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ОБЩИЕ УКАЗАНИЯ

Программа курса разработана применительно к учебным планам специальности, утвержденным Министерством общего и профессионального образования.

Предметом изучения данного курса является типовое устройство числового программного управления (УЧПУ), построенное по структуре ЭВМ. Рассматриваются основные принципы преобразования информации, методы расчета траектории движения рабочих органов станка и робота, алгоритмы интерполяции и т.д. Рассматриваются функциональные типовые узлы устройств числового программного управления (УЧПУ) от блока ввода информации до центрального процессора. Рассматриваются принципиальные схемы, функциональные узлы, алгоритмы и устройства управления промышленных роботов.

Цель преподавания дисциплины: дать студентам представление о задачах управления, взаимодействии задач и иерархии задач управления, о моделях систем управления, о геометрической задаче управления, об устройстве ЧПУ, логической задаче управления, программируемом контроллере, технологической задаче управления, терминальной задаче управления, о персональных системах управления, о задаче диспетчера.

Ориентация на разнообразные формы проектной деятельности обуславливает особое внимание, уделяемое в данной программе  вопросам изучения возможностей графических средств, программного обеспечения, а также вопросам получения практических навыков работы с различными графическими средствами при моделировании систем управления процессами и объектами.

Основные задачи дисциплины:
- освоение общих методов реализации алгоритмов управления (ввод и обработка информации, интерполяция, выработка управляющих воздействий и т.д.);

- анализ структурных и принципиальных схем устройств ЧПУ и УЧПУ;

- анализ структурных и принципиальных схем устройств управления промышленными роботами.

- приобретение практических навыков эксплуатации устройств ЧПУ;

          - приобретение практических навыков эксплуатации промышленных роботов.

Изучение курса базируется на знаниях, полученных студентами при изучении общих вопросов электротехники и электроники, вычислительной техники, инженерной графики и основ проектирования, аппаратных и программных средств систем управления, автоматизации производственных процессов в машиностроении, математического моделирования процессов в машиностроении.

В соответствии с учебными планами специальности объем курса для очной форма обучения составляет 110 часов, в том числе: аудиторные занятия 42 часов (лекции – 34, лабораторные – 8), самостоятельная работа – 68час.

Для заочной формы обучения: всего часов – 110, из них лекции – 10 часов, лабораторные – 4 часов, самостоятельная работа – 96 часов.

Для заочной ускоренной формы обучения: всего часов – 110, из них лекции – 2 часа, лабораторные – 6 часов, самостоятельная работа – 52 часов, переаттестовано – 52 часа. Изучение курса предусматривает для студентов заочных форм обучения выполнение контрольной работы.

Для оценки знаний студентов учебным планом предусмотрен зачет.
Тематический план и распределение часов по курсу

План таблица

	Тема
	Трудоемкость в часах

	
	Очная форма
	Заочная форма
	Заочная ускоренная форма

	
	ауд
	СРС
	ауд
	СРС
	ауд
	СРС

	1. Введение.
	4
	9
	1
	11
	1
	4

	2. Взаимодействие задач и иерархия задач управления
	5
	9
	1
	11
	1
	4

	3. Общие сведения о программном управлении, функции устройств ЧПУ
	5
	10
	1
	11
	-
	4

	4 Архитектура и типовые узлы устройств ЧПУ
	5
	10
	1
	11
	-
	5

	5. Функции и организация магистрального интерфейса
	5
	10
	2
	11
	-
	5

	6. Системы управления промышленными роботами
	5
	10
	2
	11
	-
	5

	7. Системы управления робототехническими модулями и комплексами
	5
	10
	2
	12
	-
	5

	Всего
	34
	68
	10
	78
	2
	32


Примечание: Разделы курса, для изучения которых часы не указаны, прорабатываются студентами самостоятельно.
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1. ПРОГРАММА И МЕТОДИЧЕСКИЕ УКАЗАНИЯ
1.1. Введение

Основные термины и определения. Цель и задачи курса. Понятие о системах управления. История развития устройств ЧПУ и робототехнических систем.

 Литература (1; 2; 5).

Вопросы для самопроверки:

1) Назначение систем управления.
2) Этапы развития устройств ЧПУ и робототехнических систем.
3) Технологический объект и технологический процесс как предмет управления.

1.2. Взаимодействие задач и иерархия задач управления

Геометрическая задача ЧПУ. Технологическая задача ЧПУ. Логическая задача ЧПУ. Терминальная задача ЧПУ. Задача диспечера. Ошибки дескретизации в системах ЧПУ. Многоуровневая система управления в ГПС.

Литература (1; 2; 3; 5).

Вопросы для самопроверки:

1) Место и взаимодействие задач управления применительно к технологическому объекту, технологическому процессу, ГПМ и ГПС.
2) Принципы построения многоуровневой системы управления.
1.3. Общие сведения о программном управлении, функции устройств ЧПУ

Классификация систем ЧПУ. Конфигурация устройств ЧПУ. Алгоритмы управления. Устройство интерполяции. Алгоритмы линейной и линейно-круговой интерполяции. Методы интерполяции. Основные логические функции и их реализация – инвертирование, умножение, сложение и т. д.

Литература (1; 3; 5).

Вопросы для самопроверки:

1) Человеко – машинные и автоматические системы управления.
2) Принципы построения устройств ЧПУ.
3) Методы и устройства интерполяции.
4) Алгоритмы линейной и линейно-круговой интерполяции.
5) Основные логические функции и их реализация.
1.4 Архитектура и типовые узлы устройств ЧПУ

Устройства ввода - вывода информации. Устройства преобразования информации. Формы представления информации в УЧПУ. Типовое устройство ЧПУ, построенное по структуре ЭВМ. Назначение, технологические данные, структурная схема устройства, операции интерфейса. Состав, структурная схема. Операционный блок, блок управления, узел интерфейса. Взаимодействие узлов по магистрали. Назначение и работа адресного и операционного процессоров. Узлы привода подач и электроавтоматики. Привод главного движения. Механизмы электроавтоматики.

Литература (3; 4; 5).

Вопросы для самопроверки:

1) Состав и структурная схема УЧПУ.
2) Формы представления и преобразования информации в УЧПУ.
3) Взаимодействие узлов УЧПУ с приводами главного движения и механизмами электроавтоматики. 

1.5. Функции и организация магистрального интерфейса

Адаптер магистрали. Схема адресации, адресное пространство. Схемы обработки запросов на прерывание. Технологическое программирование. Основные функции. Задание траектории движения инструмента и режимов работы станка.

Литература (5).

Вопросы для самопроверки:

1) Назначение адаптер магистрали и схема адресации команд.
2) Задание траектории движения инструмента и режимов работы станка.
3) Порядок отработки заданной программно траектории станком.

1.6. Системы управления промышленными роботами

Промышленный робот как объект управления. Классификация систем управления промышленными роботами. Системы автоматического управления промышленными роботами. Динамика роботов. Характеристики систем автоматического управления промышленными роботами.

Литература (1; 5; 8).

Вопросы для самопроверки:

1) Классификация систем управления промышленными роботами.
2) Динамика роботов и характеристики систем автоматического управления промышленными роботами.
1.7. Системы управления робототехническими модулями и комплексами

Алгоритмы управления. Управление шагающими роботами. Групповое управление роботами и оборудованием. Системы автоматической диагностики режущих инструментов. Системы автоматической диагностики оборудования. Оперативное управление в ГАП. Автоматизированная система технологической подготовки производства.
Литература (5; 8).

Вопросы для самопроверки:

1) Классификация алгоритмов управления.
2) Способы построения и реализация алгоритмов управления шагающими роботами.
3) Системы автоматической диагностики режущих инструментов и оборудования.
2. ПЕРЕЧЕНЬ ТЕМ ЛАБОРАТОРНЫХ РАБОТ
1. Разработка модели манипулятора

2. Моделирование траектории перемещения захвата манипулятора при сборке.

3. Разработка блок - схемы программы управления моделью манипулятора.

4. Разработка программы управления моделью манипулятора.

3. КОНТРОЛЬНАЯ РАБОТА

Контрольная работа предусматривает углубленное изучение и изложение в реферативной форме одной из тем входящей в курс данной дисциплины. Трудоемкость контрольной работы составляет 10 часов. Предлагаются следующие темы контрольной работы:
1. Задачи и цели систем управления. Схемы построения. Взаимодействие задач и иерархия задач управления. Многоуровневая система управления в ГПС.

2. Задачи управления.

3. Прямое числовое управление.

4. Компьютеризированное интегрированное производство. Классификация систем управления.

5. Устройство ЧПУ. УЧПУ типа «Электроника НЦ - 31» и типа 2М33, 2Н33.

6. Программируемый контроллер.

7. Алгоритмы управления. Интерполяции методом оценочной функции.

8. Управление шагающими роботами.

9. Групповое управление роботами и оборудованием.

10. Системы автоматической диагностики режущих инструментов и оборудования.

Требования к оформлению контрольной работы:

1. работа выполняется в реферативной форме, объем - 25 стр. печатного или 30 стр. рукописного текста;

2. 14 шрифт, TNR, 1,5 интервал, симметричные по 2 см. отступы;

3. наличие введения, заключения, оглавления и списка литературы (не менее 3 - наименований).

Примечания: 1. Тема контрольной работы может быть изменена или предложена другая при согласовании с преподавателем;

2. Вид титульного листа приведен в приложении 1.
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