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1 Цель и задачи освоения дисциплины (модуля)
Целью освоения дисциплины является получение студентами базовых знаний по конструированию систем из объединения узлов точной механики, датчиков состояния внешней среды и самого объекта, источников энергии, исполнительных механизмов, усилителей, вычислительных устройств (ЭВМ и микропроцессоры).

Задачами освоения дисциплины являются овладение культурой мышления, способностью к обобщению, анализу и восприятию информации, умением использовать нормативные правовые документы, выработка навыков работы с компьютером как средством проектирования сложных систем, способностью использовать основные законы естественнонаучных дисциплин в профессиональной деятельности, применяет методы математического анализа и моделирования, теоретического и экспериментального исследования.

2 Место дисциплины (модуля) в структуре основной профессиональной образовательной программы

Дисциплина (модуль) относится к вариативной части основной профессиональной образовательной программы.

Дисциплина (модуль) изучается в 7 семестре. 
3 Перечень планируемых результатов обучения по дисциплине (модулю)

Перечень планируемых результатов обучения по дисциплине (модулю), соотнесенных с планируемыми результатами освоения основной профессиональной образовательной программы (формируемыми компетенциями), установленными в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы, приведён ниже.

В результате освоения дисциплины (модуля) обучающийся должен:
Знать: 

1) основные типы приводов используемых в робототехнике и мехатронике (код компетенции – ПК-12);

2) обобщенную функциональную схему привода робота и мехатронного модуля (код компетенции – ПК-12).
Уметь: 

1) использовать математические методы в технических приложениях (код компетенции – ОПК-3);

2) выбирать необходимые типы мехатронных и робототехнических систем, определять для них способы и системы управления (код компетенции – ПК-12);

3) выполнять анализ и синтез САУ (код компетенции – ПК-8);

4) проводить исследование САУ методами математического и натурного моделирования (код компетенции – ПК-8).
Владеть: 
1) способностью оценивать различные мехатронные и робототехнические системы на пригодность решения конкретной задачи (код компетенции – ОПК-3).

Полные наименования компетенций представлены в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.

4 Объем и содержание дисциплины (модуля)
4.1 Объем дисциплины (модуля), объем контактной и самостоятельной работы обучающегося при освоении дисциплины (модуля), формы промежуточной аттестации по дисциплине (модулю)

	Номер семестра
	Формы промежуточной аттестации
	Общий объем в зачетных единицах
	Общий объем в академических часах
	Объем контактной работы

в академических часах
	Объем самостоятельной работы в академических часах

	
	
	
	
	Лекционные занятия
	Практические (семинарские) занятия
	Лабораторные работы
	Клинические практические занятия
	Консультации
	Промежуточная аттестация
	

	Очная форма обучения

	7
	ДЗ
	5
	180
	42
	–
	14
	–
	–
	0,25
	123,75

	Итого
	–
	5
	180
	42
	–
	14
	–
	–
	0,25
	123,75


Условные сокращения: Э – экзамен, ЗЧ – зачет, ДЗ – дифференцированный зачет (зачет с оценкой), КП – защита курсового проекта, КР – защита курсовой работы.

4.2 Содержание лекционных занятий

Очная форма обучения

	№

п/п
	Темы лекционных занятий

	7 семестр

	1
	Мехатроника и рулевой привод как пример мехатронной системы

	2
	Типизация рулевых приводов и схемно-конструктивное выполнение их функциональных элементов

	3
	 Силовая система ВДРП 

	4
	 Классификация воздушно-динамических рулевых приводов

	5
	 Схемы управления автоматических приводов

	6
	Нагрузки на приводах

	7
	 Подход к математическому моделированию процессов в ВДРП

	8
	 Внутренняя газодинамическая задача расчёта устройств забора и сброса воздуха 

	9
	Схемы замещения фильтров 

	10
	 Пневмодвигатели 

	11
	Определение понятия мехатроника как области науки и техники.  Предмет мехатроники. Система управления летательным аппаратом. Устройства формирования управляющего сигнала. Органы управления летательным аппаратом.

	12
	Синергия. Суть синергетической интеграции. Определение понятия мехатронный модуль движения. 

	13
	Интеллектуальный мехатронный модуль. Три  базовых принципа синергетической интеграции элементов при проектировании мехатронного модуля. 

	14
	Техническое предложение. Технический проект.

	15
	Определение понятий мехатронная система и мехатронный модуль. Определение понятий преобразователь движения и интерфейс.

	16
	16. Преимущества, недостатки и конструктивные особенности электрических двигателей серии ДБМ с точки зрения их применения в конструкции мехатронного модуля.

	17
	Два основных способа осуществления синергетической интеграции при проектировании мехатронного модуля. 

	18
	18. Преимущества, недостатки и конструктивные особенности шаговых электрических двигателей с точки зрения их применения в конструкции мехатронного модуля.

	19
	Виды и основные особенности электрических двигателей углового перемещения постоянного и переменного тока, применяемых в конструкции мехатронных модулей.

	20
	Преимущества, недостатки и конструктивные особенности пьезоэлектрических двигателей с точки зрения их применения в конструкции мехатронного модуля.

	21
	Структурная модель мехатронного модуля (S-модель). Формирование S-модели мехатронного модуля на примере электрического привода с компьютерным управлением.

	22
	Математическое описание момента сухого трения, люфта механической передачи и нежесткости вала силовой системы мехатронного модуля автоматизированного нагрузочного стенда. 


4.3 Содержание практических (семинарских) занятий

Занятия указанного типа не предусмотрены основной профессиональной образовательной программой.
4.4 Содержание лабораторных работ

Очная форма обучения

	№

п/п
	Наименования лабораторных работ

	7 семестр

	1
	Типизация рулевых приводов и схемно-конструктивное выполнение их функциональных элементов

	2
	Классификация воздушно-динамических рулевых приводов

	3
	Силовые электромагнитные приводы и управляющие электромагниты


4.5 Содержание клинических практических занятий

Занятия указанного типа не предусмотрены основной профессиональной образовательной программой.
4.6 Содержание самостоятельной работы обучающегося

Очная форма обучения

	№

п/п
	Виды и формы самостоятельной работы

	7 семестр

	1
	Подготовка к лабораторным занятиям

	2
	Подготовка к промежуточной аттестации и ее прохождение


5 Система формирования оценки результатов обучения по дисциплине (модулю) в рамках текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации обучающегося

Очная форма обучения
	Мероприятия текущего контроля успеваемости 

и промежуточной аттестации обучающегося
	Максимальное количество баллов 

	7 семестр

	Текущий 

контроль 

успеваемости
	Первый 

рубежный

контроль
	Оцениваемая учебная деятельность 

обучающегося:

	
	
	Посещение лекционных занятий
	5

	
	
	Выполнение лабораторной работы №1
	10

	
	
	Выполнение лабораторной работы №2
	15

	
	
	Итого
	30

	
	Второй

рубежный

контроль
	Оцениваемая учебная деятельность 

обучающегося:

	
	
	Посещение лекционных занятий
	5

	
	
	Выполнение лабораторной работы №3
	25

	
	
	Итого
	30

	Промежуточная аттестация
	Зачет
	40 (100*)


* В случае отказа обучающегося от результатов текущего контроля успеваемости

Шкала соответствия оценок в стобальной и академической системах оценивания результатов обучения по дисциплине (модулю)

	Система оценивания 

результатов обучения 
	Оценки

	Стобалльная система оценивания
	0 – 39
	40 – 60
	61 – 80
	81 – 100

	Академическая система оценивания 

(экзамен, дифференцированный зачет, защита курсового проекта, 

защита курсовой работы)
	Неудовлетворительно
	Удовлетворительно
	Хорошо
	Отлично

	Академическая система оценивания 

(зачет)
	Не зачтено
	Зачтено


6 Описание материально-технической базы (включая оборудование и технические средства обучения), необходимой для осуществления образовательного процесса по дисциплине (модулю) 

Для осуществления образовательного процесса по дисциплине (модулю) требуются: 

– учебная аудитория, оборудованная доской для написания мелом или маркером (лекционные и практические (семинарские) занятия);

– компьютерный класс (лабораторные работы).

7 Перечень основной и дополнительной учебной литературы, необходимой для освоения дисциплины (модуля)
7.1 Основная литература

1. Слугин В.Г., Фимушкин В.С. ЗРПК «Панцирь-С1» – основы устройства и функционирования, аппаратура систем управления вооружением, мехатронные модули комплекса. Учебное пособие. – Тула: Изд-во ТулГУ, 2012. – 117 с. – Инв. №456-дсп.
2. Илюхина Н.С., Фимушкин В.С., Чуканов К.П. Управляемые боеприпасы комплексов высокоточного оружия. Противотанковые управляемые ракеты, управляемые артиллерийские снаряды и мины. Учебное пособие. – Тула: Изд-во ТулГУ, 2008. – 186 с. – Инв. №313-дсп.
3. Жабин И.П., Медведев А.Г. Ракетные комплексы сухопутных войск. Часть II. Противотанковые ракетные комплексы. Учебное пособие. – Тула: Изд-во ТВАИУ, 1996. – 148 с. – Инв. №16-дсп.
4. Елецкая, Галина Павловна. Электромеханические системы : учеб. пособие / Г. П. Елецкая, Н. С. Илюхина, А. П. Панков ; ТулГУ. — Тула : Изд-во ТулГУ, 2009. — 215 с.
7.2 Дополнительная литература

1. Шорников Е.Е. Проектирование силовых систем управления / Методические  указания по изучению курса. – Тула.: ТПИ – Кафедра «Системы автоматического управления». -1970. – 146 с.
2. Розанов Ю.К. Электронные устройства электромеханических систем: Учеб. пособие для студентов высш. учеб. заведений / Ю. К. Розанов, Е.М.Соколова. — М.: Академия, 2004. - 272 с.
8 Перечень ресурсов информационно-телекоммуникационной сети «Интернет», необходимых для освоения дисциплины (модуля)

1. http://www.exponenta.ru 
9 Перечень информационных технологий, необходимых для осуществления образовательного процесса по дисциплине (модулю)
9.1 Перечень необходимого ежегодно обновляемого лицензионного и свободно распространяемого программного обеспечения, в том числе отечественного производства 

1. Текстовый редактор Microsoft Word.

2. Пакет офисных приложений «МойОфис».

3. Пакет прикладных математических программ Matlab или его свободно распространяемый аналог Scilab.
9.2 Перечень необходимых современных профессиональных баз данных и информационных справочных систем

1. Компьютерная справочная правовая система Консультант Плюс.
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