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Формируемые компетенции: ПК-2 
 

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

Лекционные занятия: 

1.1. Введение. Основные понятия и определения. Общие вопросы проектирования 

1.2. Проектирование кинематических моделей мехатронных машин 

1.3. Преобразователи движения 

1.4. Направляющие 

1.5. Проектирование механической модели мехатронного устройства 

Лабораторные работы: 

2.1. Структура и передаточные функции механизмов 

2.2. Получение эвольвентных профилей зубьев методом обката и построение картины их зацепления 

2.3. Разработка систем автоматизированного проектирования (САПР) для кинематического расчета привода 

2.4. Изучение программного комплекса для моделирования систем автоматического управления. Получение временных характеристик 

типовых динамических звеньев 

2.5. Системы имитационного моделирования. PID-регулятор 

Практические занятия: 
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3.1. Компьютерное моделирование в среде SIMULINK. 

3.2. Библиотека SimMechanics и ее возможности для моделирования механической части компонентов мехатронного устройства 

3.3. Моделирование движения двухзвенного манипулятора 

3.4. Моделирование движения кривошипно-ползунного механизма 

3.5. Оценка работоспособности моделей двухзвенного манипулятора и кривошипно-ползунного механизма.  
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