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Введение
Основу программы составили ключевые положения курсов программы подготовки бакалавров по направлению «Мехатроника и робототехника». Экзамен проводится в устной форме. К экзамену допускаются абитуриенты, имеющие профильное высшее техническое образование. Абитуриенты, имеющие профильное образование, проходят профильное собеседование.
Раздел 1. Роботы и робототехнические системы 
Принципы регулирования. Классификация автоматических систем. Математические модели непрерывных автоматических систем, способы их представления. Передаточные функции и операторные уравнения непрерывных систем. Структурные схемы. Устойчивость непрерывных автоматических систем. Общие понятия, виды устойчивости. Теоремы Ляпунова об устойчивости. Частотные характеристики непрерывных автоматических систем, их физический смысл. Логарифмические частотные характеристики. Уравнения состояния непрерывных систем. Управляемость и наблюдаемость. Анализ точности линейных систем в установившихся режимах. Математическое описание импульсного элемента. Решетчатые функции, Z-преобразование, импульсная теорема. Дискретная передаточная функция непрерывной части цифровой системы, передаточная функция ЭВМ. Устойчивость дискретных автоматических систем. Расчет непрерывных систем методом логарифмических частотных характеристик. Понятие о гидро- и пневмоприводе, основные характеристики гидромашин. Гидро-и пневмоцилиндры. Конструкции, статические характеристики. Золотниковые механизмы. Конструкции, статические характеристики. Виды и типы электроприводов. Состав элементов и обобщенная функциональная схема автоматизированного электропривода. Уравнения движения, статические и динамические характеристики двигателей постоянного тока. Методы регулирования скорости двигателей постоянного тока. Регулирование момента в двигателях постоянного тока. Режимы работы и характеристики шаговых двигателей. Сравнительный анализ первичных датчиков: линейность, точность, массо-габаритные характеристики и т.д.  Пакет моделирования MatLab как средство исследования моделей САУ.
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Раздел 2. Мехатроника и робототехника

Мехатронные модули. Развитие мехатронных модулей. Определения и терминология мехатроники. Структура и принципы интеграции мехатронных систем. Основные элементы мехатронных систем. Функции устройства компьютерного управления. Классификация мехатронных модулей. Мехатронные модули движения. Мотор-редукторы. Мехатронные модули вращательного движения на базе высокомоментных двигателей. Мехатронные модули линейного движения.  Мехатронные модули типа «двигатель – рабочий орган».  Интеллектуальные мехатронные модули движения.  Блок-схема УКУ с внешним контроллером движения.  Интеллектуальные силовые модули.  Интеллектуальные сенсоры мехатронных модулей и систем.  Особенности постановки задач управления мехатронными системами.  Принципы построения систем интеллектуального управления в мехатронике.  Система контурного силового управления технологическим роботом.  Способы программирования траекторий технологических роботов.  Основные преимущества мехатронных устройств. Микропроцессорная система. Микропроцессор. Система команд процессора. Структура процессора. Программный обмен информацией. Обмен по прерываниям. Прямой доступ к памяти. Функции процессора, памяти, устройств ввода-вывода. Методы адресации операндов, регистры процессора. Модульная организация микроконтроллера. Базовый функциональный блок микроконтроллера. Изменяемый функциональный блок микроконтроллера. Модуль таймера микроконтроллера. Модуль многоканального аналого-цифрового преобразователя. Модуль контроллера последовательного ввода/вывода. Структура локальной сети микроконтроллеров. Модуль сторожевого таймера микроконтроллера. Программируемый логический контроллер. Цифровой сигнальный процессор. Структура механизмов. Кинематический анализ плоских рычажных механизмов. Кинематический анализ механизмов роботов-манипуляторов. Силовой расчет плоских рычажных механизмов. Кинетостатический (силовой) анализ механизмов роботов-манипуляторов. Плоские кулачковые механизмы. Рядные зубчатые механизмы. Планетарные зубчатые механизмы. Волновые зубчатые механизмы. Силовой расчет зубчатых механизмов.  Уравновешивание роторов.  Уравновешивание рычажных механизмов.  Математическое моделирование установившегося движения  машин с абсолютно жесткими звеньями.  Основы проектирования механизмов, стадии разработки.  Требования к деталям, критерии работоспособности  и влияющие на них факторы. Механические передачи. Зубчатые передачи. Червячные передачи. Цепные передачи. Фрикционные передачи. Ременные передачи. Передачи винт – гайка. Валы и оси. Подшипники качения и скольжения. Соединения деталей. Резьбовые соединения. Заклепочные соединения. Сварные соединения. Муфты механических приводов. 
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