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Содержание программы 

 

1. БАЗОВЫЕ КАТЕГОРИИ МЕХАТРОНИКИ И РОБОТОТЕХНИКИ 

Основные понятия и определения. Этапы развития мехатроники и робототех-

ники. Классификация мехатронных и робототехнических систем. Тенденции совре-

менного развития мехатронных и робототехнических систем. Применение ме-

хатронных и робототехнических систем. Надежность и долговечность мехатронных 

и робототехнических систем: основные понятия, базовые расчетные формулы, виды 

отказов, ВБР-определение, способы определения для элемента и системы. Основные 

способы соединения элементов в системе. Способы повышения надежности систем. 

Основные понятия системологии. Системотехника. Принципы системного 

подхода. Классификация систем. Структурные модели. Процедуры декомпозиции и 

агрегатирования систем. Синтез систем. Показатели качества систем. 

Общая концепция устройства мехатронных и робототехнических систем. Эта-

пы проектирования МХиРТС. Особенности проектирования МХиРТС. Методы про-

ектирования. Современные тенденции и проблемы проектирования. Назначение 

САПР, CAD/CAM/CAE, PLM-системы: назначение и возможности. CALS-

технологии. 

 

2.ПРИМЕНЕНИЕ МЕХАТРОННЫХ И РОБОТОТЕХНИЧЕСКИХ СИСТЕМ 

Применение МХиРТС в различных отраслях промышленности. МХиРТ 

устройства, работающие в экстремальных условиях. Бытовые МХиРТ устройства. 

Медицинские МХиРТ устройства. Супертехнологии. Кинетотроника. Пьезоэлектри-

ческие устройства. Биомеханика. Бионические мехатронные устройства. Нанотех-

нологии вмехатронике. Химомеханика. Проблематика современных методов управ-

ления мехатронными модулями и системами. 

Цели и задачи структурного анализа. Определение степени подвижности. 

Определение и планирование рабочей зоны робота. Цели и задачи кинематического 

анализа. Аналитический, графический и графоаналитический способы проведения 

кинематического анализа. Особенности кинематического анализа роботов.Цели и 

задачи силового анализа. Методы проведения силового анализа механизмов. Осо-

бенности силового анализа робота. Базовые определения. Цели и задачи динамиче-

ского анализа. Методика проведения динамического анализа. Особенности динами-

ческого анализа робота.Прикладные программы расчета МХиРТС: алгоритмы и ме-

тодики расчета, заложенные в программы. Применение и возможности прикладных 

программ расчета. 

Способы преобразования движения. Классификация механизмов. Принципы 

функционирования механических, пневмогидравлических, электромагнитных, пье-

зоэлектрических устройств. Передаточные функции и характеристики исполнитель-

ных механизмов. Приводы систем микроперемещений. Энергетические элементы. 

Способы преобразования одного вида энергии в другой. Преобразователи энергии: 

принципы работы, особенности конструкции. Интеллектуальные мехатронные мо-

дули. Особенности конструкции.  



Робототехнические модули. Захватные устройства. Типовые конструкции. Па-

раметры и характеристики. Типовые конструкции захватных систем для выполнения 

различных работ. 

Понятие моделирования. Классификация, структура и принципы построения 

математических моделей. Фундаментальные законы сохранения, превращения и 

взаимосвязи. Базовые соотношения гидромеханики, теории упругости, термодина-

мики и теории колебаний. Схемные модели, нелинейные модели, имитационные в 

МХиРТ. Аналитические и численные методы решения систем уравнений математи-

ческой модели. 

 

3. ЭЛЕМЕНТЫ СИСТЕМЫ УПРАВЛЕНИЯ МЕХАТРОННЫХ И РОБОТО-

ТЕХНИЧЕСКИХ СИСТЕМ 

Понятие и способы управления. Программное управление. Автоматическое 

регулирование. Параметрическая и структурная адаптация. Интеллектуальное 

управление. Законы управления. Уровни интеллектуализации мехатронных систем. 

Принцип конфигурируемого управления. Пределы аппаратной и программной цен-

трализации. Вопросы теории управления. Проблематика современных методов 

управления. Перспективные направления развития методов управления МХиРТС. 

Аналоговые и цифровые сигналы. АЦП и ЦАП, типы, характеристики. Клас-

сификация датчиков. Физические основы работы датчиков, характеристики. Аппа-

ратно-программное обеспечение МХиРТС. 

Базовые определения. Микропроцессорная система: принципы организации, 

структура, базовые принципы работы, характеристики. Применение микропроцес-

сорной техники, промышленные микроконтроллеры. Интеллектуальные техниче-

ские системы. Искусственный интеллект. 

Характеристики современных вычислительных устройств. Вычислительные 

сети. Параллельные вычисления. Суперкомпьютеры. Применение мехатронных тех-

нологий в компьютерах и периферийных устройствах. 

 

Форма проведения вступительного испытания 

 

Вступительное испытание проводится в форме письменного экзамена. 

 

Продолжительность вступительного испытания 

 

Продолжительность вступительного испытания – 1 час 30 минут (90 минут). 

 

Критерии оценки знаний поступающих 

 

В рамках вступительного испытания предусматриваются тестовые задания: 

10 заданий закрытого типа с выбором одного ответа, 20 заданий на установление 

последовательности и (или) установление соответствия, 1 задание с развернутым 

ответом. Максимальная оценка – 100 баллов. При выставлении итоговой оценки 

набранные баллы суммируются. 

Критерии оценивания ответов поступающего представлены в таблице. 



 

Таблица – Критерии оценки ответов поступающего. 

Структура экзаменационных заданий 

Количе-
ство за-
даний 

Количе-
ство бал-
лов за вы-
полнение 
задания 

Тестовые задания с выбором одного ответа 10 2 

Тестовые задания на установление последовательности 
и(или) установление соответствия 

20 2 

Тестовые задания с развернутым ответом 1  
Характеристика ответа   
Представлен полный, развернутый ответ на поставлен-

ный вопрос, показана совокупность осознанных знаний, 
проявляющаяся в свободном оперировании понятиями, 
умении выделить существенные и несущественные призна-
ки, причинно-следственные связи. Знание демонстрируется 
на фоне понимания его в системе данного направления и 
междисциплинарных связей. Ответ формулируется в тер-
минах науки, изложен литературным языком, логичен, до-
казателен, демонстрирует авторскую позицию. Могут быть 
допущены недочеты в определении понятий. 

 36-40 

Представлен развернутый ответ на поставленный во-
прос, доказательно раскрыты основные положения вопроса; 
в ответе прослеживается четкая структура, логическая по-
следовательность, отражающая сущность раскрываемых 
понятий, теорий, явлений. Ответ изложен литературным 
языком в терминах науки. В ответе допущены недочеты. 
Отсутствует авторская позиция. 

 31-35 

Представлен развернутый ответ на поставленный во-
прос, показано умение выделить существенные и несуще-
ственные признаки, причинно-следственные связи. Ответ 
логичен, изложен в терминах науки, но нечетко структури-
рован. Допущены незначительные ошибки или недочеты. 

 26-30 

Представлен недостаточно последовательный ответ на 
поставленный вопрос, но при этом показано умение выде-
лить существенные и несущественные признаки и причин-
но-следственные связи. Ответ логичен и изложен в терми-
нах науки. Могут быть допущены 1-2 существенные ошиб-
ки в определении основных понятий. 

 21-25 

Представлен недостаточно полный и недостаточно раз-
вернутый ответ. Логика и последовательность изложения 
имеют нарушения. Поступающий затрудняется выделить 
существенные и несущественные признаки и причинно-
следственные связи, может конкретизировать обобщенные 
знания, доказав на примерах их основные положения. 

 16-20 

Представлен неполный ответ, логика и последователь-  11-15 



ность изложения имеют существенные нарушения. Допу-
щены грубые ошибки при определении сущности раскры-
ваемых понятий, теорий, явлений, вследствие непонимания 
их существенных и несущественных признаков и связей. В 
ответе отсутствуют выводы. Умение раскрыть конкретные 
проявления обобщенных знаний не показано. 

В ответе отсутствует логика изложения. Ответ пред-
ставлен непоследовательно, сведения носят отрывочный, 
бессистемный характер. Не продемонстрировано владение 
понятийным аппаратом. Допущено некорректное использо-
вание научных терминов. Ответ представлен в виде набора 
понятий и отрывочного частичного перечисления призна-
ков и связей. 

Ответ не соответствует заданию вступительного испы-
тания. 

 0-10 

Ответ отсутствует  0 

Минимальное количество баллов, подтверждающее успешное прохождение 

вступительного испытания, составляет 51 балл. 
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