




 

1. ПЛАНИРУЕМЫЕ РЕЗУЛЬТАТЫ ОБУЧЕНИЯ ПО ДИСЦИПЛИНЕ 

Категория (группа) 

компетенций 

Код и наименование 

компетенции 

Код и наименование 

индикатора 

достижения 

компетенции 

Наименование показателя 

оценивания результата 

обучения по дисциплине 

 ПК-2. Способен 

разрабатывать управ-

ляющие устройства 

отдельных мехатрон-

ных модулей и 

робототехнических 

устройств манипуля-

ционного и мобильно-

го классов на базе 

стандартных комплек-

тующих элементов 

автоматики и 

микроконтроллерной 

техники 

ПК-2.1 Выполняет 

расчет и реализацию 

отдельных узлов 

мехатронных и 

робототехнических 

систем на базе стан-

дартных комплекту-

ющих элементов 

автоматики и микро-

процессорной техники 

 

 

Знать: подходы к разработке 

методик проведения экспери-

ментов на действующих 

макетах и образцах мобиль-

ных и манипуляционных 

роботов и их подсистем;  

 

 Уметь: применять современ-

ное программное обеспечение 

и оборудование для создания 

экспериментальных образцов 

мобильных и манипуляцион-

ных роботов; 

 

Владеть навыками использо-

вания программных  пакета-

мов Matlab, Mathcad, Adams  с 

целью проведения вычисли-

тельных экспериментов, 

моделирования и расчета 

систем управления мобиль-

ными и манипуляционными 

роботами, их подсистем и 

отдельных модулей;  
ПК-2.2. Проводит 

совместное моделиро-

вание динамики 

устройств управления 

мехатронных модулей 

и робототехнических 

систем 

Знать: методы обработки 

результатов экспериментов с 

применением современных 

программных  и технических 

средств. 

 

 Уметь: применять современ-

ное программное обеспечение 

и оборудование для разработ-

ки математических моделей 

элементов мобильных и 

манипуляционных роботов; 

 

Владеть навыками проведе-

ния экспериментов на дей-

ствующих макетах и образцах 

мобильных и манипуляцион-

ных роботов и их подсистем;  

навыки обработки результатов 

с применением современных 

информационных технологий 

и технических средств. 



2. МЕСТО ДИСЦИПЛИНЫ В СТРУКТУРЕ ОБРАЗОВАТЕЛЬНОЙ 

ПРОГРАММЫ 

1. Компетенция ПК-2. Способен разрабатывать управляющие устройства 

отдельных мехатронных модулей и робототехнических устройств манипуляци-

онного и мобильного классов на базе стандартных комплектующих элементов 

автоматики и микроконтроллерной техники 

Данная компетенция формируется следующими дисциплинами. 

Стадия Наименования дисциплины 

1 Теория автоматического управления 

2 Технические средства систем управления роботов   

3. ОБЪЕМ ДИСЦИПЛИНЫ 

Общая трудоемкость дисциплины составляет 3 зач. единиц,  108  часов. 

Форма промежуточной аттестации  зачет  

. 

Вид учебной работы 
Всего 

часов 

Семестр 

№ 7 

Общая трудоемкость дисциплины, час 108 108 

Контактная работа (аудиторные занятия), в том числе: 54 51 

лекции 34 34 

лабораторные 17 17 

практические 0 0 

групповые консультации в период теоретического обучения и 

промежуточной аттестации 

3 3 

Самостоятельная работа студентов, включая индивидуальные и 

групповые консультации, в том числе: 

54 54 

курсовой проект 0 0 

курсовая работа 0 0 

расчетно-графическое задание 0 0 

индивидуальное домашнее задание 0 0 

самостоятельная работа на подготовку к аудиторным занятиям 

(лекции, практические занятия, лабораторные занятия) 

46 46 



4. СОДЕРЖАНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ 

4.1. Наименование тем, их содержание и объем 

Курс  4 . Семестр  7  

№ 

п/п 

Наименование раздела 

(краткое содержание) 

Объем на тематический раздел 

по видам учебной нагрузки, час  
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1 2 3 4 5 6 

1. Необходимые сведения из теории автоматического управления 

 Принципы построения систему управления. Способы 

описания непрерывных динамических систем в 

форме передаточных функций и уравнений в про-

странстве состояний. Управляемость и наблюдае-

мость. Качество систем управления. Простейшие 

методы построения регуляторов: метод Циглера-

Никольса, метод корневого годографа, метод ЛАЧХ, 

метод пространства состояний. 

2  2 10 

2. Исполнительные устройства роботов 

 Кинематика многозвенных манипуляторов. Кон-

струкции манипуляторов промышленных роботов. 

Приводы промышленных роботов. Общая характери-

стика используемых устройств (манипуляторов) 

роботов. Математическое описание привода. Мате-

матическое описание манипуляторов (системы со 

связями, формализм Лагранжа, кинематическая 

модель, динамическая модель, динамическая модель 

с приводом).  

 

6  4 22 

3 Системы управления манипуляционными и 

мобильными роботами 

    

 Классификация систем управления. Системы про-

граммного управления роботов. Общая структура 

систем программного управления. Программные 

системы  циклового, контурного и позиционного 

управления. Типовые законы управления, использу-

емые в следящих система управления роботов.  

Системы адаптивного управления роботами. 

Адаптация и уровни адаптации.  Контурное и пози-

ционное адаптивное управление. Принципы постро-

ения системы очувствления. Идентификационный 

подход к адаптивному управлению роботами. Про-

граммное обеспечение системы управления адаптив-

ных роботов. Языки и системы программирования 

роботов. 

 

12  6 10 



4. 
Система управления исполнительного уровня 

    

 Математическая модель исполнительной системы. 

Исследование линеаризованной модели исполни-

тельной системы. Автоматизированный синтез 

исполнительной системы. Анализ исполнительной 

системы при кинематическом управлении. 

8  3 6 

5. Методы динамического управления манипулято-

рами 

    

 Методы, основанные на решении обратных задач 

динамики. Декомпозиция управления. Силовая 

обратная связь. Динамическое планирование. 

4  2 6 

 ВСЕГО 34  17 54 

 

4.2. Содержание практических (семинарских) занятий 

Не предусмотрено учебным планом. 

4.3. Содержание лабораторных занятий 

№ 

п/п 

Наименование раздела 

дисциплины 

Тема лабораторного занятия Колич. 

часов 

Самостоятельная 

работа 

на подготовку 

к аудиторным 

занятиям 

Семестр № 7 

1 Исполнительные устройства 

роботов 

Исследование работы датчиков 

положения, скорости и ускорения 

мобильного робототехнического 

комплекса. 

6 6 

2 Система управления испол-

нительного уровня 

Исследование П-, ПД- и ПИД-

регуляторов для управления 

скоростью движения мобильного 

робота 

6 6 

3 Математическое обеспечение 

систем логического управле-

ния манипуляционными 

робототехническими систе-

мами 

Исследование оценки измеряемой 

величины (положения мобильного 

робота) на основе фильтра Калма-

на 

Исследование модулей беспро-

водной передачи данных в систе-

ме управления мобильным робо-

том 

Моделирование модели робопоез-

да в среде программного пакета 

Adams.   

5 5 

Всего 17 17 

4.4. Содержание курсового проекта/работы 

Не предусмотрено учебным планом. 

4.5. Содержание расчетно-графического задания, 

индивидуальных домашних заданий 

Не предусмотрено учебным планом. 



5. ОЦЕНОЧНЫЕ МАТЕРИАЛЫ ДЛЯ ПРОВЕДЕНИЯ ТЕКУЩЕГО 

КОНТРОЛЯ, ПРОМЕЖУТОЧНОЙ АТТЕСТАЦИИ 

5.1. Реализация компетенций 

1. Компетенция ПК-2. Способен разрабатывать управляющие устройства 

отдельных мехатронных модулей и робототехнических устройств манипуляци-

онного и мобильного классов на базе стандартных комплектующих элементов 

автоматики и микроконтроллерной техники 

Наименование индикатора достижения 

компетенции 
Используемые средства оценивания 

ПК-2.1 Выполняет расчет и реализацию отдель-

ных узлов мехатронных и робототехнических 

систем на базе стандартных комплектующих 

элементов автоматики и микропроцессорной 

техники 

 

ПК-2.2. Проводит совместное моделирование 

динамики устройств управления мехатронных 

модулей и робототехнических системназначения  

Дифференцированный зачет защита 

лабораторных работ 

5.2. Типовые контрольные задания для промежуточной аттестации 

5.2.1. Перечень контрольных вопросов (типовых заданий) 

для экзамена / дифференцированного зачета / зачета 

 

№ 

п/п 

Наименование 

раздела дисциплины 

Содержание вопросов (типовых заданий) 

1 Необходимые сведения 

из теории автоматиче-

ского управления 

1. Какие способы коррекции системы  управления Вам 

известны? Как реализуется метод подчиненного регулиро-

вания? 

2. Как проводится синтез корректирующих устройств по 

ЛАЧХ? 

3. В каких случаях система уравнений математической 

модели исполнительной системы манипуляционного 

робота распадается на отдельные, не связанные между 

собой дифференциальные уравнения степеней подвижно-

сти манипулятора? 

4. Сформулируйте обратную задачу динамики для мани-

пуляционного механизма. 

5. При каких условиях можно эффективно использо-

вать линейную динамическую коррекцию? 

 

2 Системы управления 

манипуляционными и 

мобильными роботами 

1. Какие три системы координатных перемещений 

наиболее часто используются в промышленных роботах? 

2. Как реализуется управление манипулятором по векто-

ру скорости? 

3. Опишите вид частотных характеристик системы 

управления манипулятором по вектору скорости в диапа-

зоне рабочих частот. 

4. Как реализовать исполнительную систему, позволяю-

щую управлять манипулятором как по скорости, так и по 

положению? Требуется ли подстройка параметров си-



стемы при переходе от одного принципа управления к 

другому? 

 

3 Системы управления 

манипуляционными и 

мобильными роботами 

1. Чем отличаются адаптивные роботы от интеллекту-

альных роботов? 

2. Как использовать метод «замороженных» параметров 

при необходимости исследования движения манипулято-

ра вдоль заданной траектории? 

3. Как используются результаты решения прямой и 

обратной задач о положении манипулятора при планиро-

вании движения его по заданной траектории? 

4. Что такое циклограмма движения приводов робота? 

Как происходит управлению скоростью и ускорением 

звеньев манипулятора в процессе его движения по задан-

ной траектории? 

4 
Система управления 

исполнительного 

уровня 

1. Что представляет собой модель исполнительной си-

стемы мобильного робота? 

2. Что, по Вашему мнению, представляет собой запись 

системы уравнений динамики РТК? 

3. Что включает в себя математическая модель исполни-

тельной системы манипуляционного робота. 

4. Какой вид примут коэффициенты линеаризованного 

уравнения при использовании сплайнов? 

5. Влияние нелинейных факторов на работу исполни-

тельных систем. 

5 Методы динамическо-

го управления мани-

пуляторами 

1. Методика расчета и автоматизированного проектиро-

вания исполнительных систем. 

2. Как исследовать взаимное влияние степеней подвиж-

ности манипулятора с помощью частотных характери-

стик? 

3. Какой физический смысл имеет передаточная матрица 

комплекса отдельно взятых приводов и как ее используют 

при анализе динамики исполнительной системы? 

Почему взаимное влияние каналов управления исполни-

тельной системы, как правило, не существенно в диапа-

зонах низких и высоких частот? Каким образом можно 

численно оценить это взаимовлияние? 

 

5.2.2. Перечень контрольных материалов 

для защиты курсового проекта / курсовой работы 

Не предусмотрено учебным планом. 

5.3. Типовые контрольные задания (материалы) для текущего контроля в 

семестре 

В лабораторном практикуме по дисциплине представлен перечень работ, 

обозначены цель и задачи, необходимые теоретические и методические указа-

ния к работе, перечень контрольных вопросов. 

Защита лабораторных работ возможна после проверки правильности вы-

полнения задания, оформления отчета. Защита проводится в форме собеседова-



ния преподавателя со студентом по теме работы. Примерный перечень кон-

трольных вопросов для защиты практических работ представлен в таблице. 

 

№ Тема лабораторной рабо-

ты 

Контрольные вопросы 

1.  Лабораторная работа №1.  

Исследование работы 

датчиков положения, 

скорости и ускорения 

мобильного робототехни-

ческого комплекса. 

1. Чем отличаются программные роботы от адаптивных 

роботов? 

2. На каких принципах основана работа датчиков положе-

ния элементов робототехнического комплекса? 

3. На каких принципах основана работа датчиков скорости 

элементов робототехнического комплекса? 

4. На каких принципах основана работа датчиков ускоре-

ния элементов робототехнического комплекса? 

5. Что такое статическая характеристика датчика? 

6. Как экспериментально определить передаточную 

функцию датчика? 

 

2.  Лабораторная работа №2.  

Исследование П-, ПД- и 

ПИД-регуляторов для 

управления скоростью 

движения мобильного 

робота 

1. Приведите классификацию приводов роботов. 

2. Опишите приводы с вентильными двигателями. 

3. Что такое приводы переменного тока? 

4. Опишите приводы на базе шаговых двигателей. 

5. Как работают высокомоментные безредукторные приво-

ды? 

6. Как осуществить идентификацию передаточной функ-

ции электромеханического привода постоянного тока. 

7. Как оценить показатели качества: время переходного 

процесса, колебательность, динамическую ошибку? 

8. В чем заключается расчет настроек регулятора методом 

Циглера-Никольса? 

9. В чем заключается расчет настроек регулятора методом 

корневого годографа? 

10. Опишите эксперимент по исследованию различных 

типов регуляторов скорости двигателя постоянного тока 

мобильного робота. 

3.  Лабораторная работа №3.  

Исследование оценки 

измеряемой величины 

(положения мобильного 

робота) на основе фильтра 

Калмана 

1. Что такое фильтр Калмана?  

2. Как фильтр Калмана применяется для повышения 

точности измерения бортовых датчиков мобильного робо-

та? 



№ Тема лабораторной рабо-

ты 

Контрольные вопросы 

4.  Лабораторная работа №4.  

Исследование модулей 

беспроводной передачи 

данных в системе управ-

ления мобильным робо-

том 

1. Какие модули беспроводной передачи данных для мо-

бильных роботов Вы знаете? 

2. Как применить модули беспроводной передачи данных 

при построении системы управления мобильным роботом? 

3. Какие программные пакеты необходимы для проведения 

экспериментов с беспроводными коммуникациями? 

5.  Лабораторная работа №5.  

Моделирование модели 

робопоезда в среде про-

граммного пакета Adams.   

1. Что такое робопоезд? 

2. Как осуществить моделирование движения робопо-

езда с помощью программного продукта MSC Adams и 

Matlab? 

3. Какие показатели качества движения робопоезда 

можно использовать для оценки эффективности системы 

управления им. 

 

 

5.4. Описание критериев оценивания компетенций и шкалы оценивания 

При промежуточной аттестации в форме экзамена, дифференцированного 

зачета, дифференцированного зачета при защите курсового проекта/работы 

используется следующая шкала оценивания: 2 – неудовлетворительно, 3 – 

удовлетворительно, 4 – хорошо, 5 – отлично. 

Критериями оценивания достижений показателей являются: 

Наименование 

показателя 

оценивания 

результата 

обучения по 

дисциплине 

Критерий оценивания 

Знания Знание терминов, классификаций, основных принципов 

Объем освоенного материала 

Полнота ответов на вопросы 

Четкость изложения и интерпретации знаний 

Умения Умение применять современное программное обеспечение и оборудование для 

создания мобильных и манипуляционных роботов; 

Навыки Владеть навыками использования специализированных программных  пакетов 

с целью проведения вычислительных экспериментов, моделирования и расчета 

систем управления мобильными и манипуляционными роботами 



Оценка преподавателем выставляется интегрально с учётом всех показа-

телей и критериев оценивания. 

Оценка сформированности компетенций по показателю Знания. 

Критерий 
Уровень освоения и оценка 

2 3 4 5 

Знание терми-

нов, классифи-

каций, основ-

ных принци-

пов 

Не знает терми-

нов классифика-

ций, основных 

принципов 

Знает термины 

классификации, 

основные прин-

ципы, но допус-

кает неточности 

формулировок 

Знает термины 

классификации, 

основные прин-

ципы 

Знает термины 

классификации, 

основные прин-

ципы, может 

корректно сфор-

мулировать их 

самостоятельно 

Объем освоен-

ного материала 

Не знает значи-

тельной части 

материала дисци-

плины 

Знает только 

основной матери-

ал дисциплины, 

не усвоил его 

деталей 

Знает материал 

дисциплины в 

достаточном 

объеме 

Обладает твер-

дым и полным 

знанием материа-

ла дисциплины, 

владеет дополни-

тельными знани-

ями 

Полнота 

ответов на 

вопросы 

Не дает ответы на 

большинство 

вопросов 

Дает неполные 

ответы на все 

вопросы 

Дает ответы на 

вопросы, но не 

все – полные 

Дает полные, 

развернутые 

ответы на постав-

ленные вопросы 

Четкость 

изложения и 

интерпретации 

знаний 

Излагает знания 

без логической 

последовательно-

сти 

Излагает знания с 

нарушениями в 

логической 

последовательно-

сти 

Излагает знания 

без нарушений в 

логической 

последовательно-

сти 

Излагает знания в 

логической 

последовательно-

сти, самостоя-

тельно их интер-

претируя и 

анализируя 

Не иллюстрирует 

изложение пояс-

няющими схема-

ми, рисунками и 

примерами 

Выполняет 

поясняющие 

схемы и рисунки 

небрежно и с 

ошибками 

Выполняет 

поясняющие 

рисунки и схемы 

корректно и 

понятно 

Выполняет 

поясняющие 

рисунки и схемы 

точно и аккурат-

но, раскрывая 

полноту усвоен-

ных знаний 

Неверно излагает 

и интерпретирует 

знания 

Допускает неточ-

ности в изложе-

нии и интерпре-

тации знаний 

Грамотно и по 

существу излага-

ет знания 

Грамотно и точно 

излагает знания, 

делает самостоя-

тельные выводы 

 

  



Оценка сформированности компетенций по показателю Умения. 

Критерий 
Уровень освоения и оценка 

2 3 4 5 

Умение 

применять 

современное 

программное 

обеспечение и 

оборудование 

для создания 

мобильных и 

манипуляционн

ых роботов 

Не умеет 

применять 

современное 

программное 

обеспечение и 

оборудование для 

создания 

мобильных и 

манипуляционных 

роботов 

Умеет применять 

современное 

программное 

обеспечение и 

оборудование для 

создания  

манипуляционных 

роботов со степе-

нью свободы не 

больше четырех 

Умеет применять 

современное 

программное 

обеспечение и 

оборудование для 

создания 

мобильных и 

манипуляционных 

роботов 

Умеет самостоя-

тельно применять 

современное 

программное 

обеспечение и 

оборудование для 

создания 

мобильных и 

манипуляционных 

роботов со степе-

нью свободы 

больше четырех 

 

Оценка сформированности компетенций по показателю Навыки. 

Критерий 
Уровень освоения и оценка 

2 3 4 5 

Владеть 

навыками 

использования 

специализиро-

ванных 

программных  

пакетов с целью 

проведения 

вычислительны

х 

экспериментов, 

моделирования 

и расчета 

систем 

управления 

мобильными и 

манипуляционн

ыми роботами 

Не владеет 

использования 

специализирован-

ных программных  

пакетов с целью 

проведения 

вычислительных 

экспериментов, 

моделирования и 

расчета систем 

управления 

мобильными и 

манипуляционным

и роботами 

Имеются навыки 

использования 

специализирован-

ных программных  

пакетов с целью 

проведения 

вычислительных 

экспериментов, 

моделирования и 

расчета систем 

управления 

мобильными и 

манипуляционным

и роботами 

Владеет навыка-

ми использования 

специализирован-

ных программных  

пакетов с целью 

проведения 

вычислительных 

экспериментов, 

моделирования и 

расчета систем 

управления 

мобильными и 

манипуляционным

и роботами 

Владеет навыками 

использования 

программных  

пакетамов Matlab, 

Mathcad, Adams  с 

целью проведения 

вычислительных 

экспериментов, 

моделирования и 

расчета систем 

управления 

мобильными и 

манипуляционным

и роботами, их 

подсистем и 

отдельных 

модулей; 

навыками 

проведения 

экспериментов на 

действующих 

макетах и 

образцах 

мобильных и 

манипуляционных 

роботов и их 

подсистем;  

навыки обработки 

результатов с 

применением 

современных 

информационных 

технологий и 



технических 

средств. 

 

6. МАТЕРИАЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКОЕ 

И УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ 

6.1. Материально-техническое обеспечение 

№ 
Наименование специальных помещений 

и помещений для самостоятельной работы 

Оснащенность специальных помещений 

и помещений для самостоятельной работы 

1 Лаборатория робототехнических комплек-

сов УК4 №232   

проектор с переносным экраном; система 

автоматизированного проектирования 

(CAD) Autodesk Inventor; системы инже-

нерного анализа (CAE) корпорации MSC 

Software; наборы датчиков и серводвига-

телей, управляющие контроллеры 

(Arduino, МИЛАНДР) и одноплатные 

компьютеры (Raspberry PI, Cubieboard); 

cистема технического зрения Cognex DVT 

545; манипуляторы TH-350, лабораторные 

5-степенные роботы НПИ Уралучтех; 

конвейер SCC-900; среда математического 

моделирования и вычислений MathWorks 

Individual Licenses (per License): MATLAB 

2016b, Simulink, Neural Networks Toolbox, 

Fuzzy Logic Toolbox, Control System 

Toolbox (10 лиц. №1145851 бессрочная); 

среда разработки Microsoft Visual Studio; 

среда разработки и отладки программ 

промышленного SCARA-робота TSPC; 

 среда разработки программ для промыш-

ленной системы технического зрения DVT 

Intellect 1.4.0; 7 персональных компьюте-

ров с доступом в сеть Интернет. 

 

 

2 Читальный зал библиотеки для самостоя-

тельной работы 

Специализированная мебель; компьютер-

ная техника, подключенная к сети «Ин-

тернет», имеющая доступ в электронную 

информационно-образовательную среду 

3 Методический кабинет Специализированная мебель; мультиме-

дийный проектор, переносной экран, 

ноутбук 

6.2. Лицензионное и свободно распространяемое программное обеспечение 

№ 
Перечень лицензионного 

программного обеспечения 
Реквизиты подтверждающего документа 

1 Microsoft Windows 10 Корпо-

ративная 

Соглашение Microsoft Open Value Subscription 

V6328633. Соглашение действительно с 02.10.2017 

по 31.10.2023). Договор поставки ПО 

0326100004117000038-0003147-01 от 06.10.2017 



2 Microsoft Office Professional 

Plus 2016 

Соглашение Microsoft Open Value Subscription 

V6328633. Соглашение действительно с 02.10.2017 

по 31.10.2023 

3 Kaspersky Endpoint Security 

«Стандартный Russian Edition» 

Сублицензионный договор № 102 от 24.05.2018. 

Срок действия лицензии до 19.08.2020 

Гражданско-правовой Договор (Контракт) № 27782 

«Поставка продления права пользования (лицензии) 

Kaspersky Endpoint Security от 03.06.2020. Срок 

действия лицензии 19.08.2022г. 

4 Google Chrome Свободно распространяемое ПО согласно условиям 

лицензионного соглашения 

5 Mozilla Firefox Свободно распространяемое ПО согласно условиям 

лицензионного соглашения 

6.3. Перечень учебных изданий и учебно-методических материалов 

1. Бурдаков, С.Ф. Системы управления движением колесных роботов / С. 

Ф. Бурдаков, И. В. Мирошник, Р. Э Стельмаков. – СПб.: Наука, 2001.  – 227 с. 

2. Градецкий, В.Г. Управляемое движение мобильных роботов по произ-

вольно ориентированным в пространстве поверхностям: монография / В. Г. 

Градецкий, В.Б. Вешников, С. В. Калиничеко, Л.Н. Кравчук. – М.: Наука, 2001. 

–  359 с.  

3. Юревич Е. И. Основы робототехники / Е. И. Юревич. – 2-е изд., перераб. 

и  доп. – СПб.: БХВ-Петербург, 2005. – 416 с. 

4. Зенкевич, С.Л. Основы управления манипуляционными роботами: учеб-

ник для вузов / С.Л. Зенкевич, А. С. Ющенко. – 2-е изд., исправ. и доп.  – М.: 

Изд-во МГТУ им. Н.Э. Баумана, 2004. – 480 с. 

5. Зенкевич, С.Л. Основы управления манипуляционными роботами: учеб-

ник для вузов  по спец. «Роботы»/ С.Л. Зенкевич, А. С. Ющенко. –  М.: Изд-во 

МГТУ им. Н.Э. Баумана, 2000. – 399 с. 

6. Юревич, Е.И. Робототехника завтра (проблемы и перспективы разви-

тия): монография / Е.И. Юревич. – Саарбрюккен: Изд-во LAP LAMBERT, 2013. 

– 96 с. 

7. Корендясев, А.И. Теоретические основы робототехники: монография / 

А.И. Корендясев, Б.Л. Саламандра, Л.И. Тывес. – М.: Наука. Книга 1. –   2006. – 

382 с. 

6.4. Перечень интернет ресурсов, профессиональных баз данных, 

информационно-справочных систем 

1. http://servomotors.ru/documentation/robot/robot_books.html – Книги по ро-

бототехнике.  

2. http://www.scirp.org/Index.aspx – 200 наиболее он-лайн известных научно-

технологических журналов по различным отраслям знаний в открытом 

доступе. 

http://www.scirp.org/Index.aspx
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