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Цифровые системы управления 

роботами и манипуляторами  
 

Формируемые компетенции: ПК-6 
 

С о д е р ж а н и е  д и с ц и п л и н ы  

Лекционные занятия: 

1.1. Классификация промышленных роботов. Функциональная схема промышленного робота. Структура и классификация систем управ-

ления промышленных роботов. 

1.2. Типовые схемы программного и циклового управления роботами и манипуляторами. 

1.3. Системы дискретного циклового программного управления роботов. Особенности циклов. Цикловое управление отдельным приво-

дом. Резонансные цикловые приводы и манипуляторы. 

1.4. Системы дискретного позиционного программного  управления роботов. Особенности позиционного управления. Дискретное пози-

ционное управление отдельным приводом. 

1.5. Системы непрерывного программного управления роботов. Особенности контурного управления. Релейные системы управления. 

1.6. Адаптивное управление промышленными роботами. Системы интеллектуального управления. 

1.7. Типовые схемы управления различной степени общности. Централизованное и децентрализованное управление промышленными ро-

ботами. 

1.8. Групповое управление в робототехнических системах. Задачи м способы управления. 

1.9. Классификация информационных систем для управления роботами и манипуляторами и технические средства их реализации. 

1.10. Моделирование и симулирование систем робототехнического управления. Современные системы разработки и проектирования 
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цифровых систем управления. 

1.11. Имитационное моделирование узлов манипулятора и систем управления. Средства имитационного моделирования. 

1.12. Современные устройства управления средствами робототехники и тенденции их развития. Структурная схема микропроцессорного 

управляющего устройства. Элементная база микропроцессорной техники. Языки программирования. 

1.13. Программируемые логические контроллеры. Основные характеристики. Среды разработки и проектирования. Язык функциональ-

ных блоковых диаграмм.  

1.14. Датчик и измерительный преобразователь. Классификация датчиков. Физические явления и эффекты, применяемые в датчиках. Ста-

тические характеристики датчиков. Динамические характеристики датчиков. Метрологические характеристики датчиков. 

1.15. Измерение расстояние по времени прохождения сигнала. Очувствление в ближней зоне. Индуктивные датчики. Датчики Холла. 

1.16. Емкостные датчики. Ультразвуковые датчики. Оптические датчики измерений в ближней зоне. 

1.17. Тактильные датчики. Дискретные пороговые датчики. Аналоговые датчики. Силомоментное очувствление. Элементы датчика и 

схвата, встроенного в запястье. Выделение сил и моментов. 

Лабораторные работы: 

2.1. Имитационное моделирование привода манипулятора. 

2.2. Разработка системы управления приводом манипулятора. 

2.3. Моделирование работы замкнутой системы управления приводом манипулятора. 

2.4. Проектирование системы управления отдельным звеном манипулятора. 

2.5. Имитационное моделирование системы управления звеном робота. 

2.6. Проектирование модели следящей системы робота манипулятора. 

2.7. Моделирование следящей системы управления роботом. 

2.8. Проектирование простейшего робота манипулятора. 

2.9.  Имитационное моделирование робота манипулятора с простейшим захватным механизмом. 

2.10. Программное циклическое управление двигателями постоянного тока. 

2.11. Программное управление двигателем постоянного тока в замкнутой системе. 

2.12. Программное управление шаговым двигателем. 

2.13. Использование цифровых датчиков в системах управления роботами. 

2.14. Использование ультразвуковых датчиков в качестве технического зрения. 

2.15. Определение ориентации робота в пространстве. Датчики магнитного поля. 

2.16. Разработка программы управления промышленным роботом на ПЛК. 

2.17. Разработка программы управления промышленными роботами, выполняющими групповые операции. 
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