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ВВЕДЕНИЕ

Форма проведения экзамена. Стандартный Устный экзамен – обучающийся по расписанию экзаменов сдает экзамен на оффлайн-платформе, на которой обучающемуся необходимо ответить устно экзаменационной комиссии.

	Начало экзамена: дата и время по расписанию экзамена.
	Окончание экзамена: через 3 часа от времени начала экзамена (точное 
время будет указано).

Максимальный балл – 100 баллов.


Основные темы курса

1. Жесткая и гибкая автоматизация. Функциональная схема робота. 
2. Кинематические схемы манипуляторов серийных и параллельных роботов.
3. Кинематические пары и их классификация. 
4. Степень свободы манипуляторов роботов.
5. Классификация роботов.
6. Постановка и решение прямой задачи кинематики роботов.
7. Постановка и решение обратной задачи кинематики роботов.
8. Направляющие косинусы, углы Эйлера. Однородные координаты и матрицы преобразования.
9. Матрицы преобразования Денавита-Хартенберга.
10. Матрицы преобразования Денавита-Хартенберга плоского манипулятора с тремя степенями свободы и его кинематический анализ.
11. Матрицы преобразования SCARA робота и его кинематический анализ.
12. Прямая и обратная кинематика Fanuc робота.
13. Кинематика параллельного манипулятора вида 5R.
14. Геометрия и обратная кинематика параллельного робота вида 3-PRRS.
15. Прямая кинематика параллельного робота вида 3-PRRS.
16. Геометрия и обратная кинематика параллельного робота вида 3-PRPS.
17. Прямая кинематика параллельного робота вида 3-PRPS.
18. Обобщенные матрицы преобразования.
19. Матрицы кинематических пар и бинарных звеньев параллельных роботов.
20. Итерационные методы решения кинематики параллельных роботов.
21. Дифференциальные уравнения движений параллельных роботов.
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