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Преобразовательная техника в 
робототехнических системах  

 

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. Датчики и измерительные преобразователи. Датчик и измерительный преобразователь Классификация датчиков. Физические явления 

и эффекты применяемые в датчиках. Статические характеристики датчиков. Динамические характеристики датчиков. Метрологические 

характеристики датчиков. 

1.2. Резистивные датчики. Основные характеристики резистивных датчиков. Реостатные датчики перемещений. Тензорезистивные датчи-

ки. Полупроводниковые тензодатчики. 

1.3. Емкостные датчики. Общие сведения о емкостных датчиках. Емкостные датчики давления. Емкостной датчик перемещения. Измери-

тельные схемы емкостных датчиков. 

1.4. Электромагнитные преобразователи. Классификация электромагнитных преобразователей. Индуктивные преобразователи. Взаимо-

индуктивные преобразователи. Индукционные преобразователи.  

1.5. Датчики Холла. Магниторезистивные преобразователи. Магнитодиоды и магнитотранзисторы. 

1.6. Устройство электронных датчиков. Задачи электронных схем датчиков. Операционный усилитель: задачи и виды. Усилители элек-

трических зарядов: назначение и области применения. Аналогово-цифровые преобразователи: характеристики и виды. 

1.7. Электромеханические датчики параметров движения. Энкодеры. Абсолютные, инкрементные энкодеры. Обработка сигналов энкоде-

ров. Вращающиеся трансформаторы. Синусный, синусно-косинусный вращающиеся трансформаторы. Симметрирование синусно-
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косинусных вращающихся трансформаторов. Тахогенератор постоянного тока. 

1.8. Датчики летательных аппаратов. Классификация и условия работы авиационных датчиков. Навигационные датчики. Гироскоп. Аксе-

лерометр. Высотомеры. 

1.9. Тактильные датчики. Дискретные пороговые датчики. Аналоговые датчики. 

1.10. Понятия о позиционных и следящих системах. Обобщённая функциональная схема системы регулирования. Виды систем автомати-

ческого управления. Системы следящего управления. Системы позиционного управления. Показатели качества регулирования положе-

ния. 

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

1.12. Системы программного управления роботов. Особенности позиционного управления. Релейные системы управления. 

1.13. Моделирование и симулирование сенсорных систем робототехники. Современные системы разработки и проектирования цифровых 

систем управления. 

1.14. Имитационное моделирование сенсорных узлов манипулятора и систем управления. Средства имитационного моделирования. 

1.15. Структурная схема микропроцессорного управляющего устройства. Элементная база микропроцессорной техники. Языки програм-

мирования. 

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

ных блоковых диаграмм. 

1.17. Современные устройства управления средствами робототехники и тенденции их развития. 

Лабораторные работы: 

2.1. Синтез и исследование комбинационных цифровых схем управления. 

2.2. Исследование цифровых устройств с обратной связью. 

2.3. Исследование пороговых устройств и генераторов. 

2.4. Расчет потенциометрических и емкостных датчиков. 

2.5. Дискретные измерения сигналов с потенциометрических датчиков. 

2.6. Определение основных параметров индуктивного датчика. 

2.7. Изучение принципов работы аналого-цифровых преобразователей. 

2.8. Подключение ультразвуковых датчиков в качестве технического зрения. 

2.9. Определение ориентации робота в пространстве. Изучение датчики магнитного поля. 

2.10. Программное циклическое управление двигателями постоянного тока.  

2.11. Контроль скорости вращения при управлении двигателем постоянного тока. 

2.12. Программное управление шаговым двигателем. 
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2.13. Имитационное моделирование привода манипулятора. 

2.14. Разработка системы управления приводом манипулятора. 

2.15. Моделирование работы замкнутой системы управления приводом манипулятора. 

2.16. Проектирование системы управления отдельным звеном манипулятора. 

2.17. Имитационное моделирование системы управления звеном робота. 
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