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Сведения о преподавателе и контактная информация 

Дайч Леонид Израилевич, ст. преподаватель кафедры автоматизации произ-

водственных процессов.  

Кафедра автоматизации производственных процессов находится в главном 

корпусе КарГТУ (б.Мира, 56), аудитория 131, контактный телефон 56-51-84, 

доб. 1051. 
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Вид занятий 

Коли-
чество 
часов 
СРС 

Общее  
количе-

ство 
часов 

Форма  
контроля 

количество контактных часов 

количе-
ство 

 часов 
СРСП 

всего 
часов лекции 

практические 
занятия 

лабораторные 
занятия 

Форма обучения очная (4 г.) 

6 3 5 15 15 15 45 90 45 135 Экзамен 

 

Характеристика дисциплины 

Дисциплина «Мехатронные  исполнительные приводы» входит в цикл про-

филирующих дисциплин. 

Цель дисциплины 

Дисциплина «Мехатронные  исполнительные приводы» ставит целью фор-

мирование специальных знаний, умений, навыков и компетенций примени-

тельно к приводу мехатронных и робототехнических систем. 

 

Задачи дисциплины 

Задачи дисциплины следующие: 

1. Изучение физических принципов построения современных приводов. 

2. Изучение конструкции, принципов действия, статических и динамиче-

ских характеристик приводов в робототехнике. 

3. Получение навыков выбора требуемого  типа привода и его характери-

стик. 

 Изучение физических принципов построения современных приводов. 

4. Получение навыков расчета и разработки структурных схем приводов ро-

ботов различного назначения. 

В результате изучения данной дисциплины студенты должны: 

иметь представление: 

- о роли и месте мехатронных приводов в структуре робототехнических си-

стем; 

знать: 

- основные типы приводов в робототехнике и мехатронике; 

- обобщенную функциональную схему привода робота и мехатронного 

модуля; 

- электрические, пневматические и гидравлические приводы, их статиче-

ские и динамические характеристики; 



  

уметь: 

выбирать различные типы приводов для конкретных робототехнических и 

мехатронных систем (гидравлические, электрические и т.д.); 

- выполнять расчетные работы по основным элементам мехатронного при-

вода; 

приобрести практические навыки:  

- по выбору основных элементов мехатронных приводных модулей; 

- расчета и проектирования элементов мехатронного привода. 

 

Пререквизиты 

Для изучения данной дисциплины необходимо усвоение следующих дисци-

плин: OMR 3214 «Основы мехатроники и робототехники», ES 2211 «Электро-

механические системы». 

 

Постреквизиты 

Знания, полученные при изучении дисциплины «Мехатронные  исполни-

тельные приводы», используются при освоении следующих дисциплин: OSRV 

4319 «Операционные системы реального времени». 

 

Тематический план  дисциплины 

Наименование раздела (темы) 

Трудоемкость по видам занятий, час. 

лекции 
практи-

ческие 

лабора-

торные 
СРСП СРС 

1. Приводы в мехатронике. 
1 – – 1 1 

2 Электрические приводы постоянного тока. 

Электрические сервосистемы. Сервоусилители 

и серводвигатели. 

1 – – 1 1 

3 Двигатели постоянного тока. Уравнения дви-

гателей в стационарном режиме. Двигатели 

постоянного тока в позиционном приводе. 

1 – – 1 1 

4 Характеристики двигателей постоянного то-

ка. Двигатели постоянного тока в робототех-

нике. 

1 – – 1 1 

5 Электропривод промышленных роботов с 

шаговыми двигателями. Шаговые двигатели 

вращательного движения. Линейные, много-

оборотные ШД. 

1 – – 1 1 

6 Инверторы для управления ШД. 

Способ управления ШД. 
1 – – 1 1 

7 Динамика дискретного электропривода с 

ШД. 
1 – – 1 1 

8 Проектирование дискретного электроприво-

да с ШД. 
1 – – 1 1 

9 Двухфазный асинхронный двигатель 

Синхронный двигатель с автоматическим 

управлением. 

1 – – 1 1 



  

Наименование раздела (темы) 

Трудоемкость по видам занятий, час. 

лекции 
практи-

ческие 

лабора-

торные 
СРСП СРС 

10 Электрогидравлические системы 
2 – – 2 2 

11 Гидравлические системы. 

Гидравлические приводы. 
2 – – 2 2 

12 Пневматические системы 

Пневматические сервосистемы. 

Пневматические приводы. 

2 – – 2 2 

Практическая работа № 1 – 3 – 3 3 

Практическая работа № 2 – 3 – 3 3 

Практическая работа № 3 – 2 – 3 3 

Практическая работа № 4 – 2 – 3 3 

Практическая работа № 5 – 2 – 3 3 

Практическая работа № 6 – 1 – – – 

Практическая работа № 7 – 1 – – – 

Практическая работа № 8 – 1 – – – 

Лабораторная работа № 1 – – 3 3 3 

Лабораторная работа № 2 – – 3 3 3 

Лабораторная работа № 3 – – 3 3 3 

Лабораторная работа № 4 – – 3 3 3 

Лабораторная работа № 5 – – 3 3 3 

ИТОГО: 15 15 15 45 45 

 

Перечень практических (семинарских) занятий 

1. Пример расчета привода транспортного устройства 

2. Пример расчета привода подъемного устройства 

3. Пример расчета привода цепного конвейера с преобразователем частоты 

4. Пример расчета привода роликового конвейера с преобразователем частоты 

5. Пример расчета привода поворотного стола с преобразователем частоты 

6. Пример расчета привода ленточного конвейера 

7. Пример расчета привода кривошипно-шатунного механизма 

8. Пример расчета привода ходового винта  

 

Перечень лабораторных занятий 

1. Лабораторная работа №1. Ознакомление с робототехнической системой 

Robotino 

2. Лабораторная работа №2. Создание циклической программы перемещения 

робототехнической системы Robotino 

3. Лабораторная работа №3. Использование системы технического зрения робо-

тотехнической системы Robotino 

4. Лабораторная работа №4. Ознакомление со стендом системы управления 

электроприводом и его конфигурирование 



  

5. Лабораторная работа №5. Реализация алгоритма управления пассажирским 

лифтом в режиме парковки 

 

Темы контрольных заданий для СРС 

 
 

1. Приводы в мехатронике 

2. Электрические приводы постоянного тока. Электрические сервоси-

стемы. Усилители. 

3. Двигатели постоянного тока. Уравнения двигателей в стационар- 

ном режиме. Двигатели постоянного тока в позиционном приводе. 

4. Характеристики двигателей постоянного тока. Двигатели постоян-

ного тока в робототехнике 

5. Электропривод промышленных роботов с шаговыми двигателями. 

Шаговые двигатели вращательного движения. Линейные многооборотные 

ШД 

6. Инверторы для управления ШД. Способ управления ШД 

7. Динамика дискретного электропривода с ШД 

8. Проектирование дискретного электропривода с ШД. 

9. Двухфазный асинхронный двигатель. Синхронный двигатель с ав-

томатическим. управлением 

10. Электрогидравлические системы 

11. Гидравлические системы. Гидравлические приводы 

12. Пневматические системы. Пневматические сервосистемы. Пнев-

матические приводы 

 

Критерии оценки знаний студентов 

Экзаменационная оценка по дисциплине определяется как сумма макси-

мальных показателей успеваемости по рубежным контролям (до 60%) и итого-

вой аттестации (экзамен) (до 40%) и составляет значение до 100%.  

 

 

График выполнения и сдачи заданий по дисциплине 

Вид контроля 
Цель и содержание  

задания 

Рекомендуе

мая 

литература 

Продол-

жительность 

выполнения 

Форма 

контроля 

Срок 

сдачи 
Баллы 

Практическая 

работа №1 

Пример расчета привода 
транспортного устрой-
ства 

[1,5, 8,9], 
конспекты 
лекций 

3 контактных 
часа 

Текущий  
1 

неделя 
2 

Практическая 

работа №2 
Пример расчета привода 
подъемного устройства 

[1,5, 11,9], 
конспекты 
лекций 

3 контактных 
часа 

Текущий  
2 

неделя 
2 

Практическая 

работа №3 

Пример расчета привода 
цепного конвейера с пре-
образователем частоты 

[1,5, 8,12], 
конспекты 
лекций 

2 контактных 
часа 

Текущий  
3 

неделя 
2 

Лабораторная 

работа №1 

Ознакомление с робото-
технической системой 
Robotino 

[2-4, 10], 
конспекты 
лекций 

6 контактных 
часов 

Текущий 
5 

неделя 
3 



  

Вид контроля 
Цель и содержание  

задания 

Рекомендуе

мая 

литература 

Продол-

жительность 

выполнения 

Форма 

контроля 

Срок 

сдачи 
Баллы 

Практическая 

работа №4 

Пример расчета привода 
роликового конвейера с 
преобразователем часто-
ты 

[1,5, 8,9,11], 
конспекты 
лекций 

2контактных 
часа 

Текущий  
6 

неделя 
2 

Лабораторная 

работа №2 

Создание циклической 
программы перемещения 
робототехнической си-
стемы Robotino 

[2, 13,14], 
конспекты 
лекций 

6 контактных 
часов 

Текущий 
7  

неделя 
3 

Модуль №1 
Контроль знаний по дис-
циплине и усвоения изу-
ченного материала. 

[1,5, 12], 
конспекты 
лекций 

1 контактный 
час. 

Рубеж-
ный 

7  
неделя 

10 

Практическая 

работа №5 

Пример расчета привода 
поворотного стола с пре-
образователем частоты 

[1,5], кон-
спекты лек-
ций 

2 контактных 
часа 

Текущий  
8 

неделя 
2 

Практическая 

работа №6 
Пример расчета привода 
ленточного конвейера 

[1,5, 8,9,11], 
конспекты 
лекций 

1 контактный 
час 

Текущий  
9 

неделя 
2 

Практическая 

работа №7 

Пример расчета привода 
кривошипно-шатунного 
механизма 

[1,5, 8,9,12], 
конспекты 
лекций 

1 контактный 
час 

Текущий  
10 

неделя 
2 

Лабораторная 

работа №3 

Использование системы 
технического зрения ро-
бототехнической системы 
Robotino 

[2-5, 10-17], 
конспекты 
лекций 

6 контактных 
часов 

Текущий 
10  

неделя 
3 

Лабораторная 

работа №4 

Ознакомление со стендом 
системы управления 
электроприводом и его 
конфигурирование 

[2-5, 10-18], 
конспекты 
лекций 

6 контактных 
часов 

Текущий 
12  

неделя 
3 

Практическая 

работа №8 
Пример расчета привода 
ходового винта 

[1,5, 11,12], 
конспекты 
лекций 

1 контактный 
час 

Текущий  
13 

неделя 
2 

Модуль №2 
Контроль знаний по дис-
циплине и усвоения изу-
ченного материала. 

[4-7, 9-17], 
конспекты 
лекций 

1 контактный 
час. 

Рубеж-
ный 

14  
неделя 

10 

Лабораторная 

работа №5 

Реализация алгоритма 
управления пассажир-
ским лифтом в режиме 
парковки 

[2, 10, 15], 
конспекты 
лекций 

6 контактных 
часов 

Текущий 
15  

неделя 
2 

Доклад 

Контроль знаний по дис-
циплине и выполнения 
заданий СРСП. Подго-
товка и написание рефе-
рата, создание презента-
ции, выступление с до-
кладом  

Весь пере-
чень основ-
ной и до-
полнитель-
ной литера-
туры 

30 контакт-
ных часов 

Текущий 
Ежене-

не-
дельно 

10 

Экзамен 
Проверка усвоения мате-
риала дисциплины 

Весь пере-
чень основ-
ной и до-
полнитель-
ной литера-
туры 

3 контактных 
часа 

Итого-
вый 

В пе-
риод 

сессии 
40 

ИТОГО:       100 

 

 

 



  

Политика и процедуры 

При изучении дисциплины «Мехатронные  исполнительные приводы» прошу со-

блюдать следующие правила: 

1. Не опаздывать на занятия. 

2. Не пропускать занятия без уважительной причины, в случае болезни 

прошу предоставлять справку, в других случаях – объяснительную записку. 

3. В обязанности студента входит посещение всех видов занятий. 

4. Согласно календарному графику учебного процесса сдавать все виды 

контроля. 

5. Пропущенные практические и лабораторные занятия отрабатывать в 

указанное преподавателем время. 

6. Во время лекционных, лабораторных и других занятий выполнять пра-

вила внутреннего распорядка, касающиеся поведения студентов в учебных 

аудиториях. 

7. В ходе внеаудиторной подготовки внимательно и вдумчиво изучать про-

слушанный накануне лекционный материал, систематически использовать ре-

комендуемую литературу и другие источники. 

8. При подготовке к СРСП предварительно изучить соответствующий раз-

дел теоретической части дисциплины и ответить на поставленные преподавате-

лем контрольные вопросы. 

9. Активно участвовать в учебном процессе. 

10. Быть терпимыми, открытыми, откровенными и доброжелательными к 

сокурсникам и преподавателям. 

 

Список основной литературы 

1. Егоров О.Д., Подураев Ю.В. Мехатронные модули. Расчет и конструиро-

вание: Учеб. пособие. — М.: МГТУ «СТАНКИН», 2004. 

 2. Таугер В.М. Гидропривод мехатронных модулей: Учеб. пособие. — Ека-

теринбург: УрГУПС, 2007.  

3. Номенклатурный каталог. Редукторы и мотор-редукторы. — СПб.: Изд-во 

НТЦ «Редуктор», 2002.  

4. Каталог продукции. Мотор-редукторы. Редукторы. — М.: Приводная тех-

ника, 2002.  

5. Востриков А.С., Боченков Б.М. Опыт разработки мехатронных систем в 

НГТУ // Мехатроника, 2000. — №5.  

6. Казмиренко В.Ф. Электрогидравлические мехатронные модули движения. 

— М.: Радио и связь, 2001.  

7. Свешников. В.А., Усов А.А. Станочные гидроприводы: Справ. — М.: 

Машиностроение, 1982.  

8. Таугер В.М. Основы конструирования мехатронных модулей и систем: 

Учеб. пособие. — Екатеринбург: УрГУПС, 2004.  

9. Бродовский В.Н., Баранов М.В., Илюхин Ю.В. Мехатронный приводной 

модуль поступательного перемещения для технологических машин // Мехатро-

ника. Машиностроение, 2000. — №4.  



  

10. Ющенко А.С., Подураев Ю.В. Адаптивные робототехнологические ком-

плексы для механической обработки и сборки. — М.: МГТУ им. Н.Э. Баумана, 

1999.  

11. Таугер В.М. Конструирование преобразователей движения мехатронных 

модулей: Учеб. пособие. — Екатеринбург: УрГУПС, 2006.  
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