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Исторические предпосылки возникновения мехатроники.

Компьютеризация. Автоматизация производства: станки с ЧПУ, промышленные роботы различных поколений. Создание многофункциональных протезов. Работы по искусственному интеллекту. Разработки автономных робототехнических систем.

I. Обработка внешней информации.

1.1. Сенсорная информация. Средства ввода оптических изображений. Структура оптических изображений. Распространение звука. Получение ультразвука. Пьезоэлектрический эффект. Магнитострикционные излучатели и приемники. Звуковая оптика. Распространение звука в море.

1.2. Компьютерная обработка изображений. Дискретные представления изображений. Помехи при формировании изображений. Фильтрация помех. Преобразование изображений. Поэлементные преобразования. Скользящее окно. Выделение и обработка контуров. Спектральное представление сложных колебаний. Анализ звука. Шумовые эффекты. Простейшие задачи обработки изображений.

1.3. Анализ сцен. Информационные модели. Задача идентификации объектов. Статистическая теория решений. Анализ изображений. Восприятие многогранников.

1.4. Нейронные сети. Структура нейронной сети. Правило обучения перцептрона. Метод Хебба супервизорного обучения. Обучение по Видрову-Хоффу. Обратное распространение и его вариации. Ассоциативное обучение. Соревновательные сети.

II. Механика многозвенных систем.

2.1. Кинематика многозвенных систем. Структура механизма робота. Сложение движений тел. Шарнирные соединения. Регулярные шарниры. Кинематика систем со структурой дерева. Кинематика систем с циклами. Уравнения связей для регулярного шарнира. Контактный шарнир.

2.2. Динамика многозвенных систем. Динамика систем со структурой дерева. Динамика систем с циклами. Вычисление активных сил и моментов. Автоматизация вывода уравнений движения. Кодирование символьных выражений. Выделение подсистем. Подстановки.

III. Управление посредством сервосвязей.

3.1. Динамика систем с сервосвязями. Сервомеханизмы. Электроприводы. Гидравлические и пневматические приводы. Реализация сервосвязей общего вида. Локальные вариационные принципы механики для систем с сервосвязями, нелинейными по скоростям. Уравнения движения в лагранжевых координатах для систем с сервосвязями. Идеальное управление сервоприводом.

3.2. Построение переходного процесса. Дифференцирование функционалов. Условные экстремумы. Многошаговые методы регулирования. Регулирование по быстродействию. Регулирование в условиях возмущений.
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