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Содержание основных тем испытания

1. Раздел 1. Основы механики

1.1. Механическая система.

1.2. Постановка и решение задач статики, кинематики и динамики систем тел при наличии

связей.

1.3. Степени свободы и обобщенные координаты.

1.4, Составление выражений для кинетической и потенциаJIьной энергии,

1.5. Уравнения Лагранжа второго рода

1.6. Прямая и обратнаязадачи динамики.

1.7. ТипоВые механИзмы, иХ назначение и задачи их расчета.

1.8. Кинематика механизмов, расчет распределений скоростей и ускорений,

1.9. Расчеты деформаций звеньев механизмов.

1.1 0. Колебания механизмов, расчет собственных частот и форм свободных колебаний,

1.1 1, Расчет режимов вынух(денных колебаний.

|.|2. Программные движения систем.

1.13. Линеаризация уравнений динамики.

1.14. Приводы и их типовые характеристики, методы управления tIриводами.

1.15. .Щостоинства и недостатки пневмо-, гидро- и электроприводов.

1.16. Механическая система, как объект управления.

2. Раздел 2. Основы теории автоматического управления

2.1. основные понятия теории управпения: цели и принципы управления, динамические

системы.

2,2, МатеМатическое описание объектов управления: пространство состояний,

передаточные функции, структурные схемы.

2.3. основные задачи теории управления: стабилизация, слежение, программное

управление, оптим€IJIьное управление, экстремальное регулирование,

2.4. Классификация систем управления.

2.5. двтоматические и автоматизированные системы управления (АСУ)

технологическими процессами (ТП) и производствами.

2.6, осноВные подхОды К анализУ и синтезУ автоматических и автоматизированньIх

управляемых систем.



2.7. СтруКтуры сисТем управЛения: разомкнуТые системы, системы с обратной связью,

комбинированные системы,

2,8. Щинамические и статические характеристики систем управления: переходная и

весовая функции и их взаимосвязь, частотные характеристики.

2.9. Типовые динамические звенья и их характеристики,

2.10. Понятие об устойчивости систем управления,

2.|l, Устойчивость по Ляпунову, асимптотическая, экспоненциаJIьная устойчивость,

2.|2. Устойчивость по первому приближению,

2.IЗ. ФункцииЛяпунова.

2.|4, Теоремы об устойчивости и неустойчивости,

2.|5, Структуры систем автоматического управления механическими системами,

2.|6, Учет ограничений по кинематическим параметрам, силам и моментам,

3. Раздел 3. Основы мехатроники

з.1. Предпосылки появления робототехники и мехатроники и ключевые факторы

развития.

3.2. Краткая история становления мехатроники.

3.3. Синтез науК в мехатроНике (элекТроники, механики, компьютерных технологий),

З.4. Предпосылки появления робототехники и мехатроники и ключевые факторы

развития.

3.5. основные понятия, термины и определения, стандартизация в робототехнике,

з.6. Принцип синергетической интеграции элементов робототехнических и мехатронных

систем.

З.7. Примеры мехатронных модулей и подсистем, их назначение, классифиКа:lJия,типовые

кинематические схемы, особенности компоновочных решений и конструкций.

з.8. Прецизионные механические системы в мехатронике; особенности конструкции и

компоновки,

3.9. Мехатронные устройства в микросистемном исполнении.

3.10. Обобщенная структура типовой мехатронной системы.

3.1 l, Принцип программно-аппаратной интеграции в реализации мехатронной системы,

з.|2. Социальное и экономическое значение достижений мехатроники.

4. Раздел 4. Основы робототехники

4.1. Основные этапы развития робототехники.

4.2. ФункЦиональное назначение и классификачия роботов по областям применения.



4.3. Промышленные роботы, роботы, вспомогательные и технологические роботы

вспомогательные и технологические роботы,

4.4. основные операции, выполняемые технологическими роботами: сварка (шовная и

точечная), окрашивание, сборка, механообработка, контроль и измерения,

4.5. Типовые конструкции отечественных И зарубежных манипуляционньIх

промышленных роботов.

4.6. Классификация промышленных роботов по типу кинематической схемы,

4.7. Переносные и ориентирующие степени свободы,

4.8. Роботы для экстремальных условий: для выполнения операuий под водой, в

космическом пространстве, при ликвидации последствий аварий и т.д.

4.9, Мобильные роботы и телеоператоры,

4.1 0. Транспортные роботы на колесных и гусеничных шасси.

4.1 1. Шагающие роботы, экзоскелеты.

4.|2, Роботы, перемещаюп]иеся по наклонным, вертикальным и произвольно

ориенТироВанныМВПросТрансТВеПоВерхносТяМПриразЛичныхпринциПах

удерживания.

4.13, Обобщенная функциональная схема, элементы и подсистемы роботов:

манипуляторы, захватные устройства; рабочий инструмент; силовые агрегаты;

механизмы разгрузки, системы очувствления; управляющие устройства; средства

передвижения.

4.I4. ,Щемонстрационные роботы и особенности требований к ним.

5. Раздел 5. Математические модели роботов, манипуляционных механизмов и

мехатронных систем

5.1. Методы решения задач о положении и кинематики звеньев механизмов Типовые

системы координат, согласование систем координат с кинематическими схемами

роботов, однородные координаты.

5.2. МетоДы решения задачи о положении звеньев манипулятора; прямая и обратная

задачи геометрии и кинематики манипулятора,

5.3. Определение обобщенных координат, скоростей и ускорений звеньев манипулятора и

рабочих органов.

5.4. особенности решения обратной задачи кинематики для механизмов со структурной

избыточностью.

5.5. Уравнения кинетостатики манипуляционного механизма,

5,б. Уравнения динамики манипулятора в матричной форме.



5.7. Компьютерное составлени9 уравноний динамики,

5.8. Методы математического моделирования уравнений динамики мани11уляционного

механизма.

5.9. РешеНие первой (обратной) и второй (прямой) задаЧ динамики для манипулятора,

5.10. Уравнения дви}кения мобильного робота на колесных шасси.

5.11. Кинематика и динамика колесных роботов, как механических систем с

неголономными связями.

5.I2. Модели движения колесных роботов с учетом проскаJIьзывания.

5.13. Методы задания микроперемещений и управления микроперемещениями,

5.14. особенности динамики мини- и микроробототехнических и MexaTpoHHbIx

устройств и систем.

5.1 5. Моделирование динамики при использовании компьютерного пакета.

6. Раздел 6. Исполнительные подсистемы в робототехнике и мехатронике

6.1. Приводы, используемые в робототехнике и мехатронике классификация приводов,

используемых в робототехнике и мехатронике,

6.2. ЭлектромеханиЧеские приводы постоянного тока,

6.3. Приводы переменного тока; приводы с бесколлекторными двигателями,

6.4. 11риводы на базе шаговых двигателей.

б.5. Высокомоментные безредукторные приводы.

6.б. Использование линейных двигателей и многофазных магнитов.

6.7. Электрогидравлические и электропневматические приводы в робототехнике и

мехатронике.

6.8. Расчет силовых агрегатов и принципы выбора их элементов

б.9. Энергетический расчет силовых агрегатов и принципы выбора их элементов,

6.10. Математическая модель исполнительной системы.

6.1 1. Методы регулировочного расчета приводов.

6,12. Принчип подчиненного регулирования.

6,13, Влияние нелинейных факторов на работу исполнительной системы.

6.14, Методика расчета И автоматизированного проектирования исполнительных

систем.

6.15. Электронные силовые подсистемЫ в мехатронике: принциIIы построения,

основные характеристики и области применения.

6.1б. особенности расчета и программно-аппаратной реализации исполнительных

систем в мехатронике.
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7, Раздел 7. Информационно-сецсOрные системы в робототехнике и мехатрOнике

7.1, Типы и виды информационных устройств систем, применяемых в робототехнике и

мехатронике.

7.2, Щжчики внешней и внутренней информации.

7.3. Щатчики блияtнего и дальнего действия, кинестетические датчики.

7.4. Щатчики полох(ения, скорости, ускорения, сил и моментов, тактильные датчики,

7.5. Применение лазерных и ультразвуковых дальномеров,

7.6. Системы технического зрения; их структура, аппаратные средства.

7.7. Распознавание объектов и анализ рабочей сцены Предварительная обработка

информаuии.

7.8. Применение методов искусственного интеллекта в задаче распознавания объектов и

анализа рабочей сцены.

7.9. СистеМы силомоМентногО очувgтвления, конструкции датчиков; способы обработки

сигналов,

7.10. Способы получения интегральной оценки рабочей сцены с использованием

датчиков различной модальности.

].l1. ВзаимодеЙствие информационно-сенсорной и управляюЩей систем робота или

мехатронного агрегата.

8. Раздел 8. Управлепие роботами, мехатронными и робототехническими

системами

8.1. Методы и системы управления манипуляционными механизмами и мехатронными

системами Принцип кинематического управления манипулятором (по положению, по

вектору скорости, по вектору силы).

8.2. Полуавтоматическое, командное и копирующее уlrравлеЕие, Методы динамического

управления манипуляторами.

8.З. Системы управления манипуляторами двустороннего действия (обратимые И

необратимые, симметричные и несимметричные системы); методы анализа и синтеза

таких систем.

8.4. оптимальное управление мани[уJUIторами, критерии оптимизации; ограничения,

8.5. Методы адаптивного управления роботами.

8.6. Принципы обучения автоматических манипуляторов.

8.7. Управление мобильными роботами; методы кинематического и динамического

управления подвижной платформой.



8.8. Управление робокаром.

8.9, Управление мобильным роботом в условиях неопределенности на основе нечеткой

логики,

8.1 0. Методика кинематического и динамического расчета механических прецизионных

подсистем мехатронных модулей.

8.11. Методика их точностного и силового расчетов; методы оптимизации движения

механических подсистем.

8.12. Системный подход при проектировании мехатронных систем; методы

автоматизированного моделирования и проектирования,

8.13. Современные методы интеллектуального управления мехатронными системами,

8.14. Нейросетевое управление мехатронными системами

8.1 5. Требования к управлению робототехническими системами.

8,16. Постановка задачи управления робототехнической системой,

8.17. Понятие мультиагентной системы.

8.18. Математический аппарат теории распределенных систем управления,

8.19. Конечные автоматы.

8.20. Математическое описание робототехнологического комплекса как сети конечных

автоматов,

8.21, Прелставление технологического задания в виде сети Петри.

8.22, Понятие об управляющей структуре.

8.2З. Методы синтеза управляющих структур.

8.24. Способы реализации локальных управляющих сетей, включающих роботы и

автоматизированное технологическое оборудование.

8.25. Взаимодействие системы управления робототехнологического комплекса с

системой управления современного компьютизированного производства.

8.26, Системы автоматизированного проектирования роботизированных

технологических комплексов.

8,27. Применение робототехнических систем в непроизводственной сфере.

8,28. Микроробототехнические системы: методы исследования, проектирования и

оптимизации.

8.29. Особенности управления мехатронными системами,

8.30, Применение методов искусственного интеллекта для управления

робототехническими системами.

8.31. Принципы диаJIогового и супервизорного управления и их применение В

робототехнике.



9. Раздел 9. Вычислительные средства робототехнических и мехатронных систем,

9.1. Принцип микропроцессорного управления.

9.2. Структура И состав микропроцессорной системы для обработки информации и

управления в РТС.

9.з. Типовые схемы и способы программирования микропроцессоров.

9.4. Дрхитектура микроконтроллерц работаюIцего в peiUIbHoM масштабе времени;

особенности программного обеспечения.

9.5. Организация интерфейса с оборулованием.

9.6. Принчипы построения мультипроцессорной системы управления роботов и

робототехнических систем.

9.7. Типы управляющих устройств, применяемых для управления IIромышленными

роботами и робототехнологическими комплексами.

9.8. Дппаратные средства реализации информаuионно-сенсорных систем, включая

системы технического зрения.

9.9. Использование универсальных компьютеров и рабочих станций для управления

роботами и их программирования в режиме <off-line>.

9.10. Компьютерные управляющие подсистемы в мехатронике; принципы построения и

архитектура аппаратной части.

рекомендуемая литература и материалы для подготовки

Основная литература:
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учебное пособие / А. П. Лукинов. - Санкт-Петербург: Лань, 2012. - 608 С. - ISBN 978-
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-Текст: 
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Ю. В. Подураев. - Москва : Машиностроение, 2006. -256 с. - ISBN 5-217-0ЗЗ55-Х. -Текст : электронный ll Лань: электронно-библиотечная система. URL:
https://e.lanbook.com/book/80б - Режим доступа: для авториз. пользователей.



4. Сырямкин, В. И. Информационные устройства и системы в робототехнике и

мехатронике / В. И. Сырямкин. - 3-е изд., стер. - Санкт-Петербург : Ланьо 202з, - 5з2

с. _ ISBN 978-5- 5о7-46110-3. - текст: электронныЙ ll Лань: электронно-бибЛИОТеЧНаЯ

система. - URL: https://e.lanbook.com/book/297683, - Режим доступа: для авториз,

пользователей.

5. зенкевич с. л., ющенко д. с. основы управления манипуляционными роботами

: учебник для вузов / Зенкевич с. л., Ющенко д. с. _ 2-е изд., испр. и доп. _ М, : Изд-во
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