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1. ОБЩАЯ ХАРАКТЕРИСТИКА МОДУЛЯ Основы мехатроники и робототехники

1.1. Аннотация содержания модуля  

Модуль  включает дисциплину «Основы мехатроники и робототехники».  В ходе освоения 
модуля студенты знакомятся с основными понятиями мехатроники и робототехники, изучают 
принципы проектирования, конструирования и управления робототехническими системами. Также 
в ходе изучении модуля у студентов формируются современные представления и навыкив в области 
комплексной автоматизации производственных процессов различного назначения с применением 
современных гибких средств автоматизации – мехатронных устройств и промышленных роботов.

1.2. Структура и объем модуля 
Таблица 1

№ 
п/п Перечень дисциплин модуля в последовательности их освоения 

Объем дисциплин модуля 
и всего модуля в зачетных 

единицах

1 Основы мехатроники и робототехники  3

ИТОГО по модулю: 3

1.3.Последовательность освоения модуля в образовательной программе
Пререквизиты модуля Не предусмотрены

Постреквизиты и кореквизиты 
модуля

1. Надёжность и диагностика систем и 
программного обеспечения

2. Расчет и конструирование модулей 
движения

3. Специализированные контроллеры

1.4. Распределение компетенций по дисциплинам модуля, планируемые результаты 
обучения (индикаторы) по модулю 

Таблица 2

Перечень 
дисциплин 

модуля

Код и наименование 
компетенции

Планируемые результаты обучения 
(индикаторы) 

1 2 3

Основы 
мехатроники и 
робототехники

ПК-7 - Способность 
аккумулировать научно-
техническую 
информацию, 
отечественный и 
зарубежный опыт в 

З-2 - Сделать обзор современного 
состояния, отечественного и зарубежного 
опыта в области автоматизации 
технологических процессов и производств
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области автоматизации 
технологических 
процессов и производств

У-2 - Использовать современные 
информационно-коммуникационные 
технологии для поиска и отбора оте-
чественного и зарубежного опыта в области 
автоматиза-ции технологических процессов 
и производств

П-1 - Иметь практический опыт работы с 
инфор-мационными система-ми и 
технологиями поиска и систематизации 
научно-технической информации 
отечественного и зарубежного опыта в 
области автоматизации технологических 
процессов и про-изводств  для решения 
профессиональных задач

1.5. Форма обучения
Обучение по дисциплинам модуля может осуществляться в очной и заочной формах.



РАБОЧАЯ ПРОГРАММА ДИСЦИПЛИНЫ  
Основы мехатроники и робототехники

Рабочая программа дисциплины составлена авторами:

№ п/п Фамилия Имя Отчество Ученая степень, 
ученое звание Должность Подразделение

1 Тихонов Игорь 
Николаевич

кандидат 
технических наук, 

доцент

Заведующий 
кафедрой

электронного 
машиностроения

Рекомендовано учебно-методическим советом института Новых материалов и технологий

Протокол № _20210531-01_ от _31.05.2021_ г.



1. СОДЕРЖАНИЕ И ОСОБЕННОСТИ РЕАЛИЗАЦИИ ДИСЦИПЛИНЫ 
Авторы: 

1.1. Технологии реализации, используемые при изучении дисциплины модуля

 Традиционная (репродуктивная) технология
 С применением электронного обучения на основе электронных учебных курсов, размещенных 

на LMS-платформах УрФУ
 Разноуровневое (дифференцированное) обучение 

o Базовый уровень

*Базовый I уровень – сохраняет логику самой науки и позволяет получить упрощенное, но верное и полное 
представление о предмете дисциплины, требует знание системы понятий, умение решать проблемные ситуации. Освоение 
данного уровня результатов обучения должно обеспечить формирование запланированных компетенций и позволит 
обучающемуся на минимальном уровне самостоятельности и ответственности выполнять задания;
Продвинутый II уровень – углубляет и обогащает базовый уровень как по содержанию, так и по глубине проработки 
материала дисциплины. Это происходит за счет включения дополнительной информации. Данный уровень требует умения 
решать проблемы в рамках курса и смежных курсов посредством самостоятельной постановки цели и выбора программы 
действий. Освоение данного уровня результатов обучения позволит обучающемуся повысить уровень самостоятельности 
и ответственности до творческого применения знаний и умений.

1.2. Содержание дисциплины

Таблица 1.1

Код

раздела, 
темы 

Раздел, тема
дисциплины* Содержание 

Р1
Основные понятия 

мехатроники и 
робототехники

Цель и задачи дисциплины. Его содержание. Место 
дисциплины в общей подготовке бакалавров по направлению 
«Мехатроника и робототехника» и направленности подготовки 
«Мехатроника». Основные предпосылки развития мехатроники 
и робототехники. Области применения мехатроннных и 
робототехнических систем. Понятие мехатроники, как новой 
области науки и техники. Основные преимущества 
мехатронных устройств и систем. Основные составляющие 
мехатронной системы. Их взаимосвязь и особенность 
взаимодействия. Сущность мехатронного подхода в 
проектировании МС.

Р2 История развития 
робототехники

Предыстория робототехники. Термин "робот". Три закона 
робототехники. Возникновение и развитие современной 
робототехники. Развитие отечественной робототехники. 
Термины и определения мехатроники и робототехники.

Р3 Основы робототехники

Состав роботов. Классификация роботов по назначению. 
Классификация роботов по конструкции. Классификация по 
способу управления. Классификация по быстродействию. 
Параметры, определяющие технический уровень роботов. 
Понятие робота и манипулятора. Классификация роботов по 
видам систем координат. Виды систем управления роботами. 
Понятие прямой и обратной задачи кинематики. 
Кинематическая погрешность манипуляционной системы. 
Манипуляционные системы. Рабочие органы манипуляторов.



Р4

Место мехатронной и 
робототехнической систем в 

автоматизации 
технологических процессов

Виды автоматизации: автоматические контроль, сигнализация, 
защита, управление. Понятия АСУ, САР и САУ. Структура и 
состав САР. Ее функциональная схема.  Виды САР: по 
отклонению и возмущению, комбинированные САР. Примеры 
систем. Качественные показатели САР (на примере 
переходных процессов): точность, колебательность, 
быстродействие. Назначение регулятора. Их виды и 
особенности. Погрешности САР. Методы суммирования 
погрешностей.

Р5
Информационные устройства 

и системы мехатронных и 
робототехнических систем

Назначение сенсорных систем. Классификация сенсорных 
систем. Контактные и бесконтактные сенсорные системы. 
Системы технического зрения Понятие датчика и 
измерительного преобразователя. Структура датчика. 
Основные характеристики датчиков: точность, 
чувствительность, инерционность, диапазон измерения. 
Классификация датчиков и информационных устройств: 
параметрические и генераторные, аналоговые и дискретные. 
Сенсоры. Датчики перемещения, усилия, скорости (расхода). 
Импульсные датчики. Потенциометрический датчик: 
назначение, схема, основные характеристики. Индуктивные 
датчики перемещения: виды, схемы, основные характеристики. 
Тензометрические датчики: схемы, основные характеристики.

Р6 Приводы мехатронных и 
робототехнических систем

Электропривод мехатронной системы: состав, принципы 
работы. Виды электрических двигателей для мехатронных 
систем: преимущества и недостатки, основные характеристики. 
Автоматизированные электрические приводы, виды 
управления электроприводами. Понятие гидравлической 
системы. Преимущества и недостатки гидравлического и 
пневматического приводов перед электроприводом. 
Принципиальная схема гидропривода с дроссельным 
регулированием. Принципиальная схема гидропривода с 
объемным регулированием.

Р7
Механические элементы и 
устройства мехатронных 

систем

Виды рычажных механизмов. Понятие кривошипа, шатуна, 
кулисы, коромысла. Понятие степени подвижности, класса 
механизма, его маневренности. Понятие редуктора. Их виды. 
Передаточное число редуктора. Передаточные механизмы. 
Механизмы для преобразования вращательного движения в 
поступательное.

Р8
Искусственный интеллект в 

робототехнических и 
мехатронных системах

Интеллектуальные системы управления и их применения в 
управлении мехатронными и робототехническими системами. 
Пути и методы реализации интеллектуальных систем 
управления. Регуляторы на основе экспертных, нечетких, 
нейросетевых структур и ассоциативной памяти. 
Искусственные нейронные сети. Объединение искусственных 
нейронов в сеть.

Р9 Применение средств 
робототехники

Классификация технологических комплексов с применением 
роботов. Компоновки технологических комплексов с роботами. 
Управление технологическими комплексами. Этапы 
проектирования технологических комплексов. Особенности 
роботизации технологических комплексов в действующих 
производствах. Гибкие производственные системы. 
Применение промышленных  роботов на основных 



технологических операциях. Классификация технологических 
комплексов с роботами на основных технологических 
операциях. Сборочные робототехнические комплексы. 
Сварочные робототехнические комплексы. Применение 
промышленных роботов на вспомогательных операциях. 
Робототехника в непромышленных областях. Экстремальная 
робототехника.

1.3. Направление, виды воспитательной деятельности и используемые технологии
Таблица 1.2

1.4. Программа дисциплины реализуется на государственном языке Российской Федерации .

2. УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОЕ И ИНФОРМАЦИОННОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ  

Основы мехатроники и робототехники

Электронные ресурсы (издания) 

1. Киселев, М. М.; Робототехника в примерах и задачах: курс программирования механизмов и роботов; 
СОЛОН-ПРЕСС, Москва; 2017; http://biblioclub.ru/index.phppage=book&id=488363 (Электронное 
издание)

2. Смолин, Д. В.; Введение в искусственный интеллект : конспект лекций.; Физматлит, Москва; 2007; 
http://biblioclub.ru/index.phppage=book&id=76617 (Электронное издание)

Печатные издания 

1. Подураев, Ю. В.; Мехатроника: основы, методы, применение : учеб. пособие для студентов вузов, 
обучающихся по специальности "Мехатроника" направления подгот. "Мехатроника и робототехника".; 
Машиностроение, Москва; 2007 (1 экз.)

2. Подураев, Ю. В.; Мехатроника: основы, методы, применение : учеб. пособие для студентов вузов, 
обучающихся по специальности "Мехатроника" направления подгот. "Мехатроника и робототехника".; 
Машиностроение, Москва; 2006 (2 экз.)

Направление 
воспитательной 

деятельности

Вид 
воспитательной 

деятельности

Технология 
воспитательной 

деятельности
Компетенция Результаты 

обучения

Профессиональн
ое воспитание

целенаправленна
я работа с 
информацией 
для 
использования в 
практических 
целях

Технология 
самостоятельной 
работы

ПК-7 - 
Способность 
аккумулировать 
научно-
техническую 
информацию, 
отечественный и 
зарубежный опыт в 
области 
автоматизации 
технологических 
процессов и 
производств

З-2 - Сделать 
обзор 
современного 
состояния, 
отечественного и 
зарубежного 
опыта в области 
автоматизации 
технологических 
процессов и 
производств



3. , Каляев, И. А., Лохин, В. М., Макаров, И. М., Юревич, Е. И.; Интеллектуальные роботы : учеб. 
пособие для студентов, обучающихся по направлению подгот. 220400.65 - "Мехатроника и 
робототехника".; Машиностроение, Москва; 2007 (10 экз.)

4. Козырев, Ю. Г.; Промышленные роботы : Справочник.; Машиностроение, Москва; 1988 (17 экз.)

5. Лукинов, А. П.; Проектирование мехатронных и робототехнических устройств : учеб. пособие.; Лань, 
Санкт-Петербург [и др.]; 2012 (21 экз.)

6. Готлиб, Б. М.; Введение в мехатронику : учеб. пособие для студентов специальности 220401.65 - 
"Мехатроника" : [в 2 т.]. Т. 1. Концептуальные основы мехатроники; УрГУПС, Екатеринбург; 2008 (2 
экз.)

Профессиональные базы данных, информационно-справочные системы

http://lib.urfu.ru – Зональная научная библиотека УрФУ

http://elibrary.ru – Научная электронная библиотека Elibrary.ru

http://standartgost.ru/ – Открытая база ГОСТов

http://www. gpntb.ru - Государственная публичная научно-техническая библиотека

http://www. rsl.ru - Российская государственная библиотека

Материалы для лиц с ОВЗ 

Весь контент ЭБС представлен в виде файлов специального формата для воспроизведения 
синтезатором речи, а также в тестовом виде, пригодном для прочтения с использованием экранной лупы 
и настройкой контрастности.

Базы данных, информационно-справочные и поисковые системы

https://elearn.urfu.ru/enrol/index.php?id=4539 – Курс в СДО MOODLE "Основы мехатроники и 
робототехники"

http://www.edu.ru/db/portal/sites/res_page.htm – Федеральные образовательные ресурсы

http://window.edu.ru/catalog/p_rubr=2.1 - Единое окно доступа к образовательным ресурсам

3. МАТЕРИАЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ

Основы мехатроники и робототехники

Сведения об оснащенности дисциплины специализированным и лабораторным 
оборудованием и программным обеспечением

Таблица 3.1

№ 
п/п

Виды занятий Оснащенность специальных 
помещений и помещений для 

самостоятельной работы

Перечень лицензионного 
программного обеспечения



1 Лекции Мебель аудиторная с 
количеством рабочих мест в 
соответствии с количеством 
студентов

Рабочее место преподавателя

Доска аудиторная

Периферийное устройство

Оборудование, 
соответствующее требованиям 
организации учебного 
процесса в соответствии с 
санитарными правилами и 
нормами

Office Professional 2003 Win32 
Russian CD-ROM

Office 365 EDUA5 ShrdSvr ALNG 
SubsVL MVL PerUsr В Faculty EES

2 Практические занятия Мебель аудиторная с 
количеством рабочих мест в 
соответствии с количеством 
студентов

Рабочее место преподавателя

Доска аудиторная

Периферийное устройство

Персональные компьютеры по 
количеству обучающихся

Оборудование, 
соответствующее требованиям 
организации учебного 
процесса в соответствии с 
санитарными правилами и 
нормами

Подключение к сети Интернет

Office Professional 2003 Win32 
Russian CD-ROM

Office 365 EDUA5 ShrdSvr ALNG 
SubsVL MVL PerUsr В Faculty EES

SCAD Office (SCAD-FULL-PLUS-
MAX)

Matlab R2015a + Simulink

3 Самостоятельная 
работа студентов

Мебель аудиторная с 
количеством рабочих мест в 
соответствии с количеством 
студентов

Периферийное устройство

Персональные компьютеры по 
количеству обучающихся

Оборудование, 
соответствующее требованиям 
организации учебного 
процесса в соответствии с 
санитарными правилами и 
нормами

Office Professional 2003 Win32 
Russian CD-ROM

Office 365 EDUA5 ShrdSvr ALNG 
SubsVL MVL PerUsr В Faculty EES

Matlab R2015a + Simulink

SCAD Office (SCAD-FULL-PLUS-
MAX)



Подключение к сети Интернет

4 Консультации Мебель аудиторная с 
количеством рабочих мест в 
соответствии с количеством 
студентов

Рабочее место преподавателя

Периферийное устройство

Персональные компьютеры по 
количеству обучающихся

Оборудование, 
соответствующее требованиям 
организации учебного 
процесса в соответствии с 
санитарными правилами и 
нормами

Подключение к сети Интернет

Office Professional 2003 Win32 
Russian CD-ROM

Office 365 EDUA5 ShrdSvr ALNG 
SubsVL MVL PerUsr В Faculty EES

5 Текущий контроль и 
промежуточная 
аттестация

Мебель аудиторная с 
количеством рабочих мест в 
соответствии с количеством 
студентов

Рабочее место преподавателя

Периферийное устройство

Персональные компьютеры по 
количеству обучающихся

Оборудование, 
соответствующее требованиям 
организации учебного 
процесса в соответствии с 
санитарными правилами и 
нормами

Подключение к сети Интернет

Office Professional 2003 Win32 
Russian CD-ROM

Office 365 EDUA5 ShrdSvr ALNG 
SubsVL MVL PerUsr В Faculty EES
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