Основи мехатроніка та робототехніки
Анотація

Робототехнічні та мехатронні комплекси нині є однією з важливих складових сучасних автоматизованих виробництв. 

Метою навчальної дисципліни є вивчення основ мехатроніки і робототехніки, що об'єднують механізми прецизійної механіки з електронними, електротехнічними і комп'ютерними компонентами для проектування якісно нових модулів, систем та робототехнічних комплексів, розробка апаратно-програмного забезпечення для них.
Приблизний перелік тем:

Тема 1. Вступ до мехатроніки.

Основні поняття і визначення. Історія становлення мехатроніки. Області використання мехатронних систем (МС), їх загальна класифікація, перспективи розвитку.

Тема 2. Структура та принципи побудови мехатронних систем.

Загальна структура мехатронних систем. Принципи побудови і функціонування МС. Мехатронний підхід до проектування машин з комп'ютерним управлінням. Будова, класифікація та призначення мехатронних модулів.

Тема 3. Сенсори мехатронних модулів і систем.

Давачі мехатронних систем. Класифікація та основні характеристики. Види давачів та принцип їх роботи.

Тема 4. Приводи мехатронних систем.

Вимоги до приводів. Класифікація приводів мехатронних пристроїв та роботів. Пневматичні, гідравлічні, електромеханічні та комбіновані приводи.

Тема 5. Електропривод постійного і змінного струму.

Колекторний та кроковий електроприводи. Сервоприводи. Електропривод змінного струму. Частотне керування асинхронним двигуном. Електро-механічні модулі руху.

Тема 6. Мікропроцесорні пристрої у мехатронних системах.

Основні характеристики та функціональні можливості мікроконтролерів. Програмовані логічні контролери в промислових МС і роботизованих комплексах. Застосування комп'ютерів у МС.

Тема 7. Інтерфейси зв'язку.

Передача даних між мехатронними пристроями. Послідовні інтерфейси RS-232, RS-485, RS-422. Безпровідні мережі. Застосування Wi-Fi та Bluetooth. Перевірка наявності помилок в отриманих даних.

Тема 8. Системи управління мехатронними об'єктами.

Ієрархія управління в мехатронних системах. Проектування систем управління мехатронними об'єктами.

Тема 9. Інтелектуальні мехатронні системи.

Інтелектуальні методи управління. Інтелектуальне управління мехатронними системами на основі нечіткої логіки та нейронних мереж.

Тема 10. Промислові роботи.

Призначення та області застосування роботів та робототехнічних систем. Структура, класифікація і технічні характеристики промислових роботів (ПР).

Тема 11. Маніпулятори та сенсорні системи роботів.

Структура та основні характеристики маніпуляторів ПР. Ступені свободи маніпуляторів. Пряма й обернена задача кінематики. Сенсорні системи ПР.

Тема 12. Управління промисловими роботами.

Особливості систем автоматичного управління роботами. Програмне управління промисловими роботами. Засоби розробки програмного забезпечення мехатронних модулів і ПР.

Теми лабораторних занять

1. Основи програмування в середовищі Arduino IDE. Вивчення роботи з вхідними та вихідними дискретними сигналами
2. Організація зчитування сигналів з давачів
3. Використання акселерометра-гіроскопа
4. Реалізація програмного керування двигуном постійного струму
5. Дослідження роботи сервоприводів та реалізація циклограми 

6. Дослідження роботи маніпулятора з дистанційним управлінням
7. Реалізація захисту і блокування роботи маніпулятора при виявленні перешкод
8. Розроблення програмного забезпечення роботизованої ділянки
9. Використання мережевих інтерфейсів
10. Програмування оберненої задачі кінематики для маніпулятора
