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1. История развития робототехники. Предыстория робототехники. Возникновение 

и развитие современной робототехники. Развитие отечественной робототехники. 
Социально-экономическое значение робототехники. 

2. Управление средствами робототехники человеком-оператором. Человеко-
машинные системы. Классификация системы управления средствами робототех-
ники человеком-оператором.  Системы командного управления.  Системы копи-
рующего управления манипулятором.  Системы управления с задающей рукоят-
кой. Системы супервизорного и интерактивного управления. Особенности управ-
ления человеком-оператором средствами передвижения. 

3. Применение средств робототехники в промышленности. Классификация техно-
логических комплексов с применением роботов.  Компоновки технологических 
комплексов с роботами. Управление технологическими комплексами. Этапы про-
ектирования технологических комплексов. Особенности роботизации технологиче-
ских комплексов в действующих производствах.  Гибкие производственные систе-
мы. 

4. Применение промышленных роботов на основных технологических операци-
ях. Классификация технологических комплексов с роботами на основных техноло-
гических операциях.  Сборочные робототехнические комплексы.  Сварочные робо-
тотехнические комплексы.  Робототехнические комплексы для нанесения покры-
тий. 

5. Применение промышленных роботов при вспомогательных операциях. Клас-
сификация роботизированных технологических комплексов.  Роботизированные 
технологические комплексы механообработки.  Роботизированные технологиче-
ские комплексы холодной штамповки.  Роботизированные технологические ком-
плексы в кузнечно-штамповочном производстве. Роботизированные технологиче-
ские комплексы литья под давлением. 

6. Особенности применения средств робототехники в не машиностроительных и 
непромышленных отраслях.  Робототехника в не машиностроительных отраслях 
промышленности.  Робототехника в непромышленных отраслях.  

7. Экстремальная робототехника. Экстремальная робототехника в промышленно-
сти. Космическая робототехника.  Подводные роботы.  Военная робототехника.  
Микроробототехника. 



ФГБОУ ВПО «ТГТУ» Прием 2016 Высшее образование Программы магистратуры 
 

 

8. Анализ современного состояния отечественной промышленной роботизации, пер-
спективы развития. 

9. Социально-экономическое значение робототехники. 
10. Анализ наиболее распространенных классификаций промышленных роботов. 
11. Описание элементной базы, требований к их свойствам.  
12. Роботизация и охрана окружающей среды.  
13. Применение роботов при техногенных катастрофах или стихийных бедствиях. 
14. Управление движениями человека. Постановка задачи.  Общая схема управле-

ния движением человека. Динамические уровни управления движением. Тактиче-
ский уровень управления движением.  Стратегический уровень управления движе-
нием.  Интеллект и творчество. 

15. Устройство роботов. Состав, параметры и классификация роботов по уровню вво-
димой информации по способу обучения и механическим признакам.   Манипуля-
ционные системы.  Рабочие органы манипуляторов. Системы передвижения мо-
бильных роботов.  Сенсорные системы.  Устройства управления роботов.  Особен-
ности устройства других средств робототехники. 

16. Элементарная механика и конструирование. Основные принципы организации 
движения роботов. Описание манипуляторов.  Описание механической системы 
манипуляторов. Конфигурация руки робота и число степеней свободы манипуля-
торов (механической руки).  Взаимное влияние степеней подвижности манипуля-
торов.  Классификация способов управления роботами. 

17. Приводы роботов. Классификация приводов: пневматические приводы, гидравли-
ческие приводы, электрические приводы, комбинированные приводы.  Рекупера-
ции энергии в приводах.  Искусственные мышцы.  Микроприводы. Приводные 
системы роботов-манипуляторов. 

18. Датчики исполнительных механизмов. Датчики исполнительных механизмов и 
устройства связи с объектами управления. Классификация датчиков: аналоговые 
(по напряжению, по току), позиционные (релейного типа), срабатывающие при 
достижении заданной контролируемой величины, цифровые. Выбор датчика (усло-
вия эксплуатации, диапазон и требуемая точность измерения физического пара-
метра). 

19. Техника безопасности при работе с робототехникой. Проблемы охраны труда, 
техники безопасности и надежности роботосистем. Техника безопасности при ра-
боте с робототехникой. Выбор и обоснование систем защиты.  

20. Основы проектирования средств робототехники. Постановка задачи проектиро-
вания средств робототехники. Методы проектирования средств робототехники. Ра-
бота с техническим заданием по проектированию и изготовлению робота-
манипулятора. 

21.Наномехатроника: состояние, проблемы, перспективы. 
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