
 
Рабочая программа дисциплины 

Современные мехатронные и робототехнические системы

1. Внешние требования

Таблица 1.1

Группа
Компетенции

Индикаторы достижения компетенций

ОПК.2 владение культурой научного исследования в том числе, с использованием

новейших информационно-коммуникационных технологий

Общепрофессиональные

компетенции

ОПК.2.З-1.1 знать основные достижения науки и передовой технологии в

научно-исследовательских работах

ОПК.2.У1 уметь использовать основные достижения в области организации

научно-исследовательских работ с применением новейших

информационно-коммуникационных технологий

ПК.1.В Способность самостоятельно разрабатывать математическое описание

объекта исследования

Профессиональные

компетенции

ПК.1.В.З-1.1 знать способы и методы построения математических моделей

физических процессов и объектов исследования

ПК.1.В.У1 уметь разрабатывать математические модели объекта исследования

ПК.3.В Способность проводить моделирование процессов, оборудования, средств и

систем автоматизации и управления с использованием современных технологий

научных исследований

Профессиональные

компетенции

ПК.3.В.З-1.2 Современные методы проектирования и конструктивные особенности

специальных электрических машин

ПК.3.В.У3 составлять методики и проводить проектирование специальных

электрических машин по математическим моделям

2. Требования НГТУ к планируемым результатам обучения, соотнесенным с

индикаторами достижения компетенций

Таблица 2.1

Результаты обучения

Формы организации

занятий 

Индикаторы достижения компетенций

ОПК.2.з1 знать основные достижения науки и передовой технологии в

научно-исследовательских работах

Самостоятельная работа

ОПК.2.у1 уметь использовать основные достижения в области организации

научно-исследовательских работ с применением новейших

информационно-коммуникационных технологий

Самостоятельная работа

ПК.1.В.з1 знать способы и методы построения математических моделей

физических процессов и объектов исследования

Самостоятельная работа

ПК.1.В.у1 уметь разрабатывать математические модели объекта исследования Самостоятельная работа

3. Содержание и структура дисциплины

Таблица 3.1

Темы для

самостоятельного изучения

Активные

формы, час.
Часы

Индикаторы

достижения

компетенций
Учебная деятельность

Из них в

форме практ.

подг., час.

Семестр: 5

Дидактическая единица: Классификация систем воспроизведения движений

1. Характеристика

современного этапа развития

систем воспроизведения

движений.

010
ОПК.2.З-1.1,

ОПК.2.У1

Обзор существующих

вариантов технической

реализации систем

воспроизведения

движений (СВД).

0



Дидактическая единица: Математическая модель процесса управления

2. Электромеханическое

преобразование энергии в

электротехнике.

010

ОПК.2.З-1.1,

ОПК.2.У1,П

К.1.В.З-1.1

Вопросы теории

электромеханических

преобразователей

переменного тока:

магнитодвижущие силы

многофазных обмоток,

потокосцепления и

электродвижущие силы

обмоток, механические

силы электрической

машины переменного

тока.

0

3. Математические модели

электромеханических

преобразователей энергии с

позиции управления.

010
ПК.1.В.З-1.1

,ПК.1.В.У1

Математические модели

машин переменного тока

для задач управления:

уравнения

электромагнитных

контуров, преобразование

координат, уравнения

электромеханического

преобразования энергии,

математические модели

синхронного двигателя

магнитоэлектрического

возбуждения и

асинхронного

короткозамкнутого

двигателя.

0

4. Преобразование

электрической энергии.
010

ОПК.2.З-1.1,

ОПК.2.У1,П

К.1.В.З-1.1

Вопросы теории систем

"преобразователь частоты

- двигатель переменного

тока": автономные

инверторы с

широтно-импульсной

модуляцией (ШИМ)

напряжения, классическая

пофазная ШИМ

напряжения,

модифицированные

режимы управления

инверторами с ШИМ,

векторные системы ШИМ.

0

5. Математические модели

систем воспроизведения

движений.

010
ПК.1.В.З-1.1

,ПК.1.В.У1

Построение модели

управляемого процесса в

соответствии с темой

диссертационного

исследования. Учет в

математической модели

нелинейностей,

неоднозначностей,

нестационарностей

управляемого процесса.

0



6. Векторное управление

системами воспроизведения

движений.

010
ПК.1.В.З-1.1

,ПК.1.В.У1

Изучение принципов

построения СВД с

векторным управлением,

видов используемых

математических моделей и

способов управления

силовыми управляемыми

преобразователями и

электромеханическими

преобразователями.

0

Дидактическая единица: Алгоритмы управления объектами систем воспроизведения

движений

7. Выбор и синтез алгоритма

управления для систем

воспроизведения движений.

010

ОПК.2.З-1.1,

ОПК.2.У1,П

К.1.В.З-1.1

Обоснованный выбор и

синтез алгоритма

управления техническим

объектом и

преобразовательными

устройствами в

зависимости от

предъявляемых

требований.

0

8. Цифровые модели

алгоритмов управления

системами воспроизведения

движений.

010

ОПК.2.У1,П

К.1.В.З-1.1,

ПК.1.В.У1

Синтез алгоритмов

управления

электроприводами СВД и

алгоритмов управления

силовыми

преобразователями

электрической энергии.

0

Дидактическая единица: Энергооптимальное управление системами воспроизведения

движений

9. Критерии энергетической

оптимизации алгоритмов

управления.

010

ОПК.2.З-1.1,

ОПК.2.У1,П

К.1.В.З-1.1

Оптимизация режимов

работы

электромеханического

преобразователя

переменного тока.

0

10. Синтез оптимальных

алгоритмов управления.
010

ОПК.2.З-1.1,

ОПК.2.У1,П

К.1.В.З-1.1

Основные направления

развития современных

электромеханических СВД

с предельными

показателями. Критерии

энергетической

оптимизации алгоритмов

управления СВД.

Рациональность выбора

критериев оптимизации.

Методы синтеза

алгоритмов управления,

оптимальных по

различным критериям.

0

3.2 Самостоятельная работа обучающегося

№ Виды самостоятельной работы

Индикаторы

достижения

компетенций

Часы на

выполнение

Часы на

консультации

Таблица 3.3

Семестр: 5



1 Подготовка к аттестации

ОПК.2.З-1.1,О

ПК.2.У1,ПК.1.

В.З-1.1,ПК.1.В.

У1

61 17

Проработка изученного материала., подробная информация приведена в приложении №2  :  Першина

Ж. С. Робототехнические системы и комплексы [Электронный ресурс] : электронный

учебно-методический комплекс / Ж. С. Першина, А. Б. Колкер ; Новосиб. гос. техн. ун-т. -

Новосибирск, [2015]. - Режим доступа: http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000222650. - Загл. с

экрана.

2
Самостоятельное изучение теоретического

материала

ОПК.2.З-1.1,О

ПК.2.У1,ПК.1.

В.З-1.1,ПК.1.В.

У1

100 0

Студент изучает темы, приведенные в таблице 3.1 , подробная информация приведена в приложении

№1  :  Першина Ж. С. Робототехнические системы и комплексы [Электронный ресурс] :

электронный учебно-методический комплекс / Ж. С. Першина, А. Б. Колкер ; Новосиб. гос. техн.

ун-т. - Новосибирск, [2015]. - Режим доступа: http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000222650. -

Загл. с экрана.

3.3 Технология обучения

Для организации и контроля самостоятельной работы обучающихся, а также проведения
консультаций применяются информационно-коммуникационные технологии (табл. 3.4).

Таблица 3.4

Деятельность Информационно-коммуникационные технологии

Информирование e-mail; Портал НГТУ; ЭБС

Консультирование e-mail; Портал НГТУ; ЭБС

Контроль e-mail; Портал НГТУ; ЭБС

Размещение учебных
материалов

Портал НГТУ; ЭБС

4. Правила аттестации обучающихся по дисциплине

Для аттестации обучающихся по дисциплине используется балльно-рейтинговая система
(БРС), позволяющая выставлять оценки по традиционной шкале и 15-уровневой ECTS.

Краткая информация о БРС приведена в табл. 4.1.

Оцениваемые виды деятельности обучающихся Максимальный балл

Таблица 4.1

Семестр: 5 

100
Контролирующие материалы (список вопросов) приводятся в "Першина Ж. С. Робототехнические системы и комплексы [Электронный ресурс] : электронный

учебно-методический комплекс / Ж. С. Першина, А. Б. Колкер ; Новосиб. гос. техн. ун-т. - Новосибирск, [2015]. - Режим доступа:

http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000222650. - Загл. с экрана."



Коды

компетен

ций
Индикаторы достижения компетенций

Формы

контроля

Таблица 4.2

Зачет

    В таблице 4.2 представлено соответствие форм контроля заявляемым требованиям к
результатам освоения дисциплины.

ОПК.2
ОПК.2 з1. знать основные достижения науки и передовой технологии в

научно-исследовательских работах
+

ОПК.2 у1. уметь использовать основные достижения в области организации

научно-исследовательских работ с применением новейших

информационно-коммуникационных технологий
+

ПК.1.В
ПК.1.В з1. знать способы и методы построения математических моделей физических

процессов и объектов исследования
+

ПК.1.В у1. уметь разрабатывать математические модели объекта исследования +

ПК.3.В
ПК.3.В з2. Современные методы проектирования и конструктивные особенности специальных

электрических машин

ПК.3.В у3. составлять методики и проводить проектирование специальных электрических

машин по математическим моделям

Оценочные средства по дисциплине "Современные мехатронные и робототехнические
системы" входят в состав фонда оценочных средств по модулю (приложение № 1   к рабочей
программе).

5. Литература

Основная литература

Дополнительная литература



Интернет-ресурсы

6. Методическое и программное обеспечение, информационные технологии

6.1 Методическое обеспечение

6.2 Специализированное программное обеспечение 

6.3 Информационные технологии

При осуществлении образовательного процесса по дисциплине применяются элементы
дистанционных образовательных технологий, а также синхронного и асинхронного
взаимодействия в электронной информационно-образовательной среды НГТУ.

7. Материально-техническое обеспечение 

Комплект оборудования

№ Наименование Назначение

1 Комплект мультимедийного оборудования
для лаборатории

Проведение консультаций и аттестации по
дисциплине


