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АННОТАЦИЯ ДИСЦИПЛИНЫ 

1 Общие положения 
1.1 Цель учебной дисциплины - ознакомление с основными методами расче­
та, конструирования и управления промышленными роботами; приобретение 
углубленных теоретических знаний и практических навыков для проведения 
анализа кинематики, динамики, синтеза механизмов роботов с учетом оптими­
зации anroDHTMOB их управления. 

1.2 Задачи дисциплины: 
- изучение принципов конструирования универсальных, специальных промыш­

ленных роботов и мехатронных систем; 
- формирование умения использовать при проектировании механических сие-
тем знание современных методов анализа кинематики и динамики робототех-
нических и мехатронных систем как пространственных систем твердых тел с 
несколькими степенями свободы; 
- формирование владения методами математического моделирования меха­
тронных и робототехнических систем с учетом оптимизации алгоритмов их 
управления. 

1.3 Предметом освоения дисциплины являются следующие объекты: 
робототехника и мехатронные системы и методы математического моделиро­
вания при проектировании робототехнических систем. 

1.4 Место дисциплины в структуре профессиональной подготовки вы­

пускников. 
Дисциплина «Мехатроника» относится к вариативной части блока 1 Дис­

циплины и является дисциплиной по выбору студентов при освоении ОПОП 
по направлению подготовки 15.04.03 «Прикладная механика» (уровень магист­
ратуры), программы магистратуры «Динамика и прочность машин, конструк­
ций и механизмов». 

После изучения дисциплины обучающийся должен освоить части указан­
ных в пункте 1.1 компетенций и демонстрировать следующие результаты: 

• иметь представление: 
- об основных типах мехатронных систем и об основах проектирования и 

управления роботами; 
• знать: 

- основы теории проектирования и управления роботами; 

- особенности и принципы математического моделирования управляемых ме­

ханических систем с развитой системой управления; 

• уметь: 
- применять методы исследования кинематики и динамики робототехнических 
систем; 
- строить математическую модель, адекватную реальному объекту, при проек­

тировании робототехнических систем; 
• владеть: 

- методами и приемами реализации задач проектирования промышленной ро­

бототехники; 

- навыками формулирования технического задания в процессе конструирова­

ния деталей машин и элементов конструкций с учетом обеспечения их устой­

чивости и надежности. 



1.5 Содержание дисциплины: 
Математические модели роботов и методы их исследования. Механика и управление 

роботами. Идентификация и диагностика робототехнических систем. Математическое 
моделирование управляемых механических систем с развитой системой управления. 


