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Тематическое планирование
	Номер блока
	Содержание занятий
	Час
	Моб. Технопарк
	Кол-во часов в блоке
	Неделя

	1 блок
	Вводное занятие. Многокомпонентные робототехнические системы.
	1
	нет
	8
	1

	
	Программное обеспечение для моделирования механических компонентов робототехнических систем. Создание первой 3D модели. Получение чертежей из 3D модели.
	2
	
	
	2

	
	Робот как многокомпонентное мехатронное устройство. Кинематическая схема многокомпонентного робота. Подбор приводов.
	3
	
	
	3

	
	Электропривод: состав, схематическое представление. 
	4
	
	
	4

	
	Приближенный энергетический расчет привода по формулам из школьного курса физики.
	5
	
	
	5

	
	3D моделирование механических частей робототехнической системы.
	6
	
	
	6

	
	Постановка проблемной ситуации генерации проектных идей с использованием робототехнической платформы.
	7
	
	
	7

	
	Системы организации командной работы над 3Д моделями. Сборочная 3М модель робота.
	8
	
	
	8

	2 блок
	Изучение электрических цепей и свойств электрических двигателей.
	9
	есть
	12
	9

	
	Работа с лазерным гравером. Производство механических элементов конструкции робота.
	10
	
	
	

	
	Работа с 3D-принтером. Производство механических элементов конструкции робота.
	11
	
	
	

	
	Сборка узлов с сервоприводами.
	12
	
	
	

	
	Конечная сборка механической части робота. Подключение сервоприводов к контроллеру. Запуск демонстрационной программы.
	13
	
	
	

	
	Основы программирования контроллеров.
	14
	
	
	

	
	Запуск тестового кода на контроллере.
	15
	
	
	10

	
	Программирование простых движений сервопривода.
	16
	
	
	

	
	Типы обратных связей в приводе. Использования датчиков обратной связи.
	17
	
	
	

	
	Создание адаптивной системы управления роботом.
	18
	
	
	

	
	Тестирование встраиваемого ПО с помощью специального портала.
	19
	
	
	

	
	Тестирование встраиваемого ПО с помощью специального портала.
	20
	
	
	

	3 блок
	Работа со стандартными техническими изделиями и компонентами в среде 3М моделирования
	21
	нет
	10
	11

	 
	Способы реализации движения в технических устройствах. Скорость, сила и момент твердого тела.
	22
	
	
	12

	 
	Расчет компонент технической системы исходя из требований. 
	23
	
	
	13

	 
	Структурные и функциональные схемы технических систем. Создание схемы для собственного изделия.
	24
	
	
	14

	 
	Системы организации командной работы над программным обеспечением.
	25
	
	
	15

	 
	Математическое описание системы управления.
	26
	
	
	16

	 
	Виртуальное моделирование системы управления робота.
	27
	
	
	17

	 
	Программное управление вирутальной моделью робота.
	28
	
	
	18

	 
	Архитектура системы управления роботом. Стратегический уровень системы управления - программная реализация.
	29
	
	
	19

	 
	Тестирование стратегического уровня на виртуальной модели робота.
	30
	
	
	20

	4 блок
	Внесение изменений в конструкцию робота, согласно расчетам.
	31
	есть
	12
	21

	
	Нелинейности. Соответствие между описанием (моделью) технической системы и реальной системой.
	32
	
	
	

	
	Программирование управления положения выходной оси сервопривода с помощью датчика обратной связи.
	33
	
	
	

	
	Программирование сложных перемещений робота с учетом взаимовлияния сочленений робота. Прямая задача кинематики.
	34
	
	
	

	
	Программирование сложных перемещений робота с учетом взаимовлияния сочленений робота. Реализация обратной задачи кинематики с помощью готовых библиотек.
	35
	
	
	

	
	Регуляторы исполнительных механизмов робота.
	36
	
	
	

	
	Программирование движения робота по циклам.
	37
	
	
	22

	
	Ориентация робота в пространстве.
	38
	
	
	

	
	Программирование робота с учетом событий во внешней среде.
	39
	
	
	

	
	Регуляторы при выполнении комплексных движений.
	40
	
	
	

	
	Подключение датчиков и дополнительной периферии к контроллеру. Отладка встраиваемого ПО.
	41
	
	
	

	
	Подключение датчиков и дополнительной периферии к контроллеру. Отладка встраиваемого ПО.
	42
	
	
	

	5 блок
	Подведение промежуточных итогов по созданию робототехнической платформы.
	43
	нет
	10
	23

	
	Прикладной функционал робототехнического устройства. Описание пользовательских сценариев. Эргономика.
	44
	
	
	24

	
	Проектирование конструктивных элементов для расширения функционала робота.
	45
	
	
	25

	
	Расширение функционала вирутальной модели. Программирование.
	46
	
	
	26

	
	Моделирование сценариев эксплуатации робототехнической системы.
	47
	
	
	27

	
	Создание универсальной низкоуровневой системы управления исполнительными механизмами.
	48
	
	
	28

	
	Создание универсальной низкоуровневой системы управления исполнительными механизмами.
	49
	
	
	29

	
	Создание универсальной низкоуровневой системы управления исполнительными механизмами.
	50
	
	
	30

	
	Подготовка технической документации - CAD.
	51
	
	
	31

	
	Подготовка технической документации - ПО.
	52
	
	
	32

	6 блок
	Изготовление конструктивных элементов. Сборочные работы.
	53
	есть
	12
	33

	
	Интеграция стретегического уровня  системы управления с учетом дополнительного функционала робота.
	54
	
	
	

	
	Интеграция стретегического уровня  системы управления с учетом дополнительного функционала робота.
	55
	
	
	

	
	Интеграция стретегического уровня  системы управления с учетом дополнительного функционала робота.
	56
	
	
	

	
	Технические испытания. 
	57
	
	
	

	
	Тестирование и отладка.
	58
	
	
	

	
	Подготовка мультимедиа материалов для отчета.
	59
	
	
	34

	
	Моделирование сценариев эксплуатации робототехнической системы.
	60
	
	
	

	
	Моделирование сценариев эксплуатации робототехнической системы.
	61
	
	
	

	
	Представление продуктовго результата проектной деятельности. Дизайн-код проекта.
	62
	
	
	

	
	Визуальное оформление результатов деятельности.
	63
	
	
	

	
	Демонстрация результата.
	64
	
	
	

	7 блок
	Выбор проектного направления.
	65
	нет
	2
	35

	
	Рефлексия.
	66
	
	
	36



