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1. Технология автоматизированного производства.

Свойства металлов и сплавов, применяемых в машиностроении и приборостроении; классификация материалов, используемых в машино- и приборостроении;  механические свойства металлов и сплавов;  влияние дефектов строения металлов на их свойства;  производство черных и цветных металлов и сплавов;  технологический процесс;  изделие как технологический объект; технологический процесс и его составные части; типы производства и их характеристики;  качество обработанной поверхности; общее понятие о качестве поверхности;  шероховатость обработанной поверхности; отклонения формы и расположения поверхностей; влияние качества поверхности на эксплуатационные свойства деталей;  точность обработки; допуски и посадки; конструкторский и технологический размеры;  погрешности обработки детали; основы статистической оценки точности производства; законы распределения погрешностей; условия обеспечения точности обработки; анализ точности обработки;  базирование в технологии; общие понятия термины и определения; базирование заготовок в приспособлении; опоры, зажимы, установочные устройства; разработка схемы установки и расчет погрешности базирования;  основные технологические процессы в машиностроении и приборостроении – литье;  литье в песчаные формы; литье в оболочковые формы; литье по выплавляемым моделям; литье в кокиль; центробежное литье; литье под давлением; основные технологические процессы в машиностроении и приборостроении – обработка давлением; общие сведения; холодная штамповка; волочение; прокатка;  импульсные методы штамповки;  основные технологические процессы в машиностроении и приборостроении  – механическая  обработка (обработка резанием);  краткие сведения из теории резания металлов;  металлорежущие станки;  металлорежущий инструмент;  токарная обработка; фрезерование;  обработка на сверлильных станках; протягивание, прошивание; шлифование; методы отделочной обработки деталей; общие сведения; хонингование; суперфиниширование; обработка методами поверхностного  пластического деформирования; электротехнологические методы обработки деталей; электроэрозионная обработка; электрохимическая обработка; ультразвуковая обработка; лазерная обработка;  основные технологические процессы в машиностроении и приборостроении – сварка;  физико-химические основы получения сварочного соединения;  виды сварных соединений;  неэлектрические измерения;  эталоны и образцовые средства измерений;  эталоны;  образцовые средства измерений;  виды и методы измерений геометрических параметров изделий;  виды измерений и их характеристика;  методы измерений; средства измерения;  классификация средств измерения;  метрологические характеристики измерительных средств;  выбор средств измерений; метрологическое обеспечение технологичность изделий;  технологичность конструкции изделия (ТКИ);  организация и экономика обеспечения ТКИ основные технологические процессы в машиностроении и приборостроении – сборка;  основные понятия и положения;  технологичность конструкции изделия для сборки; требования, предъявляемые к технологическим процессам при их автоматизации;  механизация и автоматизация производственных процессов; уровни автоматизации;  автоматизация сборочных операций с помощью промышленных роботов ;  особенности автоматизации процессов сборки; применение ПР для автоматизации сборки.

2. Электроника.

Элементная база аналоговых электронных устройств; структура простейших автоматических систем; следящий привод; электронные устройства автоматических систем и следящего привода; электронные устройства робототехнических систем; цели и задачи дисциплины, ее построение; характеристики и параметры полупроводниковых приборов; полупроводниковый диод; формирование p-n перехода; основные параметры, вольтамперные характеристики диодов; выпрямительные диоды; стабилитроны; варикапы; диоды Шоттки; pin диоды; туннельные диоды; диоды Ганна; условные обозначения и изображения диодов; свойства диодов; примеры применения; биполярные транзисторы; конструкция и принцип действия; вольт-амперные характеристики; частотные свойства; математические модели транзисторов; разновидности биполярных транзисторов; условные графические обозначения; униполярные транзисторы; принцип действия полевых транзисторов с изолирующим переходом; и с изолированным затвором; вольт-амперные характеристики и модели полевых транзисторов; условные и графические обозначения; усилительные и ключевые свойства транзисторов и применение; три схемы включения биполярных и полевых транзисторов; усиление аналоговых сигналов; ключевой режим работы биполярных и полевых транзисторов; линия нагрузки и рабочая точка; режимы работы усилителей, угол отсечки; резисторы; классификация резисторов по типу, рассеиваемой мощности, шумовым и частотным свойствам; проволочные и непроволочные резисторы; постоянные и переменные резисторы, особенности конструкции и применения; нелинейные резисторы; классы точности резисторов; температурный коэффициент сопротивления; конденсаторы; классификация конденсаторов по типу, напряжению, частотным свойствам; температурный коэффициент емкости; особенности конструкций и применение; усилители сигналов; усилительные каскады переменного и постоянного тока; классификация усилительных элементов и основные показатели их работы; режимы работы усилителей постоянного и переменного тока; обратные связи и их влияние на основные показатели работы; амплитудно-частотные и фазовые характеристики; нелинейные и частотные искажения сигналов; многокаскадные усилители; виды межкаскадных связей; балансные усилители; вычитающий усилитель; операционные усилители; интегральные операционные усилители как элемент схемы; основные включения операционных усилителей; статические погрешности; частотная коррекция; основные параметры; условные обозначения; питание операционных усилителей; применение интегральных операционных усилителей; инвертирующий усилитель на операционном усилителе (ОУ); неинвертирующий усилитель; усилители сигнала постоянного и переменного токов; сумматоры сигналов; дифференцирование и интегрирование аналоговых сигналов; компараторы; электронные реле с гистерезисом; мультивибраторы генераторы сигналов; фильтры; реализация нелинейных зависимостей; цифро-аналоговые и аналого-цифровые преобразователи; цифро-аналоговые преобразователи; классификация цифро-аналоговых преобразователей, их структурные схемы и принцип действия; интегральные цифро-аналоговые преобразователи на суммировании весовых токов; основные параметры преобразователей; аналого-цифровые преобразователи (АЦП); классификация аналого-цифровых преобразователей; компенсационный АЦП; АЦП поразрядного уравновешивания; АЦП двойного интегрирования; параллельный АЦП; питание электронных устройств; трансформаторные источники питания; структурная схема источника питания; силовой трансформатор, методика расчета; выпрямительные устройства виды выпрямителей напряжений; фильтры; параметрический стабилизатор напряжения; последовательное и параллельное включение регулирующего элемента; импульсные понижающие, повышающие и инвертирующие стабилизаторы методика расчета; бестрансформаторные источники питания; структурная схема источника; мостовые и полумостовые высоковольтные преобразователи напряжения с зависимым и независимым возбуждением; преобразователи с широтно-импульсной модуляцией; обратноходовые преобразователи напряжения; методика расчета источников питания; основы проектирования электронных устройств; основы теории надежности рэа; расчет надежности на этапе проектирования РЭА; условия эксплуатации; коэффициент нагрузки элементов; влияние температуры на надежность; расчет надежности проектируемого электронного блока коэффициентным методом; тепловой расчет электронного блока; понятие нагретой зоны; температура перегрева; виды систем охлаждения; три механизма теплопереноса; тепловое сопротивление; тепловой расчет электронного блока; защита от помех, паразитных связей и наводок; виды помех; паразитные связи и наводки; защита от помех в цепях питания; правила рационального монтажа электронных устройств; электрические экраны; магнитные экраны; электромагнитные экраны; особенности конструкции экранов; машинные методы проектирования электронных устройств; программы проектирования печатных плат; программы моделирования схем электронных устройств; программы расчета элементов и узлов электронных устройств; понятие о микропроцессорах; основные логические элементы; общая структура микропроцессора.

3. Приводы роботов.

Основные типы приводов, используемые в робототехнике; назначение приводов и особенности их применения; сравнительная оценка приводов роботов; обобщенная функциональная схема привода робота и элементы, входящие в ее состав; типы приводов; пневматический привод; гидравлический привод; электрический привод; обобщенная функциональная схема привода робота и элементы, входящие в ее состав; пневматические приводы роботов; состав и назначение основных элементов пневмопривода; функциональная схема, статические и динамические характеристики пневмопривода и его основных элементов; пневмодвигатели; пневмораспределительные устройства; управляющие устройства; системы позиционирования пневмоприводов роботов; классификация систем позиционирования; системы дискретного позиционирования; шаговые системы позиционирования; цифровые системы позиционирования; непрерывные системы позиционирования; способы улучшения статических и динамических характеристик пневмоприводов; методы плавной остановки поршня в системах позиционирования по упорам; остановка поршня с использованием пневмодемпферов; остановка поршня с использованием тормозного золотника; метод автоторможения поршня; типовая схема системы пневмоприводов робота; состав типовой схемы системы пневмоприводов робота, взаимодействие элементов схемы; состав, назначение и принцип действия блока подготовки сжатого воздуха; математическое описание пневматического привода; параметры и уравнение состояния газа; обобщенное математическое описание пневматического привода; динамические характеристики пневмопривода; статические характеристики пневмопривода; расчет параметров дискретного пневмопривода; постановка задачи и исходные данные; методика расчета; гидравлические приводы роботов; математическое описание, статические и динамические характеристики гидроприводов; гидромоторы и гидронасосы; силовые цилиндры гидроприводов поступательного действия; уплотнения гидроцилиндров пост поступательного действия; гидравлические распределительные механизмы; рабочие жидкости гидравлических систем и их свойства; основные законы движения жидкости; законы сохранения массы и энергии; секундный расход жидкости; процессы наполнения и опорожнения полости переменного объема рабочей жидкостью; гидравлический привод робота с дроссельным управлением; функциональная схема гидравлического привода с дроссельным управлением; математическое описание и анализ процессов функционирования гидравлического привода с дроссельным управлением; механические характеристики гидравлического привода с дроссельным управлением; энергетические характеристики гидравлического привода с дроссельным управлением; кпд гидравлического привода с дроссельным управлением; гидравлический привод робота с объемным управлением; функциональная схема гидравлического привода с объемным управлением; математическое описание и анализ процессов функционирования гидравлического привода с объемным управлением; механические характеристики гидравлического привода с объемным управлением; энергетические характеристики гидравлического привода с объемным управлением; КПД гидравлического привода с объемным управлением; способы улучшения динамики гидроприводов с помощью корректирующих обратных связей; электрические приводы роботов; функциональная схема электропривода; элементы электроприводов роботов; электродвигатели постоянного тока; двигатели постоянного тока с вентильным (тиристорным) управлением; бесконтактные двигатели; асинхронные двигатели; вентильные двигатели; шаговые двигатели; датчики электроприводов роботов; тахогенераторы; потенциометрические датчики; вращающиеся трансформаторы; сельсины; кодовые датчики; схемы управления электроприводами роботов; аналоговые регуляторы скорости и тока электроприводов роботов; микропроцессорные управляющие устройства приводов роботов.

4. Теория автоматического управления.

Основные понятия и определения тау; задачи теории управления; поведение и объекты управления  СУ; принципы и основы построения сау; функциональные схемы сау; информация и принципы управления; классификация  СУ; основные технические требования, предъявляемые к  СУ; виды воздействий на  СУ; примеры  СУ техническими, экономическими и организационными объектами; математические понятия, используемые для описания объектов и систем; составление дифференциальных уравнений элементов  СУ; линеаризация уравнений  СУ; линейные непрерывные модели и характеристики  СУ; модели вход-выход; дифференциальные уравнения и передаточные функции; временные характеристики; частотные характеристики; понятие о состоянии системы модели вход-состояние-выход; преобразования форм представления моделей; логарифмические характеристики  СУ, взаимосвязь временных и частотных характеристик; типовые динамические звенья и их характеристики; классификация типовых динамических звеньев; позиционные звенья; идеальное усилительное (безынерционное) звено; апериодическое звено; апериодическое звено второго порядка; колебательное звено; звено с чистым запаздыванием; интегрирующие звенья; идеальное интегрирующее звено; инерционное интегрирующее звено; дифференцирующие звенья; идеальное дифференцирующее звено; дифференцирующее звено с замедлением; форсирующее звено; неминимально-фазовые звенья; анализ основных свойств линейных  СУ задача анализа линейных  СУ; анализ устойчивости  СУ; задачи исследования устойчивости систем управления; постановка задачи устойчивости по Ляпунову; первый метод Ляпунова теорема Ляпунова об устойчивости по первому приближению; устойчивость линейных  СУ; алгебраические критерии устойчивости; принцип аргумента критерий устойчивости Михайлова; критерий устойчивости Найквиста; анализ устойчивости по логарифмическим частотным характеристикам; оценка качества регулирования; точность в типовых режимах; качество переходных процессов в линейных  СУ; приближенная оценка вида переходного процесса по вещественной частотной характеристике; корневые показатели и методы оценки качества переходных процессов; интегральные оценки качества переходных процессов; частотные критерии качества переходных процессов; инвариантность и чувствительность линейных  СУ; управляемость и наблюдаемость линейных  СУ; задачи и методы синтеза линейных  СУ; улучшение качества процесса регулирования; последовательные корректирующие устройства; параллельные корректирующие устройства; обратные связи; синтез сар методом лачх; линейные дискретные модели  СУ импульсные и цифровые системы; основные понятия об импульсных  СУ; классификация дискретных  СУ; дискретные процессы способы преобразования непрерывных сигналов; математические основы исследования импульсных систем решетчатые функции и разностные уравнения; дискретное преобразование Лапласа дискретные передаточные функции разомкнутых и замкнутых импульсных систем; анализ дискретных  СУ устойчивость и качество управления в импульсных и цифро-аналоговых системах управления; анализ влияния на устойчивость периода опроса и скважности импульсного элемента, а также параметров непрерывной части; частотные характеристики импульсных систем управления непрерывное регулирование как граница импульсного; синтез дискретных  СУ по непрерывному прототипу; нелинейные модели  СУ; типовые нелинейные элементы; особенности динамики нелинейных систем управления; анализ равновесных режимов; понятие равновесного режима; статических характеристик нелинейных элементов и их соединений; особых точек фазового пространства, характеризующих состояние равновесия системы управления; исследование нелинейных систем методом фазовых траекторий; анализ поведения  СУ на фазовой плоскости особые точки и линии на фазовой плоскости; построение фазовых портретов; метод изоклин; метод точечных преобразований; метод припасовывания; анализ устойчивости нелинейных  СУ; второй метод анализа устойчивости Ляпунова и его применение к исследованию нелинейных систем; частотный метод анализа абсолютной устойчивости нелинейных систем; методы линеаризации и анализа нелинейных моделей; линеаризация нелинейных моделей по касательной и секущей, гармонической линеаризации; исследование периодических режимов методом гармонического баланса; применение метода гармонического баланса к исследованию автоколебательных режимов работы; исследование одночастотных периодических режимов методом гармонического баланса; исследование двухчастотных периодических режимов методом гармонического баланса; линейные стохастические модели  СУ; модели и характеристики случайных сигналов; прохождение случайных сигналов через линейные звенья; анализ и синтез линейных стохастических систем при стационарных случайных воздействиях; оптимальные системы управления; задачи оптимального управления; критерии оптимальности; методы теории оптимального управления: классическое вариационное исчисление, принцип максимума, динамическое программирование;  СУ оптимальные по быстродействию принцип максимума Понтрягина в теории оптимальных систем теорема о числе переключений;  СУ оптимальные по расходу ресурсов и расходу энергии; аналитическое конструирование оптимальных регуляторов системы; робастные системы и адаптивное управление; задачи адаптивной настройки законов управления; параметрическая и структурная адаптация; самонастраивающиеся системы.

5. Микропроцессорные устройства управления роботов.

Назначение устройства управления (УУ) промышленными роботами (ПР) и РТК; архитектура и классификация УУ ПР и РТК; перспективы развития УУ ПР и РТК; место микро-ЭВМ и микропроцессоров в УУ РТК; централизованное и распределенное управление; основные определения; требования к организации интерфейсов УУ ПР и РТК; способы передачи информации в интерфейсов; принципы селекции (арбитража) запросов техоборудования и сенсорных систем на обслуживание; синхронизация передачи данных; координация взаимодействия подсистем интерфейса; преобразование информации в каналах интерфейса; организация взаимодействия в межмодульном интерфейсе И41; структура интерфейса; временные диаграммы работы интерфейса при смене задатчика; архитектура программируемого контроллера прерывания К580ВН59; структурная схема; назначение узлов и сигналов; обслуживание векторного прерывания программируемого контроллера прерывания К580ВН59; алгоритм последовательности действий при векторном прерывании; особенности использования регистров; управляющие слова инициализации программируемого контроллера прерывания К580ВН59; управляющие слова инициализации 0 с побитным определением; управляющие слова инициализации 1 с побитным определением; управляющие слова инициализации 2 с побитным определением; управляющие слова операции программируемого контроллера прерывания К580ВН59; управляющие слова операции 0 с побитным определением; управляющие слова операции 1 с побитным определением; управляющие слова операции 2 с побитным определением; архитектура и управляющее слово программируемого интервального таймера К580ВИ53; структурная схема; назначение узлов и сигналов; управляющее слово режимов с побитным определением; режимы функционирования программируемого интервального таймера К580ВИ53; программирование режима 0 и временная диаграмма сигналов; программирование режима 1 и временная диаграмма сигналов; программирование режима 2 и временная диаграмма сигналов; программирование режима 3 и временная диаграмма сигналов; программирование режима 4 и временная диаграмма сигналов; программирование режима 5 и временная диаграмма сигналов; архитектура программируемого параллельного адаптера К580ВВ55; структурная схема; назначение узлов и сигналов; управляющее слово и режим 0 программируемого параллельного адаптера К580ВВ55; управляющее слово режимов с побитным определением; простой программный обмен в режиме 0; режим функционирования 1 программируемого параллельного адаптера К580ВВ55; управляющее слово режима 1 с побитным определением канала A и B; асинхронный ввод в режиме 1; асинхронный вывод в режиме 1; временные диаграммы сигналов; режим функционирования 2 программируемого параллельного адаптера К580ВВ55; управляющее слово режима 2 с побитным определением канала A и B; асинхронный двунаправленный обмен в режиме 2; временные диаграммы сигналов; общие принципы построения микропроцессорных устройств управления роботами и РТС на примере микропроцессорной СУ "СФЕРА-36" с позиционно-контурным управлением; назначение и технические характеристики СУ "СФЕРА-36"; архитектура СУ "СФЕРА-36"; основные электронные элементы и узлы цифровых следящих электроприводов СУ "СФЕРА-36"; функции центрального и периферийных микропроцессоров,; модули аналогово-цифрового преобразования, выходных усилителей с широтно-импульсной модуляцией, фотоимпульсных датчиков, ввода-вывода, ПППЗУ; метод управления при отработке траектории движения; операционная система управляющей ЭВМ "СФЕРЫ-36"; среда программирования; основные переменные и соглашения; связь координатных точек с конструкцией манипулятора; аналоговые и цифровые преобразователи сенсорных систем технического зрения; диссекторы; видиконы; ПЗС-матрицы; фотодиодные приемники; аналоговые и цифровые преобразователи экстремальных систем технического зрения; радиационнвые СТЗ; тепловые СТЗ; радиоволновые СТЗ; акустические СТЗ; условия применения СТЗ; методы получения и преобразования матриц изображения; основные функции СТЗ и характеристики; организация взаимодействия МП УУ с сенсорными системами типа систем технического зрения; требования к СТЗ; режимы работы СТЗ; модульный состав СТЗ; построение СУ ПР с визуальным очувствлением; микроконтроллеры: назначение и типовые схемы; микроконтроллер МКП-1 для циклового управления; назначение и основные характеристики; устройство и режимы работы; подключение внешних устройств к микроконтроллеру; система команд МКП-1; организация памяти микроконтроллера; пример построения УУ с применением микроконтроллера.
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