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Основные проблемы базовых технологий - 1
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1. Слабый учет возможностей промышленности;
2. Отсутствие современной базы стандартов;
3. Зависимость разработчиков робототехнических комплексов от 
импортной электронной компонентной базы, сырья и материалов;
4. Нехватка современной испытательной базы, квалифицированных 
специалистов соответствующих профилей;
5. Нехватка фундаментальных, поисковых и прогнозных исследований в 
области роботизации.

Рис. 1 – Матрицы используемые отечественными производителями



Показатели систем связи с БЛА - 1
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Как следует из рис. 2 отечественные средства связи с БЛА опережают 
зарубежные по дальности, но отстают по скорости передачи, 
энергопотреблению и массе. 

Рис. 2 – Показатели отечественных и зарубежных систем связи



Показатели навигационных систем для БЛА - 1

5Проектирование роботов и робототехнических систем. Ч.2. Лекция 10

Как следует из рис. 3 отечественные навигационные системы проигрывают 
почти по всем показателям, однако отставание не критичное. 

Рис. 3 – Показатели отечественных и зарубежных навигационных систем



Параметры телевизионных камер - 1
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Как следует из рис. 4 по параметрам телевизионных камер наблюдается 
существенное отставание. 

Рис. 4 – Параметры телевизионных камер



Параметры гидроакустической связи - 1
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Как следует из рис. 5 отечественные гидроакустические системы 
выигрывают по дальности связи, обладают примерно одинаковыми 
характеристиками по скорости передачи и максимальной рабочей глубины 
и проигрывают по массе и потребляемой мощности.. 

Рис. 5 – Параметры гидроакустической связи



Параметры аккумуляторов - 1
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Как следует из рис. 6 отечественные литий-ионные аккумуляторы 
приблизительно соответствуют современным параметрам. 

Рис. 6 – Параметры литий-ионных аккумуляторов



Исполнение элементов - 1
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Существуют следующие виды климатического исполнения:
У - умеренный климат;
ХЛ - холодный климат;
Т - тропический климат;
М - морской умеренно-холодный климат;
О - общеклиматическое исполнение (кроме морского);
ОМ - общеклиматическое морское исполнение;
В - всеклиматическое исполнение.
Также различают категорию размещения:
 1 - на открытом воздухе;
2 - под навесом или в помещении, где условия такие же, как на открытом 
воздухе, за исключением солнечной радиации;
3 - в закрытом помещении без искусственного регулирования 
климатических условий;
4 - в закрытом помещении с искусственным регулированием 
климатических условий (вентиляция, отопление);
5 - в помещениях с повышенной влажностью, без искусственного 
регулирования климатических условий.



Исполнение элементов - 2
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Также различают исполнение по защите от внешних воздействий. Степень 
защиты маркируют IP X X X X. Первая X означает защиту от посторонних 
твердых тел, пыли.



Исполнение элементов - 3
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Вторая X означает защиту от воды.



Исполнение элементов - 4
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Третья X означает защиту от ударных нагрузок.



Исполнение элементов - 5
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Класс взрывозащиты обозначается в следующем виде

1 – уровень взрывозащиты (РО - особовзрывобезопасное оборудование, 
РВ - взрывобезопасное оборудование, РП - повышенной надежности 
против взрыва)
2 - знак Ех, указывающий, что электрооборудование соответствует 
стандартам взрывозащиты
3 - вид взрывозащиты: d - Взрывонепроницаемая оболочка, е - Защита 
вида е (применяемые в оборудовании, не вызывают искрения и опасных 
температур при нормальной работе), I - Искробезопасная электрическая 
цепь, P - Заполнение или продувка оболочки избыточным давлением, O - 
Масляное заполнение оболочки, q - Кварцевое заполнение оболочки, m - 
Герметизация компаундом, n - Защита вида n (считается не имеющим 
зажигательной способности)



Виды испытаний оборудования - 1
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ГОСТ 16504-81 выделяет следующие виды испытания по воздействующим 
факторам: Механические испытания, Климатические испытания, 
Термические испытания, Радиационные испытания, Электрические 
испытания, Электромагнитные испытания, Магнитные испытания, 
Химические испытания, Биологические испытания.



Виды испытаний оборудования - 2
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Виды испытаний оборудования - 3
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Существуют международные стандарты испытаний на воздействие 
окружающей среды.


