
Наука ЮУрГУ: материалы 70-й научной конференции 

Секции технических наук 

239 

3. Моделирование на основе SPH метода стружкообразования при реза-

нии заготовки из однонаправленного волоконно-армированного композита / 

И.А. Щуров, А.В. Никонов, И.С. Болдырев, Д.В. Ардашев // СТИН. – 2016. – 

№ 3. – С. 36–40. 

4. Shchurov I.A., Nikonov A.V., Boldyrev I.S., Ardashev D.V. SPH modeling of 

chip formation in cutting unidirectional fiber-reinforced composite. Russian Engineer-

ing Research. – Т. 36. – № 10. – 2016. – Рр. 883–887.  

 
К содержанию 

 

 

 

УДК 621.92.06-529 + 621.941.2-529 + 621.914.3-529 
 

ПРИМЕНЕНИЕ РОБОТОВ С КОМПЬЮТЕРНЫМ УПРАВЛЕНИЕМ 

В УЧЕБНЫХ КОМПЛЕКСАХ 

 

             А.А. Сироткин, П.Г. Мазеин 

 
Рассмотрены учебные роботы с компьютерным управлением, 

созданные для учебных заведений высшего и среднего образова-

ния. Формулируются учебно-методические и научные задачи, 

решаемые с использованием этих роботов.  

Ключевые слова: учебные роботы; ГПМ; ГПС; сборочные 

стенды; техническое зрение; виртуальные стенды.  

 

Отдел «Станки с ЧПУ и роботы» НПИ «Уралучтех» университета 

20 лет разрабатывает и создает  учебные роботы с компьютерным управ-

лением (рис. 1–10) [1–3], решающие следующие учебно-методические и 

научные задачи: 

– моделирования гибких производственных модулей для изучения их 

возможностей; 

– исследования алгоритмов взаимодействия роботов и другого обору-

дования; 

– изучения конструкции роботов разных конфигураций; 

– изучения и овладения программированием роботов; 

– моделирования гибких производственных систем; 

– моделирования сборочных комплексов с техническим зрением; 

– моделирования сортировочных стендов; 

– моделирования автоматизированных сборочных линий; 

– моделирования смены заготовок на станках с ЧПУ; 

– моделирования смены инструмента на многоцелевых станках; 

– овладения программированием роботов, ГПМ и ГПС; 

– использования роботов для решения логических задач; 
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– изучения пультов управления роботов с различным количеством 

управляемых координат; 

– исследования погрешностей перемещений по управляемым координа-

там; 

– изучения приводов роботов; 

– изучения электроавтоматики роботов. 

 

 

 
 

Рис. 1. Модель ГПМ на базе токарного и фрезерного станков  

с компьютерным управлением 

 

 

 

 
 

Рис. 2. Модель ГПМ на базе токарного и фрезерного станков 

с компьютерным управлением 
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Рис. 3. Модель ГПМ на базе токарного станка 

с компьютерным управлением 

 

 

 

 
 

Рис. 4. Учебный робот с поворотными осями 



Наука ЮУрГУ: материалы 70-й научной конференции 

Секции технических наук 

242 

 
 

Рис. 5. Учебный робот (конфигурация 2) 

 

 
Рис. 6. Компоновка модели ГПМ на базе многоцелевого станка,  

поворотного стеллажа с приспособлениями-спутниками  
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Рис. 7. Компоновка ГПМ на базе токарного станка 

 

 

 

 
 

Рис. 8. Сборочный стенд с техническим зрением 
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Рис. 9. Виртуальный вариант ГПМ 

 

 

 
 

Рис. 10. Автоматизированная линия сборки  

на базе робота с техническим зрением 

 
Учебные заведения России и стран СНГ успешно применяют учебные 

комплексы с учебными роботами для практических занятий и научных ис-

следований при выполнении магистерских выпускных работ. 
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РАЗВИТИЕ КООРДИНАТНОЙ МЕТРОЛОГИИ В РОССИИ 

 

И.В. Сурков 

 
Выполнен анализ современного состояния и проблем коорди-

натной метрологии в России. Приведено описание разработанно-

го оборудования, программного, методического и информацион-

ного обеспечения для координатных измерений. Рассмотрены во-

просы повышения степени автоматизации процессов проектиро-

вания технологий контроля. 

Ключевые слова: координатно-измерительные машины и сис-

темы; программное обеспечение для координатных измерений; 

методика координатных измерений; разработка межгосударст-

венного стандарта; учебное оборудование для метрологии. 

 

Произошедший в последние годы рост выпускаемой продукции пред-

приятиями машиностроительного комплекса России требует не только об-

новления парка технологического оборудования, но и закупки новых при-

боров и систем технического контроля. 

Очевидно, что на машиностроительных предприятиях необходимо вне-

дрять новые методы и средства контроля, в том числе наиболее эффектив-

ные на сегодняшний день координатные измерительные приборы (КИП), 

машины (КИМ) и системы (КИС) различных компоновок и типоразме-

ров. Положенный в основу их работы координатный метод измерения яв-

ляется наиболее универсальным и может эффективно применяться для ав-

томатизированного контроля широкой номенклатуры деталей (в том числе 


