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Содержание 

1. Общие представления о робототехнике 

Введение в конструирование 

Общие представления об образовательных конструкторах VEX. Краткое резюме того, что 

будут изучать учащиеся на протяжении всего курса обучения конструированию. Основные 

способы и принципы конструирования. Демонстрация видеороликов проектов 

«Робототехника» 

 

2. Основы конструирования машин и механизмов 

Этапы конструирования. Требования, предъявляемые к конструкциям: прочность, 

жесткость, устойчивость. Анализ существ ующих конструкций программно управляемых 

машин и принципов их работы. Алгоритм конструирования по инструкциям. Значение машин, 

механизмов в жизни человека. Виды простых механизмов. Характеристика типовых деталей 

механизмов выполняемых из конструктора. Общие представления о механических передачах. 

Классификация передаточных механизмов. Кинематические схемы механизмов. Механизмы 

для преобразования движения (зубчато-реечный, винтовой, кривошипный, кулисный, 

кулачковый). Зубчатые передачи (цилиндрические, конические, червячная). Редукторы, 

мультипликаторы: виды, характеристика. Двигатели постоянного тока. Шаговые 

электродвигатели и сервоприводы. Проектирование электромеханического привода машин с 

сервоприводом. 

Практические работы: 

 Способы соединениядеталей конструктора. 

 Создание механизмов для преобразования движения: зубчато-реечный, винтовой, 

кривошипный, кулисный, кулачковый. 
 

 Создание моделей, использующих зубчатые (цилиндрические, конические, 

червячная), цепные, ременные, фрикционные передачи. 

 Создание моделей, использующих двигатели постоянного тока, шаговые 

электродвигатели и сервоприводы. 

 Создание цилиндрических, конических, коническо-цилиндрических, червячных 

редукторов. 
 

3. Системы передвижения роботов 

Потребности мобильных роботов. Типы мобильности. Колесные системы передвижения 

роботов: автомобильная группа, группа с произвольным независимым поворотом каждого 

колеса влево и вправо. Шагающие системы передвижения роботов: робот с 2-я конечностями, 

робот с 4-я конечностями, робот с 6-ю конечностями. 

Практические работы: 

 Конструирование и программирование робота автомобильной группы. 

 Конструирование и программирование робота с произвольным независимым 

поворотом каждого колеса влево и вправо. 

 Роботы передвигающиеся на гусеничном ходу. 
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 Конструирование и программирование шагающего робота с 2-я конечностями. 

 Конструирование и программирование шагающего робота с 4-я конечностями. 

 Конструирование и программирование шагающего робота с 6-ю конечностями. 

4. Контроллер. Сенсорные системы 
 

Общее представление о контроллере VEX. Тактильный датчик. Звуковой датчик. 
Ультразвуковой датчик. Световой датчик. Система с использованием нескольких датчиков. 

Практические работы: 

 Вывод изображений, набора текстового фрагмента или рисования надисплее NXT. 

 Воспроизведение звукового файла или какого-либо одиночного звука 

контроллером NXT. 

 Использование датчика касания для преодоления препятствий робота. 

 Действия робота на звуковые сигналы. 

 Огибание препятствий роботом при использовании ультразвукового датчика. 

 Движение робота по черной линии (используется один, два световых датчика). 

 Конструирование   и программирования робота, использующего систему из 

нескольких датчиков. 

5. Манипуляционные системы 
 

Структура и составные элементы промышленного робота. Рабочие органы 

манипуляторов. Сенсорные устройства, применяемые в различных технологических 

операциях. Геометрические кон фигурации роботов: декартовая система координат, 

цилиндрическая система координат, сферическая система координат. 

Практические работы: 

 Конструирование и программирование рабочего органа манипулятора с датчиком 

касания. 

 Конструирование и программирование рабочего органа манипулятора со световым 

датчиком. 

 Конструирование и программирование рабочего органа манипулятора с 

ультразвуковым датчиком. 

 Конструирование и программирование промышленного робота с траекторией 

движения в декартовой системе координат. 

 Конструирование и программирование промышленного робота с траекторией 

движения цилиндрической системе координат. 

 Конструирование и программирование промышленного робота с траекторией 

движения в сферической системе координат. 

6. Разработка проекта 
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Требования к проекту. Определение и утверждение тематики проектов. Обсуждение 

возможных источников информации, вопросов защиты авторских прав. Алгоритм подготовки 

выступления. Как выбрать содержание и стиль презентации. 

Практические работы: 

 Разработка плана выполнения проектной работы: формулирование цели проекта, 

составление графика работы над проектом. 

 Моделирование объекта. 

 Конструирование модели. 

 Программирование модели.
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