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Формируемые компетенции: ПК-4 
 

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

Лекционные занятия: 

1.1. Внешний вид промышленных роботов. Происхождение термина «робот». Краткий экскурс в историю робототехники.  Нормативные 

документы по промышленным роботам и манипуляторам, механизмам промышленных роботов. Классификация промышленных ро-

ботов. Поколения роботов. 

1.2. Структура промышленного робота. Основные понятия кинематики роботов. Кинематические звенья в манипуляционной системе ро-

бота. Классификация кинематических пар. 

1.3. Классификация степеней подвижности роботов. Переносные и ориентирующие степени подвижности. Формула промышленного ро-

бота. Понятие рабочей зоны. Рабочие зоны, формируемые характерной точкой схвата робота в прямоугольной, цилиндрической и ан-

гулярной системе координат. 

1.4. Типовые кинематические схемы манипуляторов – плоская прямоугольная, пространственная прямоугольная, цилиндрическая, сфери-

ческая, ангулярные плоская, цилиндрическая и сферическая. 

1.5. Технология построения рабочей зоны промышленного робота. Пример построения рабочей зоны для робота с различным числом сте-

пеней подвижности. Постановка и решение прямой и обратной задач кинематики на плоскости. 

1.6. Противоречия при выборе механизмов приводов и конструировании механической части промышленных роботов. Исполнительный 

орган промышленного робота – схват (виды используемых в промышленности конструкций схвата). Описание групп датчиков про-
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мышленного робота различных поколений. Требования к механизмам приводов промышленных роботов. Типы применяемых приво-

дов в зависимости от технологических требований и области применения. 

1.7. Пневмоцилиндры (шток-поршень). Принцип работы и устройство. Параметры пневмоцилиндра. Примеры пневматической схемы ро-

бота. Торможение в пневмоцилиндрах. Способы торможения дросселированием, демпфирующими устройствами, противодавлением. 

Позиционирование в пневмоприводе. 

1.8. Механизмы гидропривода. Достоинства и недостатки. Конструкции гидроцилиндров и гидродвигателей. Основные параметры гидро-

систем. Примеры гидравлической схемы робота. Позиционирование в гидроприводе. 

1.9. Механизмы электропривода. Особенности, достоинства и недостатки. Функциональные схемы электроприводов промышленных ро-

ботов. Основные типы электродвигателей в промышленной робототехнике. Способы редукции скорости. Позиционирование сред-

ствами электропривода. 
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