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1. ЦЕЛИ И ЗАДАЧИ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ) 

 

1.1. Целями освоения дисциплины (модуля): ознакомление студентов с основными 

понятиями, методами построения, инструментами разработки прикладных программных решений 

для управления робототехническими комплексами. 

 

1.2. Задачи освоения дисциплины (модуля): научить студентов основам проектной 

деятельности; ознакомить студентов с методами и инструментальными средами программирования 

робототехнических систем; научить студентов эффективно применять аналитические и численные 

методы и алгоритмы решения задач робототехники с использованием языков и систем 

программирования, систем компьютерной математики, инструментальных средств компьютерного 

моделирования; научить студентов использовать изученные методы программирования 

робототехнических систем для решения задач теоретического и прикладного характера 

 

2. МЕСТО ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ) В СТРУКТУРЕ ОПОП 

 

2.1. Учебная дисциплина (модуль) относится к блоку факультативные дисциплины. 

2.2. Для изучения данной учебной дисциплины (модуля) необходимы следующие 

знания, умения и навыки, формируемые предшествующими дисциплинами (модулями): 

- высшая математика 

- физика; 

Знания: знать терминологию и основные законы физики, принципы действия и математическое 

описание составных частей мехатронных и робототехнических систем; основные принципы проектирования 

систем автоматизации и управления объектами. 

Умения: умение использовать законы физики; выполнять расчетно-графические работы по 

проектированию. 

Навыки: иметь навыки построения и математического расчета физических моделей; навыки мыш- 

ления, способностью к обобщению, анализу, восприятию информации. 

 

2.3. Перечень последующих учебных дисциплин (модулей), для которых необходимы 

знания, умения и навыки, формируемые данной учебной дисциплиной (модулем): 

- Силовая электроника; 

- Подготовка выпускной квалификационной работы. 

 

3. ПЛАНИРУЕМЫЕ РЕЗУЛЬТАТЫ ОБУЧЕНИЯ ПО ДИСЦИПЛИНЕ (МОДУЛЮ) 

Процесс изучения дисциплины (модуля) направлен на формирование элементов следующих 

компетенций в соответствии с ФГОС ВО и ОПОП ВО по данному направлению подготовки: 

а) профессиональных (ПК): Способен строить простейшие физические и математические 

модели приборов, схем, устройств и установок электроники и наноэлектроники различного 

функционального назначения, а также использовать стандартные программные средства их 

компьютерного моделирования (ПК-1). 
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Таблица 1. Декомпозиция результатов обучения 

Код 

компетенции 

Код и 

наименование 

индикатора 
достижения 

Планируемые результаты освоения дисциплины (модуля) 

 

Знать (1) 

 

Уметь (2) 

 

Владеть (3) 

 компетенции    

ПК-1 ПК-1.1 Знает Знает основы Умеет строить Владеет навыками 

 основы построения физические и компьютерного 

 построения физических и математические моделирования 

 физических и математических модели моделей,  

 математических моделей приборов узлов, блоков  

 моделей приборов    

 

4. СТРУКТУРА И СОДЕРЖАНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ) 

Общая трудоемкость дисциплины в соответствии с учебным планом составляет 4 зачетные 

единицы (144 часа). 

Трудоемкость отдельных видов учебной работы студентов очной, очно-заочной и заочной 

форм обучения приведена в таблице 2.1. 

 

Таблица 2.1. Трудоемкость отдельных видов учебной работы по формам обучения 

Вид учебной и внеучебной работы для очной формы 

обучения 

Объем дисциплины в зачетных единицах 4 

Объем дисциплины в академических часах 144 

Контактная работа обучающихся с преподавателем (всего), в том числе 

(час.): 
74 

- занятия лекционного типа, в том числе: 

- практическая подготовка (если предусмотрена) 

37 

- 

- занятия семинарского типа (семинары, практические, лабораторные), 

в том числе: 
- практическая подготовка (если предусмотрена) 

37 

- 

- консультация (предэкзаменационная)  

- промежуточная аттестация по дисциплине  

Самостоятельная работа обучающихся (час.) 70 

Форма промежуточной аттестации обучающегося (зачет/экзамен), семестр 

(ы) 

зачет - 5 

семестр; 

зачет - 6 

семестр. 

 

Содержание дисциплины, структурированное по темам (разделам) с указанием отведенного 

на них количества академических часов и видов учебных занятий и самостоятельной работы, для 

каждой формы обучения представлено в таблице 2.2. 
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Таблица 2.2. Структура и содержание дисциплины (модуля) 

 

 

 

Раздел, тема дисциплины 

(модуля) 

Контактная работа, час.  

 

 

СР, 

час. 

 

 

Форма 
текущего 

контроля 
успеваемости, 

форма про- 

межуточной 

аттестации 

Л ПЗ ЛР  

 

КР 

/ 

КП 

 

 

Л 

 

в 

т.ч. 

ПП 

 

 

ПЗ 

 

в 

т.ч. 

ПП 

 

 

ЛР 

 

в 

т.ч. 

ПП 

Семестр 5.           

Тема 1. Системный подход к 

проектированию ПР и РТК. 

5 4      9 18 Опрос 

Тема 2. Обобщенная структура 

и алгоритмы проектирования 

роботов для РТК. 

4 5      9 18 Опрос 

Тема 3. Агрегатномодульный 

метод построения роботов и 

РТК. 

5 4      9 18 Опрос 

Тема 4. Алгоритмы 

проектирования подсистем 

промышленного робота. 

4 5      9 18 Опрос 

Консультации   

Контроль промежуточной 

аттестации 

 Зачет 

ИТОГО за семестр: 18  18     36 72  

Семестр 6. 

Тема 5. Роботы манипуляторы 

в составе РТК. 

6  6     12 24 Опрос 

Тема 6. Расчет и выбор 

захватных устройств ПР. 

6  6     12 24 Опрос 

Тема 7. Принципы построения 

РТС. Алгоритмы расчета 

геометрической компоновки 

РТС. 

7  7     10 24 Контрольная 

работа 

Консультации   

Контроль промежуточной 

аттестации 

         
Зачет 

ИТОГО за семестр: 19  19     34 72  

ИТОГО за весь период: 37  37     70 144  

Таблица 3. Матрица соотнесения разделов, тем учебной дисциплины (модуля) и 

формируемых в них компетенций 

 

Разделы, темы дисциплины (модуля) 

Колво 

часов 

Код компетенции Общее 

количество 

компетенций 

ПК-1 

Тема 1. Системный подход к проектированию 

ПР и РТК. 

18 + 1 
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Тема 2. Обобщенная структура и алгоритмы 

проектирования роботов для РТК. 

18 + 1 

Тема 3. Агрегатно-модульный метод 

построения роботов и РТК. 

18 + 1 

Тема 4. Алгоритмы проектирования подсистем 

промышленного робота. 

18 + 1 

Тема 5. Роботы-манипуляторы в составе РТК. 24 + 1 

Тема 6. Расчет и выбор захватных устройств 

ПР. 

24 + 1 

Тема 7. Принципы построения РТС. 

Алгоритмы расчета геометрической 

компоновки РТС. 

24 + 1 

ИТОГО 144   

 

Краткое содержание тем дисциплины. Тема 

1. Системный подход к проектированию ПР и РТК. 

Укрупнѐнные этапы жизненного цикла изделия. Постановка вопроса проектирования. 

Оценка экономической целесообразности проведения разработки. Разработка функциональной 

спецификации. Назначение и классификация систем управления роботами и РТК, уровни 

управления. Задачи и основные этапы проектирования. Задачи проектирования роботов и РТК. 

 

Тема 2. Обобщенная структура и алгоритмы проектирования роботов для РТК. 

Нормативные акты. Состав и структура ТЗ. Анализ ТЗ. Анализ известных решений. Выбор 

компромиссного варианта Привлечение специалистов. Определение размеров робота и параметров 

движения по степеням подвижности. Геометрический синтез. 

 

Тема 3. Агрегатно-модульный метод построения роботов и РТК. 

Принцип  декомпозиции  в  робототехнике.  Суть  метода.  Эффективность  применения. 

Модульная структура робота и системы. 

 

Тема 4. Алгоритмы проектирования подсистем промышленного робота. 

Алгоритм проектирования, содержание этапов, конструкторская документация. 

Номенклатура документов для стадий проектирования. Государственные стандарты. Стандарты 

предприятия. Стадии разработки конструкторской документации. 

 

Тема 5. Роботы-манипуляторы в составе РТК. 

Конструкции манипуляторов промышленных роботов. Приводы промышленных роботов. Общая 

характеристика используемых устройств (манипуляторов) роботов. 

Исполнительные устройства роботизированных производств, их манипуляционные функции и 

структуры. Геометрические и кинематические характеристики манипуляторов. 

Тема 6. Расчет и выбор захватных устройств ПР. 

Проектирование захватных устройств. Классификация захватных устройств. Основные этапы и 

содержание проектирования захватного устройства. 

 

Тема 7. Принципы построения РТС. Алгоритмы расчета геометрической компоновки РТС. 
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Эскизирование. Эскизная компоновка. 

Системы группового управления роботами. Применение роботов на основных и вспомогательных 

технологических операциях. Применение роботов в качестве основного технологического 

оборудования. Применение дистанционно управляемых роботов и манипуляторов. 

 

5. ПЕРЕЧЕНЬ УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ ДЛЯ 

САМОСТОЯТЕЛЬНОЙ РАБОТЫ ОБУЧАЮЩИХСЯ 

 

5.1. Указания по организации и проведению лекционных, практических (семинарских) 

и лабораторных занятий с перечнем учебно-методического обеспечения 

Лекционное занятие включает в себя последовательное изложение теоретических 

результатов с их доказательством, иллюстрацией примерами и замечаниями о связи с прикладными 

аспектами инженерно технической практики. Каждая лекция имеет однозначно заданные цели и 

задачи состоит из введения в излагаемый материал, собственно изложение материала, примеров 

решения задач и обсуждения полученных результатов и формулировки выводов. 

Практическое занятие предназначено для отработки навыков применения методов решения 

типовых задач в соответствии с темой, обозначенной в тематическом плане. На занятии студентам 

предлагается к решению набор задач, и разъясняются направления их решения. На практическом 

занятии необходимо установить тесную взаимосвязь с обучающимися, создавать ситуации 

проясняющие особенности теории и ее приложений. 

 

5.2. Указания для обучающихся по освоению дисциплины (модулю) 

Самостоятельная работа ориентирует студента на детальное изучение теоретического 

материала и отработку навыков решения сложных прикладных задач. При самостоятельном 

изучении необходимо следовать основной линии лекционного курса, дополняя ее опущенными 

доказательствами и продвинутыми примерами из рекомендуемых источников. 

Таблица 4 

Содержание самостоятельной работы обучающихся 

Темы/вопросы, выносимые на самостоятельное изучение 
Кол-во 

часов 

Формы работы 

Тема 1. Системный подход к проектированию ПР и РТК.  

9 

Подготовка к опросу 

(изучение 

источников) 

Тема 2. Обобщенная структура и алгоритмы 

проектирования роботов для РТК. 
 

9 

Подготовка к опросу 

(изучение 

источников) 

Тема 3. Агрегатно-модульный метод построения роботов и 

РТК. 
 

9 

Подготовка к опросу 

(изучение 

источников) 

Тема 4. Алгоритмы проектирования подсистем 

промышленного робота. 
 

9 

Подготовка к опросу 

(изучение 

источников) 

Тема 5. Роботы-манипуляторы в составе РТК. 
 

12 

Подготовка к опросу 

(изучение 

источников) 
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Тема 6. Расчет и выбор захватных устройств ПР. 
 

12 

Подготовка к опросу 

(изучение 

источников) 

Тема 7. Принципы построения РТС. Алгоритмы расчета  Подготовка к 

геометрической компоновки РТС. 
10 

контрольной работе 
(изучение 

  источников) 

 

5.3. Виды и формы письменных работ, предусмотренных при освоении дисциплины 

(модуля), выполняемые обучающимися самостоятельно 

Контрольные мероприятия проводятся в виде письменных тестов 

Реферат выполняется в печатном или рукописном виде на листах формата А4 в режиме 

двусторонней печати буклет. Зеркальные поля 10 мм, отступы сверху и снизу 15 мм. Шрифт 10, 

формулы в режиме по умолчанию MS Equation. Графики и структурные схемы выполняются в 

соответствии с требованиями ГОСТ. Презентация выполняется в PowerPoint и должна содержать 

весь необходимый визуальный материал, раскрывающий тему реферата. 

 

6. ОБРАЗОВАТЕЛЬНЫЕ И ИНФОРМАЦИОННЫЕ ТЕХНОЛОГИИ 

 

6.1. Образовательные технологии 

Традиционная технология, включающая в себя: 

- информационную лекцию: последовательной изложение фундаментальных 

положений курса в дисциплинарной логике; 

- практическое занятие и лабораторная работа: освоение конкретных умений и навыков 

по предложенному алгоритму. 

Интерактивная технология, предполагающая активное и нелинейное взаимодействие 

участников образовательного процесса, нацеленное на достижение значимого результата. 

Интерактивность подразумевает субъект-субъектное взаимодействие, формирующее 

саморазвивающуюся информационно-ресурсную среду. Данная технология реализуется в виде: 

- лекция «обратной связи»: изложение материала с заранее запланированными 

вопросами к аудитории и ошибками, реакция на которые определяет дальнейшее изложение 

материала; 

- семинар-дискуссия: коллективное обсуждение изучаемой проблемы, выявление 

значимых предложений и их анализ. 

Информационно-коммуникационная технология, основанная на применении 

программных сред и технических средств работы и информацией: 

- лекция-визуализация: изложение материала сопровождается презентацией; 

- практическое занятие в форме презентации: представление материала на примере 

работы в вычислительной или моделирующей средах. 

 

Таблица 5. Образовательные технологии, используемые при реализации учебных 

занятий 

Раздел, тема 

дисциплины (модуля) 

Форма учебного занятия 

Лекция Практическое 

занятие, семинар 

Лабораторная 

работа 

Тема 1. Системный подход к 

проектированию ПР и РТК. 

Обзорная лекция Не предусмотрено Тренинг, 

выполнение 

индивидуального 

задания 
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Тема 2. Обобщенная структура 

и алгоритмы проектирования 

роботов для РТК. 

Лекция-диалог Не предусмотрено Тренинг, 

выполнение 

индивидуального 

задания 

Тема 3. Агрегатно-модульный 

метод построения роботов и 

РТК. 

Лекция-диалог Не предусмотрено Тренинг, 

выполнение 

индивидуального 

задания 

Тема 4. Алгоритмы 

проектирования подсистем 

промышленного робота. 

Лекция с 

элементами 

обратной 

связи 

Не предусмотрено Тренинг, 

выполнение 

индивидуального 

задания 

Тема 5. Роботы-манипуляторы 

в составе РТК. 

Лекция- диалог Не предусмотрено Тренинг, 

выполнение 

индивидуального 

задания 

Тема 6. Расчет и выбор 

захватных устройств ПР. 

Лекция- диалог Не предусмотрено Тренинг, 

выполнение 

индивидуального 

задания 

Тема 7. Принципы построения 

РТС. Алгоритмы расчета 

геометрической компоновки 

РТС. 

Лекция- диалог Не предусмотрено Тренинг, 

выполнение 

индивидуального 

задания 

 

6.2. Информационные технологии 

- облачные информационные ресурсы преподавателя; 

-открытые электронные библиотеки; 

- электронная почта преподавателя; 

- взаимодействие участников учебного процесса с помощью ЭОИС MOODLE; 

- открытые электронные источники видео-, аудиоинформации. 

 

6.3. Перечень программного обеспечения и информационных справочных систем 

 

 

Наименование программного обеспечения 

 

Назначение 

Adobe Reader Программа для просмотра электронных документов 

MathCad 14 Система компьютерной алгебры из класса систем 

автоматизированного проектирования, ориентированная на 

подготовку интерактивных документов с вычислениями и 

визуальным сопровождением 

Moodle Образовательный портал ФГБОУ ВО «АГУ» 



9 
 

 

Mozilla FireFox Браузер 

Microsoft Office 2013, 

Microsoft Office Project 2013, 

Microsoft Office Visio 2013 

Пакет офисных программ 

Microsoft Windows 7 Professional Операционная система 

Google Chrome Браузер 

Paint .NET Растровый графический редактор 

Scilab Пакет прикладных математических программ 

WinDjView Программа для просмотра файлов в формате DJV и DjVu 

Maple 18 Система компьютерной алгебры 

MATLAB R2014a Пакет прикладных программ для решения задач технических 

вычислений 

 

Современные профессиональные базы данных, информационные справочные системы: 

1 Электронный каталог Научной библиотеки АГУ на базе MARK SQL НПО 

«Информсистем». https://library.asu.edu.ru 

2 Электронный каталог «Научные журналы АГУ»: http://journal.asu.edu.ru/ 

3 Универсальная справочно-информационная полнотекстовая база данных периодических 

изданий ООО "ИВИС". http://dlib.eastview.com 

4 Электронно-библиотечная система elibrary. http://elibrary.ru 

5 Корпоративный  проект Ассоциации региональных  библиотечных консорциумов 

(АРБИКОН) «Межрегиональная аналитическая роспись статей» (МАРС). 
http://mars.arbicon.ru 

 

7. ФОНД ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ ДЛЯ ПРОВЕДЕНИЯ ТЕКУЩЕГО КОНТРОЛЯ И 

ПРОМЕЖУТОЧНОЙ АТТЕСТАЦИИ ПО ДИСЦИПЛИНЕ 

 

7.1. Паспорт фонда оценочных средств 

 

При проведении текущего контроля и промежуточной аттестации по дисциплине 

проверяется сформированность у обучающихся компетенций, указанных в разделе 3 настоящей 

программы. Этапность формирования данных компетенций в процессе освоения образовательной 

программы определяется последовательным освоением дисциплин и прохождением практик, а в 

процессе освоения дисциплины – последовательным достижением результатов освоения 

содержательно связанных между собой разделов, тем. 

 

Таблица 5 Соответствие разделов, тем 

дисциплины (модуля), 

результатов обучения по дисциплине (модулю) и оценочных средств 

https://library.asu.edu.ru/
https://library.asu.edu.ru/
https://library.asu.edu.ru/
https://library.asu.edu.ru/
https://library.asu.edu.ru/
https://library.asu.edu.ru/
https://library.asu.edu.ru/
http://journal.asu.edu.ru/
http://asu.edu.ru/images/File/dogovor_IVIS1.pdf
http://asu.edu.ru/images/File/dogovor_IVIS1.pdf
http://asu.edu.ru/images/File/dogovor_IVIS1.pdf
http://asu.edu.ru/images/File/dogovor_IVIS1.pdf
http://dlib.eastview.com/
http://dlib.eastview.com/
http://elibrary.ru/
http://elibrary.ru/
http://mars.arbicon.ru/
http://mars.arbicon.ru/
http://mars.arbicon.ru/
http://mars.arbicon.ru/
http://mars.arbicon.ru/
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№ п/п 
Контролируемые разделы, темы 

дисциплины (модуля) 

Код контролируемой 

компетенции (компетенций) 

Наименование 

оценочного средства 

1 Тема 1. Системный подход к 

проектированию ПР и РТК. 

ПК-1 Опрос 

2 Тема 2. Обобщенная структура и 

алгоритмы проектирования роботов 

для РТК. 

ПК-1 Опрос 

3 Тема 3. Агрегатно-модульный 

метод построения роботов и РТК. 

ПК-1 Опрос 

4 Тема 4. Алгоритмы проектирования 

подсистем промышленного робота. 

ПК-1 Опрос 

5 Тема 5. Роботы-манипуляторы в 

составе РТК. 

ПК-1 Опрос 

6 Тема 6. Расчет и выбор захватных 

устройств ПР. 

ПК-1 Опрос 

7 Тема 7. Принципы построения РТС. 

Алгоритмы расчета 

геометрической компоновки РТС. 

ПК-1 Опрос 

 

7.2. Описание показателей и критериев оценивания компетенций, описание шкал 

оценивания 

Таблица 6 Показатели оценивания результатов обучения в 

виде знаний 

Шкала оценивания Критерии оценивания 

 

5 «отлично» 

демонстрирует глубокое знание теоретического материала, умение 

обоснованно излагать свои мысли по обсуждаемым вопросам, 

способность  полно,  правильно  и  аргументированно  отвечать  на 

вопросы, приводить примеры 

4 

«хорошо» 

демонстрирует знание теоретического материала, его последовательное 

изложение, способность приводить примеры, допускает единичные 

ошибки, исправляемые после замечания преподавателя 

3 «удовлетво- демонстрирует неполное, фрагментарное знание теоретического 

материала, требующее наводящих вопросов преподавателя, допускает 

существенные 

рительно» ошибки в его изложении, затрудняется в приведении примеров и 

формулировке выводов 

2 

«неудовлетворительно» 

демонстрирует существенные пробелы в знании теоретического 

материала, не способен его изложить и ответить на наводящие вопросы 

преподавателя, не может привести примеры 

 

Таблица 7 

Показатели оценивания результатов обучения в виде умений и владений 
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Шкала оценивания Критерии оценивания 

 

5 «отлично» 

демонстрирует способность применять знание теоретического 

материала при выполнении заданий, последовательно и правильно 

выполняет задания, умеет обоснованно излагать свои мысли и делать 

необходимые выводы 

 

4 

«хорошо» 

демонстрирует способность применять знание теоретического 

материала при выполнении заданий, последовательно и правильно 

выполняет задания, умеет обоснованно излагать свои мысли и делать 

необходимые выводы, допускает единичные ошибки, исправляемые 

после замечания преподавателя 

 

3 

«удовлетворительно» 

демонстрирует отдельные, несистематизированные навыки, не способен 

применить знание теоретического материала при выполнении заданий, 

испытывает затруднения и допускает ошибки при выполнении заданий, 

выполняет  задание  при  подсказке  преподавателя,  затрудняется  в 

формулировке выводов 

2 

«неудовлетворительно» 

не способен правильно выполнить задание 

 

7.3. Контрольные задания или иные материалы, необходимые для оценки знаний, 

умений, навыков и (или) опыта деятельности 

Вопросы для оценивая знаний по пройденной дисциплине: 

1. Понятие мехатронной и робототехнической системы. 

2. Признаки и состав мехатронной системы. 

3. Особенности проектирования: интеграция знаний технологического процесса, 

технологической машины, механики и автоматического управления как особенность 

проектирования. 

4. Требования к качеству проектирования. 

5. Структура процесса проектирования; стадии проектирования, их особенности, 

содержание и взаимосвязь. 

6. Основные кинематические структуры. 

7. Методы решения прямой и обратной задач кинематики для манипуляционных систем. 

8. Основные методы описания динамики манипуляционных и мехатронных систем. 

9. Приведение сил: способы и методы приведения сил. 

10. Основные типы приводов и их характеристики. 

11. Постановка задачи и основные этапы проектирования приводов: задачи 

проектирования независимых приводов для систем с несколькими степенями подвижности. 

12. Общие сведения по выбору электропривода и электродвигателей: исходные данные 

для расчета приводов, взаимосвязь кинематических и динамических параметров мехатронной 

системы; режимы работы приводов. 

13. Алгоритмы и методики проектирования исполнительного устройства: выбор и расчет 

электропривода и исполнительных электродвигателей при различных режимах работы 

14. Особенности проектирования систем управления 

Темы рефератов (опорный список): 

1. Возможности системы MATLAB для статистического анализа и визуализации 

данных. 

2. Обзор языка статистического программирования R. 

3. Язык Python: обзор возможностей библиотек анализа данных. 
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4. Система статистических вычислений STATISTICA. 

5. Нейросетевые технологии обработки данных. 

6. Обзор технологии мягких вычислений. 7. Программные продукты регрессионного 

анализа. 

 

7.4. Методические материалы, определяющие процедуры оценивания знаний, 

умений, навыков и (или) опыта деятельности 

Максимальный балл внутри каждого этапа распределяются преподавателем по типам 

контроля текущей успеваемости самостоятельно. 

Преподаватель, реализующий дисциплину (модуль), в зависимости от уровня 

подготовленности обучающихся может использовать иные формы, методы контроля и оценочные 

средства, исходя из конкретной ситуации. 

 

Таблица 9. Примеры оценочных средств с ключами правильных ответов 

№ 

п/п 

Тип 

задания 

 

Формулировка задания 
Правильный 

ответ 

Время 

выполнения 

(в минутах) 

Код и наименование проверяемой компетенции 

ПК-1 Способен строить простейшие физические и математические модели приборов, 

схем, устройств и установок электроники и наноэлектроники различного 

функционального назначения, а также использовать стандартные программные 

средства их компьютерного моделирования 

1. Задание На каких принципах в В 2 

 закрытого и 

комбиниров

анного 

основном базируется   

 типа кинематический анализ   

  манипуляторов в   

  робототехнике?   

  А) На законах динамики и   

  принципах Ньютона.   

  Б) На законах термодинамики и   

  передаче тепла.   

  В) На геометрии движения и   

  преобразованиях систем   

  координат.   

  Г) На теории электрических   

  цепей и магнетизма.   

2.  Какая из перечисленных Б 2 

  характеристик является   

  ключевым преимуществом   

  декартовой (прямоугольной)   

  системы координат робота?   

  А) Высокая скорость   

  перемещения в сложных   

  траекториях.   

  Б) Простота программирования   

  и высокая точность   
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№ 

п/п 

Тип 

задания 

 

Формулировка задания 
Правильный 

ответ 

Время 

выполнения 

(в минутах) 

  позиционирования по осям X,   

Y, Z. 

В) Большой объем рабочего 

пространства при компактных 

размерах самого робота. 

Г) Наилучшая имитация 

движений человеческой руки. 

3. Что понимается под термином В 2 

 "робототехническая ячейка"?   

 А) Программное обеспечение   

 для моделирования роботов.   

 Б) Отдельный сервопривод или   

 двигатель робота.   

 В) Автономный   

 производственный модуль,   

 включающий робота,   

 оборудование, средства   

 безопасности и оснастку.   

 Г) Элементарная операция в   

 программе управления   

 роботом.   

4. Для чего в основном Б 2 

 применяют силовое управление   

 роботами (управление с   

 обратной связью по   

 моменту/силе)?   

 А) Для максимально быстрого   

 перемещения по заданной   

 траектории.   

 Б) Для выполнения операций,   

 где требуется соблюдение   

 точного контакта с объектом,   

 таких как шлифовка или сборка   

 с натягом.   

 В) Для повышения   

 энергоэффективности робота.   

 Г) Для автоматического выбора   

 цвета обрабатываемой детали.   

5. Что такое "сингулярность" в 

контексте кинематики робота- 

манипулятора? 

А) Конфигурация, в которой 

робот теряет одну или 

А 5 

 В сингулярной позиции 

матрица Якоби 

манипулятора 

вырождается (её 

определитель равен  
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№ 

п/п 

Тип 

задания 

 

Формулировка задания 
Правильный 

ответ 

Время 

выполнения 

(в минутах) 

  несколько степеней свободы и 

становится неспособным 

двигаться в некотором 

направлении. 

Б) Уникальный серийный 

номер робота. 

В) Режим работы робота на 

максимальной скорости. 

Г) Специальный алгоритм для 

распознавания речи. 

Обоснуйте ответ 

нулю), что делает 

невозможным 

однозначное 

преобразование скоростей 

из рабочего пространства 

в пространство 

обобщённых координат. 

Это приводит к 

неопределённости 

управления, бесконечным 

скоростям в сочленениях 

и потере управляемости 

по определённым 

направлениям. 

 

6. Задание 

открытого 

типа 

Объясните основное назначение 

и принцип работы энкодера в 

робототехнике. 

Энкодер измеряет 

угол поворота или 

линейное 

перемещение вала 

двигателя, 

преобразуя 

механическое 

движение  в 

электрические 

сигналы для точного 

определения и 

контроля положения 

исполнительного 

органа. 

5 

7. Что такое обратная кинематика 

манипулятора и для чего она 

необходима при 

программировании? 

Это вычисление 

требуемых углов в 

суставах 

манипулятора для 

достижения 

заданного положения 

и ориентации его 

схвата; она 

необходима для того, 

чтобы задавать 

роботу целевые 

точки в удобной для 

оператора   системе 

координат. 

5 

8. Назовите две основные 

причины, по которым 

промышленные роботы часто 

ограждают защитными 

Для обеспечения 

безопасности 

персонала (чтобы 

предотвратить 

травмы при 

5 
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№ 

п/п 

Тип 

задания 

 

Формулировка задания 
Правильный 

ответ 

Время 

выполнения 

(в минутах) 

  клетками или световыми 

занавесами. 

случайном 

попадании в рабочую 

зону) и для защиты 

самого робота и 

оборудования от 

внешних помех или 

повреждений. 

 

9. Какая главная задача решается 

при калибровке 

промышленного робота? 

Определение точного 

соответствия между 

системой координат 

робота и реальным 

физическим миром 

(станком, столом), 

что необходимо для 

точного 

позиционирования 

инструмента. 

5 

10. Чем принципиально отличается 

онлайновое программирование 

робота от офлайнового? 

Онлайновое 

программирование 

выполняется 

непосредственно на 

роботе, часто с 

помощью teach- 

пульта, в то время как 

офлайновое 

программирование 

делается на 

отдельном 

компьютере без 

остановки 

производственного 

процесса робота. 

5 

 

Таблица 10 – Технологическая карта рейтинговых баллов по дисциплине (модулю) 

 

№ 

п/п 

 

Контролируемые 

мероприятия 

Количество 

мероприятий 

/ баллы 

Максимальное 

количество 

баллов 

 

Срок 

представления 

Основной блок 

1. Ответ на занятии 10/4 40  

2. Выполнение лабораторных работ 10/5 50  

Всего 90 - 
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Блок бонусов 

3. Посещение занятий 10/0,5 5  

4. Своевременное выполнение всех 

заданий 
10/0,5 5 

 

Всего 10 - 

ИТОГО 100 - 

 

Таблица 11 – Система штрафов (для одного занятия) 

Показатель Балл 

Опоздание на занятие -5 

Нарушение учебной дисциплины -5 

Неготовность к занятию -10 

Пропуск занятия без уважительной причины -10 

 

Таблица 12 – Шкала перевода рейтинговых баллов в итоговую оценку за семестр по 

дисциплине (модулю) 

Сумма баллов Оценка по 4-балльной шкале 

90–100 5 (отлично)  

 

Зачтено 

85–89  

4 (хорошо) 75–84 

70–74 

65–69 
3 (удовлетворительно) 

60–64 

Ниже 60 2 (неудовлетворительно) Не зачтено 

При реализации дисциплины (модуля) в зависимости от уровня подготовленности 

обучающихся могут быть использованы иные формы, методы контроля и оценочные средства, 

исходя из конкретной ситуации. 

 

8. УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОЕ И ИНФОРМАЦИОННОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ 

ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ) 

 

а) Основная литература: 

1. Шкляр М.Ф. Основы научных исследований.- М.: Дашков и К, 2015.- 208с. URL: 

www.iprbookshop.ru/10946 (ЭБС «IPRbooks»). 

2. Кузнецов И.Н. Основы научных исследований.- М.: Дашков и К, 2014.- 283с. URL: 

www.iprbookshop.ru/24802 (ЭБС «IPRbooks»). 3. Основы робототехники. Е.И. Юревич, СПб.: БХВ- 

Петербург, 2005. – 416 с. 

4. Основы робототехники. Е.П. Попов, Г.В. Письменный. Москва, Высш. шк., 1990. –224 

с. 

5. Робототехника. Под ред. Е.П. Попова и Е.И. Юревича. М.: Машиностроение,1984. 316 

с. 

6. Промышленные роботы в машиностроении. Альбом схем и чертежей. Учебное 

пособие для технических ВУЗов. Под общей редакцией Ю.М. Соломенцева. М.: Машиностроение, 

1986. – 140с. 

http://www.iprbookshop.ru/10946
http://www.iprbookshop.ru/10946
http://www.iprbookshop.ru/10946
http://www.iprbookshop.ru/10946
http://www.iprbookshop.ru/10946
http://www.iprbookshop.ru/10946
http://www.iprbookshop.ru/24802
http://www.iprbookshop.ru/24802
http://www.iprbookshop.ru/24802
http://www.iprbookshop.ru/24802
http://www.iprbookshop.ru/24802
http://www.iprbookshop.ru/24802
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7. Атлас конструкций элементов приборных устройств. Под ред. О.Ф. Тищенко. М.: 

Машиностроение, 1982. – 116 с. 

8. Красовский Е.Я., Дружинин Ю.А., Филатова Е.М. Расчет и конструирование 

механизмов приборов и вычислительных систем. М.: Высшая школа, 1983 г. – 431с. 

 

б) Дополнительная литература: 

1. Планирование и организация эксперимента : практикум / . — Новосибирск : 

Новосибирский   государственный  аграрный   университет, 2012. —   60   c.: 

URL: http://www.iprbookshop.ru/64760.html (ЭБС «IPRbooks»). 

2. Статистические методы обработки, планирования инженерного эксперимента : 

учебное пособие / . — Благовещенск : Дальневосточный государственный аграрный университет, 

2015. — 93 c.: URL: http://www.iprbookshop.ru/55912.html (ЭБС «IPRbooks»). 

 

в) Перечень ресурсов информационно-телекоммуникационной сети «Интернет», необ- 

ходимый для освоения дисциплины (модуля) 

1. Электронно-библиотечная система (ЭБС) ООО «Политехресурс» «Консультант 

студента». URL: www.studentlibrary.ru. 

2. Электронная библиотечная система IPRbooks. URL: www.iprbookshop.ru. 

 

 
9. МАТЕРИАЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ) 

Занятия проводятся в аудиториях, оснащенных мультимедийным оборудованием и в 

компьютерных классах с программным обеспечением MS Office. 

 

10. ОСОБЕННОСТИ РЕАЛИЗАЦИИ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ) ПРИ ОБУЧЕНИИ 

ИНВАЛИДОВ И ЛИЦ С ОГРАНИЧЕННЫМИ ВОЗМОЖНОСТЯМИ ЗДОРОВЬЯ  

 

Рабочая программа дисциплины (модуля) при необходимости может быть адаптирована для 

обучения (в том числе с применением дистанционных образовательных технологий) лиц с 

ограниченными возможностями здоровья, инвалидов. Для этого требуется заявление 

обучающихся, являющихся лицами с ограниченными возможностями здоровья, инвалидами, или 

их законных представителей и рекомендации психолого-медико-педагогической комиссии. При 

обучении лиц с ограниченными возможностями здоровья учитываются их индивидуальные 

психофизические особенности. Обучение инвалидов осуществляется также в соответствии с 

индивидуальной программой реабилитации инвалида (при наличии).  

Для лиц с нарушением слуха возможно предоставление учебной информации в визуальной 

форме (краткий конспект лекций; тексты заданий, напечатанные увеличенным шрифтом), на 

аудиторных занятиях допускается присутствие ассистента, а также сурдопереводчиков и 

тифлосурдопереводчиков. Текущий контроль успеваемости осуществляется в письменной 

форме: обучающийся письменно отвечает на вопросы, письменно выполняет практические 

задания. Доклад (реферат) также может быть представлен в письменной форме, при этом 

требования к содержанию остаются теми же, а требования к качеству изложения материала 

(понятность, качество речи, взаимодействие с аудиторией и т. д.) заменяются на 

соответствующие требования, предъявляемые к письменным работам (качество оформления 

текста и списка литературы, грамотность, наличие иллюстрационных материалов и т. д.). 

Промежуточная аттестация для лиц с нарушениями слуха проводится в письменной форме, при 

этом используются общие критерии оценивания. При необходимости время подготовки к ответу 

может быть увеличено.  

Для лиц с нарушением зрения допускается аудиальное предоставление информации, а также 

использование на аудиторных занятиях звукозаписывающих устройств (диктофонов и т. д.). 

Допускается присутствие на занятиях ассистента (помощника), оказывающего обучающимся 

необходимую техническую помощь. Текущий контроль успеваемости осуществляется в устной 

http://www.iprbookshop.ru/64760.html
http://www.iprbookshop.ru/55912.html
http://www.studentlibrary.ru/
http://www.studentlibrary.ru/
http://www.iprbookshop.ru/
http://www.iprbookshop.ru/
http://www.iprbookshop.ru/
http://www.iprbookshop.ru/
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форме. При проведении промежуточной аттестации для лиц с нарушением зрения тестирование 

может быть заменено на устное собеседование по вопросам.  

Для лиц с ограниченными возможностями здоровья, имеющих нарушения опорно-двигательного 

аппарата, на аудиторных занятиях, а также при проведении процедур текущего контроля 

успеваемости и промежуточной аттестации могут быть предоставлены необходимые 

технические средства (персональный компьютер, ноутбук или другой гаджет); допускается 

присутствие ассистента (ассистентов), оказывающего обучающимся необходимую техническую 

помощь (занять рабочее место, передвигаться по аудитории, прочитать задание, оформить ответ, 

общаться с преподавателем). 

 


