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	Код компетенции
	Содержание компетенции

	1
	2

	ОПК-2
	способностью выявить естественнонаучную сущность проблем, возникающих в ходе профессиональной деятельности, привлечь их для решения соответствующий физико-математический аппарат



	ПК-14
	владением методами и средствами физического и математического (компьютерного) моделирования в том числе с использованием универсальных и специализированных программно-вычислительных комплексов, систем автоматизированных проектирования, стандартных пакетов автоматизации исследований, владение методами испытаний строительных конструкций и изделий, методами постановки и проведения экспериментов по заданным методикам

	ПК-18
	владением методами мониторинга и оценки технического состояния и остаточного ресурса строительных объектов и объектов жилищно-коммунального хозяйства, строительного и жилищно-коммунального оборудования




Краткое содержание дисциплины (перечень изучения тем, разделов)
-.Общая функциональная схема автоматизированной системы регулирования и управления технологическими комплексами  в строительстве.

-Классификация основных элементов устройств и систем автоматизации.

-.Области применения в строительстве промышленных роботов.
-Основные понятия и определения робототехники.
- Робот ПР 601/60. Общая конструкция степени подвижности. Рабочее пространство. Структурная схема.

-Конструкция , кинематические схемы, технические характеристики  степеней подвижности.

- Робот ТУР – 10. Общая конструкция. Степени подвижности. Рабочее пространство. Структурная схема.

- Конструкция, кинематические схемы, технические характеристики степеней подвижности.
- Основные определения кинематики манипулятора.
-Системы координат манипулятора.

- Переход от одной координатной системы к другой. Проективное пространство.

-Матрицы преобразования координат манипулятора робота ПР 601/60.

- Уравнение кинематики манипулятора. Прямая и обратная кинематические задачи.
- Динамическая модель манипулятора и его звеньев. Общие приемы схематизации, используемые при построении динамической модели механизма. Основные допущения, принимаемые при разработке математической модели манипулятора.

- Расчетные схемы манипулятора.

- Динамика уравновешивающих устройств манипулятора.

-Математические модели сепаратных объектов управления.

-Математическая модель манипулятора как многомерного объекта.

- Аппроксимация математических моделей манипулятора как объекта управления.
- Обобщенная структурная схема системы.

- Динамика систем управления приводами промышленного робота.
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