007. – 358с. 

ЛкПЗ 
СР 

35 1 

 
 

7. ПЕРЕЧЕНЬ РЕСУРСОВ ИНФОРМАЦИОННО - ТЕЛЕКОММУНИКАЦИ-
ОННОЙ СЕТИ «ИНТЕРНЕТ» НЕОБХОДИМЫХ ДЛЯ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИ-
ПЛИНЫ  

1.Электронный каталог библиотеки БрГУ 
http://irbis.brstu.ru/CGI/irbis64r_15/cgiirbis_64.exe?LNG=&C21COM=F&I21DBN=BOOK&P21
DBN=BOOK&S21CNR=&Z21ID=. 

2. Электронная библиотека БрГУ  
http://ecat.brstu.ru/catalog . 
3. Электронно-библиотечная система «Университетская библиотека online» 

http://biblioclub.ru . 
4. Электронно-библиотечная система «Издательство «Лань»  
http://e.lanbook.com . 
5. Информационная система "Единое окно доступа к образовательным ресурсам" 

http://window.edu.ru . 
6. Научная электронная библиотека eLIBRARY.RU http://elibrary.ru . 
7. Университетская информационная система РОССИЯ (УИС РОССИЯ) 

https://uisrussia.msu.ru/ . 
8. Национальная электронная библиотека НЭБ  
http://xn--90ax2c.xn--p1ai/how-to-search /. 
 
 

8. МЕТОДИЧЕСКИЕ УКАЗАНИЯ ДЛЯ ОБУЧАЮЩИХСЯ ПО ОСВОЕНИЮ 
ДИСЦИПЛИНЫ 

 В ходе лекционных занятий вести конспектирование учебного материала. Обращать 
внимание на категории, формулировки, раскрывающие содержание тех или иных явлений и 
процессов, научные выводы и практические рекомендации. 

Желательно оставить в рабочих конспектах поля, на которых делать пометки из реко-
мендованной литературы, дополняющие материал прослушанной лекции, а также подчерки-
вающие особую важность тех или иных теоретических положений. Задавать преподавателю 
уточняющие вопросы с целью уяснения теоретических положений, разрешения спорных си-
туаций. 

В ходе подготовки к практическим занятиям изучить основную литературу, ознакомить-
ся с дополнительной литературой, новыми публикациями в периодических изданиях: журна-
лах, газетах и т.д. При этом учесть рекомендации преподавателя и требования учебной про-
граммы. Дорабатывать свой конспект лекции, делая в нем соответствующие записи из лите-
ратуры, рекомендованной преподавателем и предусмотренной учебной программой.  

Отчеты по практическим занятиям оформляются на листах формата А4.  
Отчеты должны содержать: 

1. Цель работы. 
2. Задание. 
3. Поэтапное выполнение задания. 
4. Заключение. 

При подготовке к зачету (в конце семестра) повторять пройденный материал в строгом 
соответствии с учебной программой, примерным перечнем учебных вопросов, выносящихся 
на зачет и содержащихся в данной программе. Использовать конспект лекций и литературу, 
рекомендованную преподавателем. Обратить особое внимание на темы учебных занятий, 
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пропущенных студентом по разным причинам. При необходимости обратиться за консульта-
цией и методической помощью к преподавателю. 

В учебном процессе выделяют два вида самостоятельной работы: 
- аудиторная; 
- внеаудиторная. 
Аудиторная самостоятельная работа по дисциплине выполняется на учебных занятиях 

под непосредственным руководством преподавателя и по его заданию. 
Внеаудиторная самостоятельная работа выполняется обучающимся по   заданию пре-

подавателя, но без его непосредственного участия. 
Содержание внеаудиторной самостоятельной определяется в соответствии с рекомен-

дуемыми видами заданий согласно примерной и рабочей программ учебной дисциплины. 
Видами заданий для внеаудиторной самостоятельной работы являются: 
-  для овладения знаниями: чтение текста (учебника, первоисточника,  дополнительной 

литературы), составление плана текста,  графическое изображение структуры текста, кон-
спектирование текста, выписки из текста, работа со словарями и справочниками, ознакомле-
ние с нормативными документами, учебно-исследовательская работа, использование аудио-  
и видеозаписей, компьютерной техники и Интернета и др. 

-  для закрепления и систематизации знаний: работа с конспектом лекции,  обработка 
текста, повторная работа над учебным материалом (учебника, первоисточника, дополнитель-
ной  литературы, аудио и видеозаписей, составление плана, составление таблиц для система-
тизации учебною материала, ответ на контрольные вопросы, заполнение рабочей тетради, 
аналитическая обработка текста (аннотирование, рецензирование, реферирование, конспект-
анализ и  др), подготовка мультимедиа сообщений/докладов к выступлению  на семинаре 
(конференции), подготовка реферата, составление библиографии, тематических кроссвордов, 
тестирование и др. 

-  для формирования умений:   решение задач и упражнений по образцу, решение вариа-
тивных задач, выполнение чертежей, схем, выполнение расчетов (графических работ), реше-
ние ситуационных (профессиональных) задач, подготовка к деловым играм, проектирование 
и моделирование  разных  видов и  компонентов  профессиональной  деятельности, опытно 
экспериментальная работа,  рефлексивный анализ профессиональных умений с использова-
нием аудио- и видеотехники и др. 

Самостоятельная работа осуществляется индивидуально или группами студентов в за-
висимости от цели, объема, конкретной тематики самостоятельной работы, уровня сложно-
сти, уровня умений студентов. 

Контроль результатов внеаудиторной самостоятельной работы обучающихся может 
осуществляться в пределах времени, отведенного на обязательные учебные занятия по дис-
циплине и внеаудиторную самостоятельную работу студентов по дисциплине, может прохо-
дить в письменной, устной или смешанной форме. 
 

9. ПЕРЕЧЕНЬ ИНФОРМАЦИОННЫХ ТЕХНОЛОГИЙ, ИСПОЛЬЗУЕМЫХ ПРИ 
ОСУЩЕСТВЛЕНИИ ОБРАЗОВАТЕЛЬНОГО ПРОЦЕССА ПО ДИСЦИПЛИНЕ 
 
 Microsoft Windows Professional 7 Russian Upgrade Academic OPEN No Level 
 Microsoft Office 2007 Russian Academic OPEN No Level 
 Microsoft Office Professional Plus 2010 Russian Academic OPEN 1 license No Level 
 Архиватор 7-Zip 
 Adobe Reader 
 КОМПАС-3D V13 



 13 

 
10. ОПИСАНИЕ МАТЕРИАЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКОЙ БАЗЫ, НЕОБХОДИМОЙ 

ДЛЯ ОСУЩЕСТВЛЕНИЯ ОБРАЗОВАТЕЛЬНОГО ПРОЦЕССА ПО ДИСЦИПЛИНЕ  
 

Вид 
занятия 

 

Наименование 
 аудитории 

 
Перечень основного оборудования №  ПЗ 

 

1 2 3 4 
ПЗ Лаборатория автома-

тизации систем про-
ектирования  

Учебная мебель, системный блок 
(АМD 690G,mANX,HDD Seagate 
250Gb,DIMM 
DDR//2*512Mb,DVDRV,FDD; 
Системный блок Cel D-315;  
Системный блок CPU 
4000.2*512MB; 
Монитор Терминал TFT 19 LG 
L1953S-SF; 
Системный блок AMD Athlon 
64X2; 
Системный блок Celeron 2,66; 
Сканер НР 3770; 
Монитор 15 LG; 
Системный блок iCel 433; 
Принтер HP LJ P2015 

№ 1- № 3 

Лк Лекционная аудито-
рия (мультимедий-

ный класс)  

Учебная мебель, проектор мульти-
медийный «CASIO» XJ-UT310WN 
с настенным креплением CASIO 
YM-88 
Интерактивная доска Promethean 88 
ActivBoard Touch Dry Erase 6 каса-
ний с настенным креплением и 
программным обеспечением Prome-
thean ActivInspire 
Монитор 17"LG L1753-SF (silver-
blek) 
Системный блок (АМD 
690G,mANX,HDD Seagate 
250Gb,DIMM 
DDR//2*512Mb,DVDRV,FDD 

- 

СР ЧЗ-1 
 

Учебная мебель, оборудование 10-
ПК i5-2500/H67/4Gb (монитор 
TFT19 Samsung);  
принтер HP LaserJet P2055D 

- 
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ПРИЛОЖЕНИЕ  1 
К РАБОЧЕЙ ПРОГРАММЕ 

 
 

АННОТАЦИЯ  
рабочей программы дисциплины 

Мехатроника и робототехника 
 
 

1. Цель дисциплины 
Целью изучения дисциплины является: формирование знаний по общим принципам по-

строения робототехнических и мехатронных систем, устройств и комплексов и их примене-
нию в области машин, агрегатов и процессов в машиностроении. 

 
2. Структура дисциплины  

 
Общая трудоемкость дисциплины  составляет 108 часов,   3 зачетных единицы 
 

2.2  Основные разделы дисциплины: 

1 - Общие принципы построения и области применения мехатронных и робототехниче-
ских систем; 

2 - Мехатронные модули движения; 
3 – Робототехника; 
4 - Современные мехатронные и робототехнические системы; 
5 - Проблематика и современные методы управления мехатронными и робототехниче-

скими системами. 
 
 

3. Планируемые результаты обучения (перечень компетенций)  
Процесс изучения дисциплины направлен на формирование следующих компетенций:  
ОПК-1 – способность научно обоснованно оценивать новые решения в области построения и 
моделирования машин, приводов, оборудования, технологических систем и специализиро-
ванного машиностроительного оборудования, а также средств технологического оснащения 
производства; 
ОПК -2 – способность формулировать и решать нетиповые задачи математического, физиче-
ского, конструкторского, технологического, электротехнического характера при проектиро-
вании, изготовлении и эксплуатации новой техники; 
ПК-1 – способность разрабатывать физические и математические модели исследуемых узлов 
приводов и деталей машин, систем, процессов и явлений; 
ПК – 5 – способность проводить теоретические и экспериментальные научные исследования 
по поиску и проверке новых идей. 

 
 
4. Вид промежуточной аттестации: зачет. 
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ПРИЛОЖЕНИЕ  2 
К РАБОЧЕЙ ПРОГРАММЕ 
 
 

ФОНД ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ ДЛЯ ПРОВЕДЕНИЯ ТЕКУЩЕГО КОНТРОЛЯ 
И ПРОМЕЖУТОЧНОЙ АТТЕСТАЦИИ 

 
1. Описание фонда оценочных средств (паспорт) 

№ 
компе-
тенции 

Элемент 
компетенции Раздел Тема ФОС 

ОПК-1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ОПК-2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Способность 
научно обосно-
ванно оценивать 
новые решения в 
области построе-
ния и моделиро-
вания машин, 
приводов, обору-
дования, техноло-
гических систем и 
специализиро-
ванного машино-
строительного 
оборудования, а 
также средств 
технологического 
оснащения произ-
водства 
 
 
 
 
 
Способность 
формулировать и 
решать нетиповые 
задачи математи-
ческого, физиче-
ского, конструк-
торского, техно-
логического, 
электротехниче-
ского характера 
при проектирова-
нии, изготовле-
нии и эксплуата-
ции новой техни-
ки 
 
 
 
 
 

1. Общие прин-
ципы построения 
и области при-
менения ме-
хатронных и ро-
бототехнических 
систем 

1.1.Введение. Предпо-
сылки развития и обла-
сти применения ме-
хатронных и робототех-
нических систем.  
1.2.Компоненты ме-
хатронных и робототех-
нических систем.  
1.3.Преимущества и пер-
спективы развития таких 
устройств  и систем.  
1.4.Структура и принци-
пы интеграции ме-
хатронных и робототех-
нических систем.  
1.5.Определение и тер-
миналогия мехатроники. 
Термины и определения 
робототехники. 
1.6.Структура и принци-
пы интеграции ме-
хатронных и робототех-
нических систем. 

Вопросы к  
зачету 
№1–6 

2. Мехатронные 
модули 
движения 

2.1.Моторы-редукторы. 
Развитие меха- тронных 
модулей движения. 
2.2.Мехатронные модули 
вращательного движения 
на базе высокомомент-
ных двигателей. 
2.3.Преимущества и не-
достатки ВМД. 
2.4.Развитие ВМД. При-
менение ВМД. 
2.5.Мехатронные модули 
линейного движения и 
типа  «двигатель-
рабочий орган». 
2.6.Мехатронные модули 
линейного движения. 
2.7.Преимущества моду-
лей на базе ЛВМД. 
2.8.Мехатронные модули 
типа «двигатель-рабочий 
орган». Реализация ММ. 
2.9.Интеллектуальные 
мехатронные модули 

Вопросы к  
зачету 

№7–19 
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ПК-1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ПК-5 

Способность  
разрабатывать 
физические и ма-
тематические мо-
дели исследуемых 
узлов приводов и 
деталей машин, 
систем, процессов 
и явлений 
 
 
 
 
Способность про-
водить теоретиче-
ские и экспери-
ментальные науч-
ные исследования 
по поиску и про-
верке новых идей 

движения. Контроллеры 
движения.  
2.10.Структура системы 
управления функцио-
нальным движением. 
2.11.Интеллектуальные 
силовые модули.  
2.12. Интеллектуальные 
сенсоры мехатронных 
модулей и систем. 
 

3.Робототехника 3.1.История развития ро-
бототехники. Возникно-
вение и развитие совре-
менно робототехники. 
Развитие отечественной 
робототехники. 
3.2.Устройства роботов. 
Состав, параметры и 
классификация роботов. 
3.3.Манипуляционные 
системы. Рабочие органы 
манипуляторов.  
3.4. Системы передви-
жения мобильных робо-
тов. 
3.5.Сенсорные системы. 
Устройства управления 
роботов.  
3.6.Особенности устрой-
ства других средств ро-
бототехники. 
3.7.Приводы роботов. 
Классификация приво-
дов. 3.8.Пневматические 
приводы. 
3.9.Гидравлические при-
воды.  
3.10.Электрические при-
воды. 
3.11.Комбинированные 
приводы. 
3.12. Рекуперация энер-
гии в приводах. 
3.13.Искусственные 
мышцы. Системы управ-
ления роботами. 
3.14.Классификация си-
стем управления. 

Вопросы  
к зачету 
№20–39 
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 3.15.Системы программ-
ного управления.  
3.16.Системы дискретного 
циклового управления.  
3.17.Системы дискретного 
позиционного управления.  
3.18.Системы непрерыв-
ного управления.  
3.19.Системы управления 
по силе. Системы адап-
тивного управления. ин-
теллектуального управле-
ния.  
3.20.Особенности управ-
ления средствами пере- 
движения роботов. 
3.21.Системы группового 
управления роботами 

 

  4.Современные 
мехатронные и 
робототехниче-
ские системы 

4.1.Мобильные роботы для 
инспекции и ремонта  под-
земных трубопроводов. 
4.2.Преимущества и   недо-
статки. Перспективы  раз-
вития.  
4.3.Робототехнические  
комплексы. Лазерный
робототехнический ком-
плекс.  Преимущества и 
недостатки. Перспективы 
развития. 
4.4.Робототехнический 
комплекс механообработ-
ки.   4.5.Технологические 
машины  и  транспортные
мехатронные и робототех-
нические системы. 
4.6.Технологические  ма-
шины  – гексаподы. 
4.7.Транспортные ме-
хатронные и робототехни-
ческие  системы.   
4.8.Мехатронные  и  робо-
тотехнические системы в
специальных  и агрессив-
ных 
средах.  
4.9.Космическая   мехатро-
ника. 
4.10.Исследование и осво-
ение глубин океана и мор-
ского дна. 

Вопросы  
к зачету 
№40-49 
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  5.Проблемати
ка и совре-
менные мето-
ды управления 
мехатронными 
и робототех-
ническими си-
стемами 

5.1.Особенности поста-
новки задач управления 
мехатронными и робо-
тотехническими систе-
мами. Система управле-
ния. 5.2.Особенности 
системы управления. 
Машины с компьютер-
ным управлением. 
5.3.Принципы построе-
ния  систем интеллек-
туального управления в 
мехатронике и робото-
технике. 5.4.Иерархия 
управления в  ме-
хатронных и робототех-
нических  системах.  
Системы управления 
испол-нительного  
уровня.  5.5.Адаптивное 
регулирование  по  эта-
лонной  модели. 
5.6.Нечеткие  регуляторы  
исполнительного   уров-
ня.    
5.7.Системы управления 
тактического  уровня.  
5.8.Система  контурного 
силового управления 
технологическим  робо-
том.   
5.9.Способы программи-
рования траекторий тех-
нологических   роботов. 
5.10.Интеллектуальные  
системы  управления  на 
основе нейронных  сетей.  
5.11.Краткие сведения о 
нейронных и искус-
ственных сетях. 
5.12.Применение   
нейронных   сетей  для 
управления  мехатрон-
ными системами.- 

Вопросы  
к зачету 
№50-61 

 
2. Промежуточная аттестация 
 

Промежуточная аттестация по дисциплине «Мехатроника и робототехника» про-
водится в форме зачет.  
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Вопросы к зачету  
№ 
п/п 

Компетенции ВОПРОСЫ  К  ЗАЧЕТУ № и наименование  
раздела  Код  Определение 

1 2 3 4 5 
1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3 
 
 
 
 
 
 
 
 
4 

ОПК-1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ОПК-2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ПК-1 
 
 
 
 
 
 
 
 
ПК-5 

Способность научно 
обоснованно оцени-
вать новые решения в 
области построения и 
моделирования ма-
шин, приводов, обо-
рудования, техноло-
гических систем и 
специализированного 
машиностроительного 
оборудования, а так-
же средств техноло-
гического оснащения 
производства 
 
Способность форму-
лировать и решать 
нетиповые задачи ма-
тематического, физи-
ческого, конструктор-
ского, технологиче-
ского, электротехни-
ческого характера при 
проектировании, из-
готовлении и эксплу-
атации новой техники 
 
 
Способность  
разрабатывать физи-
ческие и математиче-
ские модели исследу-
емых узлов приводов 
и деталей машин, си-
стем, процессов и яв-
лений 
 
Способность прово-
дить теоретические и 
экспериментальные 
научные исследова-
ния по поиску и про-
верке новых идей 

1.Введение. Предпосылки 
развития и области при-
менения мехатронных и 
робототехнических си-
стем.  
2.Компоненты мехатрон-
ных и робототехнических 
систем.  
3.Преимущества и пер-
спективы развития таких 
устройств  и систем.  
4.Структура и принципы 
интеграции мехатронных 
и робототехнических си-
стем.  
5.Определение и терми-
налогия мехатроники. 
Термины и определения 
робототехники.  
6.Структура и принципы 
интеграции мехатронных 
и робототехнических си-
стем. 

1. Общие принципы 
построения и обла-
сти применения ме-
хатронных и робо-
тотехнических си-
стем 

1.Моторы-редукторы. 
Развитие мехатронных 
модулей движения. 
2.Мехатронные модули 
вращательного движения 
на базе высокомоментных 
двигателей.  
3.Преимущества и недо-
статки ВМД. 4.Развитие 
ВМД. Применение ВМД. 
5.Мехатронные модули 
линейного движения и 
типа «двигатель-рабочий 
орган».  
6.Мехатронные модули 
линейного движения.  
7.Преимущества модулей 
на базе ЛВМД. 
8.Мехатронные модули 
типа «двигатель-рабочий 
орган».  
9.Реализация ММ.  
10.Интеллектуальные ме-
хатронные модули дви-
жения. Контроллеры дви-
жения.  
11.Структура системы 

2. Мехатронные 
модули движения 
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управления функциональ-
ным движением. 
12.Интеллектуальные си-
ловые модули.  
13. Интеллектуальные 
сенсоры мехатронных мо-
дулей и систем. 
1.История развития робо-
тотехники. Возникнове-
ние и развитие современ-
но робототехники. Разви-
тие отечественной робо-
тотехники.  
2.Устройства роботов. 
Состав, параметры и 
классификация роботов. 
3.Манипуляционные си-
стемы. Рабочие органы 
манипуляторов.  
4. Системы передвижения 
мобильных роботов. 
5.Сенсорные системы. 
Устройства управления 
роботов.  
6.Особенности устройства 
других средств робото-
техники.  
7.Приводы роботов. Клас-
сификация приводов.  
8.Пневматические приво-
ды. 9.Гидравлические 
приводы.  
10.Электрические приво-
ды. 11.Комбинированные 
приводы. 
12. Рекуперация энергии в 
приводах. 
13.Искусственные мыш-
цы. Системы управления 
роботами.  
14.Классификация систем 
управления. 
15.Системы программного 
управления.  
16.Системы дискретного 
циклового управления.  
17.Системы дискретного 
позиционного управления.  
18.Системы непрерывного 
управления.  
19.Системы управления по 
силе. Системы адаптивно-
го управления. интеллек-
туального управления.  

3.Робототехника 
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20.Особенности управле-
ния средствами пере- 
движения роботов.  
21.Системы группового 
управления роботами. 
1.Мобильные роботы для 
инспекции и ремонта  
подземных трубопрово-
дов. 2.Преимущества и   
недостатки. Перспективы  
развития.   
3.Робототехнические  
комплексы. Лазерный ро-
бототехнический ком-
плекс.  Преимущества и 
недостатки. Перспективы 
развития.  
4.Робототехнический 
комплекс механообработ-
ки.  
5.Технологические маши-
ны  и  транспортные ме-
хатронные и робототех-
нические системы. 
6.Технологические  ма-
шины  – гексаподы. 
7.Транспортные ме-
хатронные и робототех-
нические  системы.   
8.Мехатронные  и  робо-
тотехнические системы в 
специальных  и агрессив-
ных 
средах.  
9.Космическая   мехатро-
ника. 
10.Исследование и освое-
ние глубин океана и мор-
ского дна. 

4.Современные ме-
хатронные и робо-
тотехнические си-
стемы 

1.Особенности постанов-
ки задач управления ме-
хатронными и робототех-
ническими системами. 
Система управления.  
2.Особенности системы 
управления. Машины с 
компьютерным управле-
нием.  
3.Принципы построения  
систем интеллектуального 
управления в мехатронике 
и робототехнике. 
4.Иерархия управления в  
мехатронных и робото-

5.Проблематика и 
современные мето-
ды управления ме-
хатронными и робо-
тотехническими си-
стемами 
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технических  системах.  
Системы управления ис-
полнительного  уровня.   
5.Адаптивное регулиро-
вание  по  эталонной  мо-
дели. 
6.Нечеткие  регуляторы  
исполнительного   уровня.   
7.Системы управления 
тактического  уровня.   
8.Система  контурного 
силового управления тех-
нологическим  роботом.   
9.Способы программиро-
вания траекторий техно-
логических   роботов. 
10.Интеллектуальные  си-
стемы  управления  на ос-
нове нейронных  сетей.  
11.Краткие сведения о 
нейронных и искусствен-
ных сетях. 
12.Применение   нейрон-
ных   сетей  для управле-
ния  мехатронными си-
стемами. 
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3. Описание показателей и критериев оценивания компетенций  

Показатели Оценка Критерии 
Знать  
ОПК-1: 
  основы построения и моделирования 
машин, приводов, оборудования, техно-
логических систем и специализирован-
ного машиностроительного оборудова-
ния; 
ОПК-2: 
 методику решения нетиповых задач 
математического, физического, кон-
структорского, технологического, элек-
тротехнического характера при проек-
тировании, изготовлении и эксплуата-
ции новой техники; 
ПК-1: 
 основы разработки физических и ма-
тематических моделей исследуемых уз-
лов приводов и деталей машин, систем, 
процессов и явлений; 
ПК-5: 
 методику проведения теоретических 
и экспериментальных научных исследо-
ваний по поиску и проверке новых идей. 
Уметь 
ОПК-1: 
  научно обоснованно оценивать но-
вые решения в области построения и 
моделирования машин, приводов, обо-
рудования, технологических систем и 
специализированного машинострои-
тельного оборудования, а также средств 
технологического оснащения производ-
ства; 
ОПК-2: 
 формулировать и решать нетиповые 
задачи математического, физического, 
конструкторского, технологического, 
электротехнического характера при про-
ектировании, изготовлении и эксплуата-
ции новой техники; 
ПК-1: 
 разрабатывать физические и матема-
тические модели исследуемых узлов 
приводов и деталей машин, систем, 
процессов и явлений; 
ПК-5: 
 проводить теоретические и экспери-
ментальные научные исследования по 
поиску и проверке новых идей. 
Владеть 
ОПК-1: 
- способностью научно обоснованно 
оценивать новые решения в области по-
строения и моделирования машин, при-
водов, оборудования, технологических 
систем и специализированного машино-

зачтено 

оценка «зачтено» выставляется обу-
чающемуся, если вопросы раскрыты, 
изложены логично, без существенных 
ошибок, показано умение иллюстри-
ровать теоретические положения 
конкретными примерами, продемон-
стрировано усвоение ранее изучен-
ных вопросов и  сформированность 
компетенций. Допускаются незначи-
тельные ошибки. 

не зачтено 

оценка «не зачтено» выставляется, 
если не раскрыто основное содержа-
ние учебного материала; обнаружено 
незнание или непонимание большей 
или наиболее важной части учебного 
материала; допущены ошибки в 
определении понятий, которые не ис-
правлены после нескольких наводя-
щих вопросов; не сформированы 
компетенции, умения и навыки. 
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строительного оборудования, а также 
средств технологического оснащения 
производства; 
ОПК-2: 
- способностью формулировать и ре-
шать нетиповые задачи математическо-
го, физического, конструкторского, тех-
нологического, электротехнического 
характера при проектировании, изготов-
лении и эксплуатации новой техники; 
ПК-1: 
 способностью разрабатывать физиче-
ские и математические модели исследу-
емых узлов приводов и деталей машин, 
систем, процессов и явлений; 
ПК-5: 
 способностью проводить теоретиче-
ские и экспериментальные научные ис-
следования по поиску и проверке новых 
идей. 

 
4. Методические материалы, определяющие процедуры оценивания знаний, 

умений, навыков и опыта деятельности 
 
 Фонд оценочных средств по дисциплине «Мехатроника и робототехника» находится 
на выпускающей кафедре «Подъемно-транспортных, строительных, дорожных машин и обо-
рудования». 
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ПРИЛОЖЕНИЕ  3 
К РАБОЧЕЙ ПРОГРАММЕ  

 
 

Протокол о дополнениях и изменениях в рабочей программе 
на 20___-20___  учебный год 

 
1. В рабочую программу по дисциплине вносятся следующие дополнения: 
________________________________________________________________________________________________ 
________________________________________________________________________________ 
2. В рабочую программу по дисциплине вносятся следующие изменения: 

 
 
 
 
 

 
 
 
Протокол  заседания кафедры №____ от «___» __________ 20 ____ г.,  
 

 

Заведующий кафедрой  _____________________    ______________________ 
(подпись)             (Ф.И.О.) 
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ПРИЛОЖЕНИЕ 4 
 
Содержание дисциплины для заочной формы обучения 
 

2.1. Распределение объема дисциплины по формам обучения  
 
 

Форма 
обучения 

К
ур

с 

С
ем

ес
т

р 

Трудоемкость дисциплины в часах 
Курсовая 
работа 

(проект), 
кон-

трольная 
работа, 

реферат, 
РГР 

Вид  
проме-

жуточ-
ной ат-

тестации 
(экзамен, 

зачет) 
 

В
се

го
 ч

ас
ов

 (с
 э

кз
.) 

А
уд

ит
ор

ны
х 

ча
со

в 

Л
ек

ци
и 

 

Л
аб

ор
ат

ор
ны

е 
ра

-
бо

т
ы

 

П
ра

кт
ич

ес
ки

е 
за

-
ня

т
ия

  

С
ам

ос
т

оя
т

ел
ьн

ая
 

ра
бо

т
а 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 
Заочная 4 - 108 12 8 - 4 96 - зачет 

 
2.2. Распределение объема дисциплины по видам учебной работы, включая   

самостоятельную работу обучающихся и трудоемкость  
 

Вид учебной работы Трудоемкость, 
часов 

в т.ч. в инно-
вационной 
форме, час. 

Распределение 
по семестрам, 

час 
6 

Аудиторные занятия (всего) 12 - 12 
Лекции (Лк) 8 - 8 
Практические занятия (ПЗ) 4 - 4 
Самостоятельная работа (СР) (всего) 96 - 96 
Подготовка к практическим занятиям  40 - 40 
Подготовка к зачету 56 - 46 
Вид промежуточной аттестации  
(зачет) 

+ - + 

Общая трудоемкость дисциплины …....   час. 
зач. ед. 

108 - 108 
3 - 3 

 
 
3. СОДЕРЖАНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ 
 
3.1. Распределение разделов дисциплины по видам учебной работы 

 
№ 

раз-
дела 

 

Наименование 
разделов дисциплины 

Виды учебной работы; часы  

Лекции 
Практические  

занятия 
 

СР Всего 
часов 

1. Общие принципы построе-
ния и области применения 
мехатронных и робототех-
нических систем 

2 - 19 15 

2. Мехатронные модули 
движения 

2 - 19 14 
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3. Робототехника 2 2 19 32 
4. Современные мехатронные и 

робототехнические системы 
1 2 19 27 

5. Проблематика и современ-
ные методы управления 
мехатронными и робото-
техническими системами 

1 - 20 20 

 ИТОГО 8 4 96 108 
 
3.2. Содержание лекционных занятий 

 

Номер, наименование 
разделов дисциплины Наименование тем (разделов) Объем  

в часах 

Вид  
занятия в 

инновационной 
форме 

1. Общие принципы по-
строения и области при-
менения мехатронных и 
робототехнических си-
стем 

Введение .Предпосылки развития 
и области применения мехатрон-
ных и робототехнических систем. 
Компоненты мехатронных и ро-
бототехнических систем. Пре-
имущества и перспективы разви-
тия таких устройств  и систем. 
Структура и принципы интегра-
ции мехатронных и робототехни-
ческих систем. Определение и 
терминалогия мехатроники. Тер-
мины и определения робототех-
ники. Структура и принципы ин-
теграции мехатронных и робото-
технических систем 

2 - 

2. Мехатронные модули 
движения 

Моторы-редукторы. Развитие ме-
ха- тронных модулей движения. 
Мехатронные модули вращатель-
ного движения на базе высокомо-
ментных двигателей. Преимуще-
ства и недостатки ВМД. Развитие 
ВМД. Применение ВМД. Ме-
хатронные модули линейного 
движения и типа  «двигатель-
рабочий орган». Мехатронные 
модули линейного движения. 
Преимущества модулей на базе 
ЛВМД. Мехатронные модули ти-
па «двигатель-рабочий орган». 
Реализация ММ. Интеллектуаль-
ные мехатрон- ные модули дви-
жения. Контроллеры движения. 
Структура системы управления 
функциональным движением. Ин-
теллектуальные силовые модули. 
Интеллектуальные сенсоры 
мехатронных модулей и систем. 

2 - 
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3. Робототехника История развития робототехники. 
Возникновение и развитие совре-
менно робототехники. Развитие 
отечественной робототехники. 
Устройства роботов. Состав, па-
раметры и классификация робо-
тов. Манипуляционные системы. 
Рабочие органы манипуляторов. 
Системы передвижения мобиль-
ных роботов. Сенсорные системы. 
Устройства управления роботов. 
Особенности устройства других 
средств робототехники. Приводы 
роботов. Классификация приво-
дов. Пневматические приводы. 
Гидравлические приводы. Элек-
трические приводы. Комбиниро-
ванные приводы. Рекуперация 
энергии в приводах. Искусствен-
ные мышцы. Системы управления 
роботами. Классификация систем 
управления. Системы программ-
ного управления. Системы дис-
кретного циклового управления. 
Системы дискретного позицион-
ного управления. Системы непре-
рывного управления. Системы 
управления по силе. Системы 
адаптивного управления. Система 
интеллектуального управления. 
Особенности управления сред-
ствами пере- движения роботов. 
Системы группового управления 
роботами 

2 - 

4.Современные ме-
хатронные и робототех-
нические системы 

Мобильные роботы для инспек-
ции и ремонта  подземных трубо-
проводов. Преимущества   и   не-
достатки. Перспективы  развития.  
Робототехнические  комплексы.  
Лазерный робототехнический   
комплекс.  Преимущества и недо-
статки. Перспективы раз-вития. 
Робототехнический комплекс ме-
ханообработки.   Технологические 
машины  и  транспортные ме-
хатронные и робототехнические 
системы. 
Технологические  машины  –   
гексаподы. Транспортные ме-
хатронные и робототехнические  
системы.  Мехатронные  и  робо-
тотехнические  системы  в  спе-
циальных  и агрессивных 
средах. Космическая   мехатрони-
ка. 
Исследование и освоение глубин 
океана и морского дна. 

1  
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5.Проблематика и со-
временные методы 
управления мехатрон-
ными и робототехниче-
скими системами 

Особенности постановки задач 
управления мехатронными и ро-
бототехническими системами. 
Система управления. Особенно-
сти системы управления. Маши-
ны с компьютерным управлени-
ем. Принципы построения  си-
стем интеллектуального управ-
ления в мехатронике и робото-
технике. Иерархия управления в  
мехатронных и робототехниче-
ских  системах.  Системы управ-
ления исполнительного  уровня.  
Адаптивное регулирование  по  
эталонной  модели. 
Нечеткие  регуляторы  исполни-
тельного   уровня.   Системы 
управления тактического  уровня.  
Система  контурного силового 
управления технологическим  ро-
ботом.  Способы программирова-
ния траекторий технологических  
роботов. Интеллектуальные  си-
стемы  управления  на основе 
нейронных  сетей.  Краткие све-
дения о нейронных и искусствен-
ных сетях. 
Применение   нейронных   сетей  
для управления  мехатронными 
системами.- 

1  

 
3.3. Лабораторные работы 

 
Учебным планом не предусмотрено. 
 
3.4. Практические занятия, семинары 
 

№ 
п/п 

Номер раз-
дела дисци-

плины 

Наименование тем практических заня-
тий 

 

Объем 
в часах 

Вид  
занятия в 

инновационной  
форме 

1 3. Определение однородной матрицы пре- 
образования для манипуляторов робота. 
Точностной расчёт манипулятора. 

1 - 

2 3. Расчёт удерживающих усилий схвата ро-
бота. Расчёт пневмопривода. Разработка 
принципиальной пневматической схемы 
пневмопривода. 

1 - 

3 4. Современные мехатронные и робототех-
нические системы в автоматизированном 
машиностроении. Современные мехатрон-
ные модули. Современные промышленные 
роботы, выпускаемые в России. 

2 - 

ИТОГО 4 - 
 
3.5. Контрольные мероприятия: реферат 
Учебным планом не предусмотрено. 




