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Опис навчальної дисципліни 

 

Найменування показника Характеристика дисципліни 

Найменування дисципліни Проєктування мобільних 

роботизованих систем 

Галузь знань 17 Електроніка, автоматизація та 

електронні комунікації 

Спеціальність 174 «Автоматизація, комп’ютерно-

інтегровані технології та 

робототехніка» 

Спеціалізація (якщо є)  

Освітня програма Автоматизація, комп’ютерно-

інтегровані технології та 

робототехніка 

Рівень вищої освіти Магістр 

Статус дисципліни Нормативна  

Курс навчання 2 

Навчальний рік 2025-2026 

 

Номер(и) семестрів: 

Денна форма Заочна форма 

4 --- 

Загальна кількість кредитів 

ЄКТС/годин 

4,5 кред. /135 год. 

Структура курсу: 

– лекції 

– семінарські заняття (практичні, 

лабораторні, півгрупові) 

– годин самостійної роботи 

студентів 

Денна форма Заочна форма 

22 

22 

0 

91 

 

--- 

Відсоток аудиторного навантаження 33 % 

Мова викладання Українська 

Форма проміжного контролю (якщо є)  

Форма підсумкового контролю екзамен 

 

1. Мета, завдання, компетентності та програмні результати навчання з 

дисципліни 

Мета: отримати студентами досвіт застосування фундаментальних та прикладних 

знань з проєктування та реалізації у проєктах принципів функціонування засобів 

робототехніки; загальних принципів побудови безлюдних апаратів; особливостей 

виконавчих механізмів роботів; з фундаментальних основ будови математичних 

моделей роботів, робототехнічних систем та комплексів і принципів адаптивного 

та інтелектуального управління МРТС.  

Завданнями вивчення навчальної дисципліни є: - реалізовувати фундаментальні 

теоретичні знанння, з векторної та матричної алгебри, які дозволяють виконувати 



аналіз та синтез складних робототехнічних систем та комплексів на основі 

синергетичних взаємозв’язків та інформаційних характеристик за завданням 

проєкту; - формування прикладних навичок проєктування елементів роботів і 

роботизації технологічних процесів з урахуванням наукових основ опису 

кінематики, динаміки, властивостей типів приводів, гальм і особливостей 

технологічних процесів для застосування у структурі АСК для постановки і 

розв’язку задач впровадження комп’ютерно-інтегрованих технологій і будови 

САК, виробничих ділянок, окремих МРТС і вузлів і агрегатів при реалізацій 

безлюдних технологій.  

Інтегральна компетенція 

ІК Здатність розв’язувати складні задачі і проблеми у галузі автоматизації або у 

процесі навчання, що передбачає проведення досліджень та/або здійснення 

інновацій та характеризується невизначеністю умов і вимог 

Спеціальні компетентності: 

ФК1. Здатність здійснювати автоматизацію складних технологічних об’єктів та 

комплексів, створювати кіберфізичні системи на основі інтелектуальних методів 

управління та цифрових технологій з використанням баз даних, баз знань, методів 

штучного інтелекту, робото-технічних та інтелектуальних мехатронних пристроїв.  

ФК2. Здатність проектувати та впроваджувати високонадійні системи 

автоматизації та їх прикладне програмне забезпечення, для реалізації функцій 

управління та опрацювання інформації, здійснювати захист прав інтелектуальної 

власності на нові проектні та інженерні рішення.  

ФК3. Здатність застосовувати методи моделювання та оптимізації для дослідження 

та підвищення ефективності систем і процесів керування складними 

технологічними та організаційно-технічними об’єктами, робото-технічними 

комплексами і системами безпілотних повітряних надводних і підводних роботів. 

ФК6. Здатність застосовувати сучасні методи теорії автоматичного керування для 

розроблення автоматизованих систем керування технологічними процесами і 

об’єктами та робото-технічні комплекси і системи безпілотних повітряних 

надводних і підводних роботів. 

ФК8. Здатність розробляти функціональну, технічну та інформаційну структуру 

комп’ютерно-інтегрованих систем управління організаційно-технологічними 

комплексами із застосуванням мережевих та інформаційних технологій, 

програмно-технічних керуючих комплексів, промислових контролерів, 

мехатронних компонентів, робото-технічних пристроїв та засобів 

людиномашинного інтерфейсу 

Програмні результати навчання: 

ПРН1. Створювати системи автоматизації, кіберфізичні виробництва на основі 

використання інтелектуальних методів управління, баз даних та баз знань, 

цифрових та мережевих технологій, робототехнічних та інтелектуальних 

мехатронних пристроїв.  

ПРН2. Створювати високонадійні системи автоматизації з високим рівнем 

функціональної та інформаційної безпеки програмних та технічних засобів.  



ПРН5. Розробляти комп’ютерно-інтегровані системи управління складними 

технологічними та організаційно-технічними об’єктами, застосовуючи системний 

підхід із врахуванням нетехнічних складових оцінки об’єктів автоматизації.  

ПРН9. Розробляти функціональну, організаційну, технічну та інформаційну 

структури систем автоматизації складними технологічними та організаційно-

технічними об’єктами, розробляти програмно-технічні керуючі комплекси із 

застосовуванням мережевих та інформаційних технологій, промислових 

контролерів, мехатронних компонентів, робототехнічних пристроїв, засобів 

людино-машинного інтерфейсу та з урахуванням технологічних умов та вимог до 

управління виробництвом. 

Додаткові вимоги до результатів навчання за освітньо-науковою програмою 

підготовки магістрів 

ПРН13. Застосовувати сучасні технології наукових досліджень, спеціалізований 

математичний інструментарій для дослідження, моделювання та ідентифікації 

об’єктів автоматизації і робототехнічних комплексів і систем безпілотних 

повітряних надводних і підводних роботів. 

 

2. Програма навчальної дисципліни 

Денна форма: 

 Теми Лек-

ції, 

годи- 

ни 

Практи-чні 

(семінар-

ські, 

лабораторні, 

півгрупові) 

Само-

стійна 

робота 

1 Тема 1 Безпілотні засоби, апарити та 

технології  

Лекція 1 Типи безпілотних технологій, 

класифікація, узагальнена структура. 

1.1. Класифікаційні ознаки та типи 

безпілотних технологій 

1.2. Узагальнена структура і її 

особливості для різних типів 

середовищ застосування. 

1.3. Перспективи розвитку безлюдних 

технологій, нові можливості та 

обмеження 

2 2 10 

2 Тема 2 Безпілотні підводні технології та 

проєктування основних елементів 

Лекція 2 Підводні безпілотні технології та 

особливості проєктування апаратів 

маніпуляторів та допоміжного 

устаткування  

10 10 30 



2.1. Підводні технології вирощування Аква 

культур та особливості проєктування 

елементів. 

2.2. Технології збору залізомангарцевих 

конкренцій та вибір оптимальних 

параметрів, для проєктування апаратів 

2.3. Технології огляду, дослідження 

районів акваторії, протоколювання відео 

потоків  

Лекція 3 Типи функціональних та 

технологічних систем АБПА 

2.4. Системи занурення та вспливання, 

моделі для проєктування елементів за 

типами.  

2.5. Системи: крено-диферентні; керування 

рухом, гвинтовими насадками та кермами.  

2.6. Приклади моделей 

Лекція 4 Проєктування ущільнень, 

приводів, компенсаторів, електроних 

блоків при підвищенному тиску 

2.7. Ущільнення статичних елементів, 

ущільнення по циліндричній частині, по 

плоскому фланцю.  

2.8. Робота базових елементів під тиском, 

розвантаження конструкцій.  

2.9. Ущільнення обертаючихся валів та 

штоків 

2.10. Особливості вибору та засоби 

препарування елементної бази для роботи 

під тиском до 650 атм.  

Лекція 5 Проєктування рушиїв. 

Буксировочна крива та вибір параметрів 

гвинта  

2.11. Рушії АБПА, насадки стаціонарні та 

поворотні  

2.12. Бортові технологічні та допоміжнні 

маніпулятори.  

2.13. Моделі динаміки коливань апарату 

при роботі та допоміжні маніпулятори. 

2.14. Захвати бортових маніпуляторів та 

пробовідбірники.  

2.15. Системи контролю параметрів  

навколишнього середовища 



3 Тема 3 Проєктування надводних апаратів 

та технологій, класифікація, структура, 

допоміжні системи.  

Лекція 6 Задачі проєктування безпілотних 

суден  і методи її вирішення 

3.1 Задачі проєктування безпілотних суден.  

3.2. Класифікація відомих та невідомих 

параметрів і характеристик проектованого 

судна 

3.3. Основні взаємозв'язки між відомими та 

невідомими параметрами проектованого 

судна 

3.4. Техніко-експлуатаційні 

характеристики суден та вибір прототипу 

Визначення водотоннажності судна у 

першому та другому наближеннях 

3.5. Бортові технологічні роботи  та 

системи контролю стану і життє діяльності 

3.6. Розрахунок опору корпусу судна та 

буксировочна крива 

3.7. Типи рушіїв та їх конструктивні 

особливості  

2 3 10 

4 Тема 4  Повітряні безпілотні технології, 

класифікація, структура, проєктування. 

Лекція 7 Проєктування індивідуальних 

БПЛА рушіїв та спеціальних засобів скиду 

і підйому   

4.1. Класифікаційні ознаки та приклади 

конструктивних реалізацій конструкції 

відповідно до призначення 

4.2. Структура систем та їх особливості 

відповідно до призначення. 

4.3 Конструкція апарату, розрахунки 

опору. 

4.4. Розрахунки та проєктування і 

виголовлення гвинтів 

Лекція 8 Проєктування апаратів для 

групової роботи 

4.4. Групові об'єднання та приклади 

операцій спільної роботи 

4.5. Засоби автоматичної компоновки до 

рою  

4.6. Моделі і засоби запезпечення стійкості 

руху у рої 

4 4 30 



5 Тема 5 Узагальнені проблеми 

проєктування 

Лекція 9 Проєктування ПІД регулятора за 

критерієм максимальної стійкості та 

мінімума квадрата відхилення 

5.1 Постановка задачі про адекватне 

наближення моделі  

5.2. Синтез типів ПІД регуляторів, що 

містять фільтри 

5.3. Сінтез параметрів управління для 

систем із затримкою часу   

Лекція 10 Проблеми проєктування і 

моделювання систем управління електро 

приводами для роботи у складі АБПА та 

МРТС.  

5.4. Двигуни постійного струму, передатні 

характеристики  

5.5. Крокові та гібридні двигуни  

5.6. Асинхронні двигуни частотне та 

векторне керування  

Лекція 11 Проблеми визначення 

ефективності та способи оцінки 

альтернатив при проєктуванні апаратів 

безлюдних технологій 

5.7. Ефективність її параметри. 

5.8. Обчислення параметрів ефективності, 

приклади наближенного визначення для 

різних типів МРТС 

5.9. Приклади визначення ймовірності 

виконання операції та комбіноване 

застосування МРТС для її підвищення.    

4 3 11 

 Всього за курсом 22 22 91 

 

4. Зміст навчальної дисципліни 

4.1. План лекцій 

№ Тема заняття / план 

1 Тема 1 Безпілотні транспортні засоби 

Лекція 1 Типи безпілотних технологій, класифікація, узагальнена 

структура. 

1.4. Класифікаційні ознаки та типи безпілотних технологій 

1.5. Узагальнена структура і її особливості для різних типів середовищ 

застосування. 

1.6. Перспективи розвитку безлюдних технологій, нові можливості та 

обмеження 



Тема 2 Безпілотні підводні технології та проєктування основних елементів 

Лекція 2 Підводні безпілотні технології та особливості проєктування 

апаратів маніпуляторів та допоміжного устаткування  

2.1. Підводні технології вирощування Аква культур та особливості 

проєктування елементів. 

2.2. Технології збору залізомангарцевих конкренцій проєктування 

оптимальних параметрів, для проєктування апаратів 

2.3. Технології огляду, дослідження районів акваторії, протоколювання  

Лекція 3 Типи функціональних та технологічних систем АБПА 

2.4. Системи занурення та вспливання, моделі для проєктування елементів 

за типами.  

2.5. Системи: крено-диферентні; керування рухом, гвинтовими насадками 

та кермами.  

2.6. Приклади моделелей 

Лекція 4 Проєктування ущільнень, приводів, компенсаторів, електроних 

блоків при підвищенному тиску 

2.7 Ущільнення статичних елементів, ущільнення по циліндричній частині, 

по плоскому фланцю.  

2.8. Робота базових елементів під тиском, розвантаження конструкцій.  

2.9. Ущільнення обертаючихся валів та штоків 

2.10. Особливості вибору та засоби препарування елементної бази для 

роботи під тиском до 650 атм.  

Лекція 5 Проєктування рушіїв. Буксировочна крива та вибір параметрів 

гвинта  

2.11. Рушії АБПА, насадки стаціонарні та поворотні  

2.12. Бортові технологічні та допоміжнні маніпулятори.  

2.13. Моделі динаміки коливань апарату при роботі та допоміжні 

маніпулятори. 

2.14. Захвати бортових маніпуляторів та пробовідбірників.  

2.15. Системи контролю параметрів  навколишнього середовища  

Тема 3 Проєктування надводних апаратів та технологій, класифікація, 

структура, допоміжні системи.  

Лекція 6 Задачі проєктування безпілотних суден  і методи її вирішення 

3.1 Задачі проєктування безпілотних суден.  

3.2. Класифікація відомих та невідомих параметрів і характеристик 

проектованого судна 

3.3. Основні взаємозв'язки між відомими та невідомими параметрами 

проектованого судна 

3.4. Техніко-експлуатаційні характеристики суден та вибір прототипу 

Визначення водотоннажності судна у першому та другому наближеннях 

3.5. Бортові технологічні роботи  та системи контролю стану і життє 

діяльності 

3.6. Розрахунок опору корпусу судна та буксировочна крива 

3.7. Типи рушіїв та їх конструктивні особливості  



Тема 4  Повітряні безпілотні технології, класифікація, структура, 

проєктування. 

Лекція 7 Проєктування індивідуальних БПЛА рушіїв та спеціальних засобів 

скиду і підйому   

4.1. Класифікаційні ознаки та приклади конструктивних реалізацій 

конструкції відповідно до призначення 

4.2. Структура систем та їх особливості відповідно до призначення. 

4.3 Конструкція апарату, розрахунки опору. 

4.4. Розрахунки та проєктування і виголовлення гвинтів 

Лекція 8 Проєктування апаратів для групової роботи 

4.4. Групові об'єднання та приклади операцій спільної роботи 

4.5. Засоби автоматичної компоновки до рою  

4.6. Моделі і засоби запезпечення стійкості руху у рої 

Тема 5 Узагальнені проблеми проєктування МРТС 

Лекція 9 Проєктування ПІД регулятора за критерієм максимальної стійкості 

та мінімума квадрата відхилення 

5.1 Постановка задачі про адекватне наближення моделі  

5.2. Синтез типів ПІД регуляторів, що містять фільтри 

5.3. Сінтез параметрів управління для систем із затримкою часу   

Лекція 10 Проблеми проєктування і моделювання систем управління 

електро приводами для роботи у складі АБПА та МРТС.  

5.4. Двигуни постійного струму, передатні характеристики  

5.5. Крокові та гібридні двигуни  

5.6. Асинхронні двигуни частотне та векторне керування  

Лекція 11 Проблеми визначення ефективності та способи оцінки 

альтернатив при проєктуванні апаратів безлюдних технологій 

5.7. Ефективність її параметри. 

5.8. Обчислення параметрів ефективності, приклади наближенного 

визначення для різних типів МРТС 

5.9. Приклади визначення ймовірності виконання операції та комбіноване 

застосування МРТС для її підвищення.    

 

4.2. План практичних занять 

№ Тема заняття / план години 

1 Практичне №1 Проектування джерел імпульсів та споживачів 

сигналів в Simulink елементів для безлюдних технологій 

Дослідження блоку джерела постійного впливу (Constant) 

Дослідження блоку джерела синусоїдальної дії (Sine Wave) 

Дослідження блоку наростаючої дії (Ramp) 

Дослідження блоку одиночного перепаду (Step) 

Дослідження блоку генератору імпульсів (Pulse Generator) 

 

2 

2 Практичне 2 Дослідження характеристик моделі крокового 

двигуна засобами  Simulink МаtLab 

2 



Дослідження представленої моделі крокового двигуна в Simulink 

Дослідження блоку конструктора сигналів (Signal Builder) 

Дослідження застосування Arduino як формувача спеціальних 

сигналів за командами, що подано по Wi-Fi  каналу. 
3 Практичне №3 Проєктування тензометричної апаратури для 

дослідження сило моментних характеристик рушіїв і виміру при 

функціонуванні і виміру температури та магнітного 

випомінювання 

Розробка мобільного макету роботи тензодатчику за допомогою 

плати Arduino Uno Rev 2 з Wi-Fi каналами зв’язку для виміру 

характеристики рушіїв та для контролю сил і моментів; 

Розробка мобільного макету випробувальних стендів  з 

використанням декількох тензодатчиків та за допомогою плати 

Arduino Uno при керуванні по дротовому з’єднанню.  

2 

4 Практичне №4 Систем моніторингу температури, виведення та 

збереження даних з датчику;  

Проєктування  мобільних засобів контролю  магнітного  

випромінювання вузлів та систем МРТС (з використанням датчика 

холла SS49E);  

Проєктування бортових систем датчиків перешкод та відстані 

мобільних ультра звукових далекомірів на базі HC-SR04, 

виведення та збереження даних з датчику. 

2 

5 Практичне 5 Програмування сервоприводу функціональних та 

технологічних систем апаратів мобільних робото-технічних систем  

Програмування роботи сервоприводу за допомогою послідовного 

повтору (блок Repeating Sequence Stair) в Simulink;  

Програмування роботи сервоприводу у реальному часі в  Simulink  

2 

6 Практичне  6 Проектування і формування Simulink-моделі  та 

дослідження параметрів системи керування з ПІД-регулятором  

Проектування Simulink-моделі системи керування з ПІД-

регулятором 

Проектування ПІД-регулятору з реальною диференціюючою 

ланкою  

2 

7 Практичне 7 Дослідження моделі двигуна постійного струму 

(PWM-Controlled DC Motor) в Simulink 

Дослідження представленої моделі двигуна постійного струму в 

Simulink  

2 

8 Практичне 8 Дослідження моделі двигуна синхронної машини з 

постійними магнітами в Simulink 

Дослідження лінійного електричного приводу (представленої 

моделі двигуна) в Simulink  

2 

9 Практичне 9 Дослідження  моделі асинхронного двигуна в 

Simulink 

2 



Дослідження представленої моделі асинхронного двигуна в 

Simulink 

10 Практичне  10  Дослідження і проєктування АСК до складу яких 

входять індукційний генератор вітрової турбіни (фазного типу) 

Впровадження векторної модель асинхронного генератора з 

коротко замкнутим ротором, що приводиться в рух вітровою 

турбіною зі змінним кроком 

2 

11 Практичне  11  Дослідження блоків керування до складу яких 

входять блоки з приводами керування із синхронною машиною 

Система збудження AC1A 

Система збудження DC1A 

Гідравлічна турбіна та регулятор 

Система збудження ST1A   

2 

 Разом 22 

 

4.3. Завдання для самостійної роботи 

Завдання з проєктування МРТС 

 

Відповідно до проекту завдання  проведіть моделювання у середовищі Маtlab 

роботи датчика у системі САК та АСК. Для статичної характеристики датчика 

надайте протокол у вигляді графічного матаріалу. Далі проведіть молелювання з 

урахуванням інерційних властивостей датчика та нелінійності. Надайте приклади 

моделювання порівняльних характеристик безінерційної та реальної і лінійної та 

реальної у вигляді графічного матеріалу.  

 

3.4. Забезпечення освітнього процесу 

Обладненя лабораторії механіки: штангенциркулі, мікрометри, ваги, ваги 

торсіонні, ваги електронні, ваги для гідростатичного зважування, устаткування для 

перевірки закону збереження імпульсів, маятник Максвела, устаткування для 

замірів показника адіабати, показника в’язкості, коефіцієнтів поверхневого натягу, 

тертя кочення. Обладненя для вивчення механічних коливань. 

Лабораторія електрики та магнетизму: генератори, осцилографи, аналогові та 

цифрові, вимірювачі ємності індуктивності та мультиметри устаткування для 

вивчення електричних процесів та коливань. 

Лабораторія оптики, атомної та ядерної фізики рефрактометр, дифрактометр 

устаткування для вивчення дифракції, поляризованного світла, застосування 

інтерференції, фотоефекту закону Бугера-Ламберта-Бера. Лабораторні практикуми 

з лабораторних робіт механіки та молекулярної фізики, електрики та магнетизму, 

оптики та атомної фізики, що розміщено в мережі.   

Лабораторія датчики та сенсори РТС, Спеціалізована аудиторія 

Автоматизації  



Стенди випробування захоплювача (захоплювача предметів не визначенної форми, 

грунту, сипких матеріалів 

Стенди випробування приводу (лінійного-180мм, 450 мм)  

Стенд тарування датчиків РТС Ємнісних, струмо вихрових, сили, тензо датчиків) 

Стенд тарування датчиків далекомірів 

Приводи, кулькові напрямні, кулько-гвинтові передачіпередачі, редуктори 

Безпровідні та провідні камери, ендоскопи  

Захвати, макет очутливленого захвату, 

Маніпулятори діючи макети, що керовані по радіо каналу 

Міні-танк Робот з Bluetooth -3шт.  

Балансуючий 2-х колісний робот Balboa 32U4 від Pololu -3шт 

Набір для збирання маніп. "Роботизована рука" від Keyestudio- 4шт. 

Квадракоптер, автокар, балансир    

Цифрові осцилографи типів SDS1022-1 шт. 

Набір Super Arduino Starter Kit id Keyestudio  

Плата Arduino Mega 2560 Rev3 (оригінал, Італія) А000067 

Плата міні-комп’ютера Raspberry Pi 4 Model B 2GB 

ІЧ-датчику руху HC-SR505 для Arduino 

Датчик ваги (тензодатчик) 1, 5,10, 20 кг 

Водонепроникний ультразвуковий датчик 

ІЧ-датчику руху HC-SR505 для Arduino 

Акселерометр і гіроскоп MPU-6050 модуль 6DOF. 

 

4.  Підсумковий контроль    

1.Типи безпілотних технологій, класифікація, узагальнена структура, проблеми 

проєктування. 

2. Класифікаційні ознаки та узагальнена структура наземних безпілотних 

технологій і паратів, що їх реалізують. 

3. Класифікаційні ознаки та узагальнена структура надводних безпілотних 

технологій і паратів, що їх реалізують. 

4. Класифікаційні ознаки та узагальнена структура повітряних безпілотних 

технологій і паратів, що їх реалізують. 

5. Класифікаційні ознаки та узагальнена структура підводних безпілотних 

технологій і паратів, що їх реалізують. 

6. Перспективи розвитку безлюдних технологій, нові можливості та обмеження 

7. Безлюдні технології та особливості проєктування апаратів, маніпуляторів і 

допоміжного устаткування  

8. Підводні технології вирощування аква культур та особливості проєктування 

елементів. 

9. Технології збору залізомангарцевих конкренцій визначення оптимальних 

параметрів, для проєктування апаратів 



10. Технології огляду, дослідження районів акваторії, протоколювання. 

Особливості конструкції апаратів і структури його систем   

11. Головні функціональні системи: занурення та вспливання, моделі для 

проєктування елементів за типами.  

12. Головні функціональні системи: крено-диферентні, моделі для проєктування 

елементів за типами. 

13. Системи: керування рухом, гвинтовими насадками та кермами.  

14. Головні функціональні системи: крено-диферентні, моделі для проєктування 

елементів за типами. 

15. Проєктування ущільнень, приводів, компенсаторів, електроних блоків, що 

працюють при підвищенному тиску 

16. Ущільнення статичних елементів, ущільнення по циліндричній частині, по 

плоскому фланцю.  

17. Робота базових елементів під тиском, розвантаження конструкцій.  

19. Ущільнення обертаючихся валів та штоків 

20. Особливості вибору та засоби препарування елементної бази для роботи під 

тиском до 650 атм.  

21. Проєктування рушиїв. Буксировочна крива та вибір параметрів гвинта за його 

характиристикою 

22. Рушії АБПА, насадки стаціонарні та поворотні. Особливості їх кострукцій для 

різних типів апартів.  

23.Бортові технологічні та допоміжнні маніпулятори.  

24. Моделі динаміки коливань апарату при роботі та допоміжні маніпулятори. 

25. Захвати бортових маніпуляторів та пробовідбірники.  

26. Системи контролю параметрів  навколишнього середовища  

27. Проєктування надводних апаратів та технологій, класифікація, структура, 

допоміжні системи.  

28. Задачі проєктування безпілотних суден. Проблеми і методи їх вирішення 

29. Класифікація відомих та невідомих параметрів і характеристик проектованого 

судна 

30. Основні взаємозв'язки між відомими та невідомими параметрами 

проектованого судна 

31. Техніко-експлуатаційні характеристики суден та вибір прототипу 

32. Визначення водотоннажності судна у першому та другому наближеннях 

33. Бортові технологічні роботи  та системи контролю стану і життєдіяльності 

33. Розрахунок опору корпусу судна та експериментальне визначення 

буксировочної кривої 

34. Типи рушіїв та їх конструктивні особливості для суден 

35. Повітряні безпілотні технології, класифікація, структура, проєктування. 

37. Проєктування індивідуальних БПЛА рушіїв та спеціальних засобів скиду і 

підйому для БПЛА побутового призначення  

38. Структура систем БПЛА побутового призначення та їх особливості  

39. Конструкція БПЛА побутового призначення, розрахунки опору. 

40. Розрахунки та проєктування і виголовлення гвинтів 

41. Проєктування апаратів для групової роботи 



42. Групові об'єднання та приклади операцій спільної роботи БПЛА 

43. Засоби автоматичної компоновки до рою  

44. Моделі і засоби запезпечення стійкості руху у рої 

45. Узагальнені проблеми проєктування, застосування MatLab для моделювання 

варіантів приводів 

45. Узагальнені проблеми проєктування, застосування MatLab для моделювання 

варіантів систем виміру сил 

46. Проєктування ПІД регулятора за критерієм максимальної стійкості та 

мінімума квадрата відхилення 

47. Проєктування ПІД регулятора та моделювання динаміки приводу засобами 

MatLab  

48. Постановка задачі про адекватне наближення моделі  

49. Синтез типів ПІД регуляторів, що містять фільтри 

50. Сінтез параметрів управління для систем із затримкою часу   

51. Проблеми проєктування і моделювання систем управління електро приводами 

для роботи у складі АБПА та МРТС.  

52. Двигуни постійного струму, передатні характеристики та їх застосування при 

проєктуванні 

53. Крокові та гібридні двигуни їх моделювання засобами MatLab  

54. Асинхронні двигуни частотне та векторне керування засобами MatLab  

55. Проблеми визначення ефективності та способи оцінки альтернатив при 

проєктуванні апаратів безлюдних технологій 

56. Ефективність її параметри та обчислення параметрів ефективності, приклади 

наближенного визначення для різних типів МРТС 

57. Приклади визначення ймовірності виконання операції та комбіноване 

застосування МРТС для її підвищення.    

5. Критерії оцінювання та засоби діагностики результатів навчання  

5.1. Критерії оцінювання 

 

№ Вид діяльності (завдання) 
Максимальна кількість 

балів 

1 Практичні завдання виконані на парі або 

індивідуальні домашні завдання. Завдання 

№1-6(5 балів*6) 

30 

2 Індивідуальні самостійні завдання. Завдання 

№7-10(5 балів*4) 

20 

3 Індивідуальні самостійні завдання. Завдання 

№11 (5 балів*1) 

5 

4* Додаткові завдання дається  тільки одне за 

семестр для студентів, що пропустили 

заняття та немають балів по п.1* на вибір 

одне з трьох: 

5 



1) Захист задачі: одна за тему, по пять балів  

за задачу, задача з числа завдань на СР, що 

розв’язано. 

2) Підготовка звукової особистої 

презентації, до власного завдання СР, по 

пять балів за презентацію, всього одна за 

семестр 

3) Підготовка демонстрації п’ять балів за 

одну демонстрацію, всього одна за семестр  

5 екзамен 40 

 Всього 100 

*Додаткові завдання видаються за проханням студентів одне за семетр у тому числі англійською мовою із п. 4 за 

цих умов максимум балів 5. 

 

5.2. Критерії оцінювання завдань для досягнення максимальної кількості балів 

Перевірка отриманих знань та навичок студентами відбувається шляхом 

проведення усного опитування на практичних заняттях та виконання самостійних 

домашніх завдань (індивідуальне завдання). 

Поточна рейтингова оцінка складається з балів, які студент отримує протягом 

засвоєння даного курсу - виконання та захисту домашніх завдань, виступи на 

практичних заняттях. Якщо студент успішно (з позитивними за національною 

шкалою оцінками) виконав передбачені в даному курсі всі види навчальної 

роботи, то він допускається до екзамену. 

Протягом семестру студент виконує три види завдань: розв’язок задач за 

темами курсу в аудиторії; розв’язок задачі за темами курсу в домашніх умовах та 

захищаються в аудиторії; презентація роботи у вигляді доповіді. 

Якщо при виконанні студентом допускаються незначні неточності, то 

кількість балів зменшуються на 5%. Якщо при виконанні студентом допускаються 

значні неточності, але принципи не викривлено то на 10%, якщо помилки суттєві, 

то бали зменшуються на 20%. 

Форма підсумкового контролю навчання – екзамен. 

Оцінювання роботи студентів здійснюється за принципами рейтингової 

системи. Вся робота за семестр оцінюється у 100 балів. Тридцять балів студент 

отримує за умов якісного складання екзамену. Якщо проходження підсумкового 

контролю оцінується на «добре» або  «задовільно», це відповідає 20 і 15 балам. 

Розподіл максимальної кількості балів по питанням здійснюється рівномірно – 

десять балів за кожне питання. Задачі оцінюється таким чином: одна задача 3.33 

бали а три – десять.  

5.4. Білети для підсумкового контролю: 

 

 



Четвертий семестр 

МІНІСТЕРСТВО ОСВІТИ І НАУКИ УКРАЇНИ 

Чорноморський національний університет імені Петра Могили 

Факультет комп’ютерних наук 

Кафедра АКІТ, Спеціальність «Автоматизація, КІТ та роботбтехніка» 

Дісципліна «Проектування мобільних роботизованих систем» 

 

Білет № 0 

1. Типи безпілотних технологій, класифікація, узагальнена структура, проблеми 

проєктування. 

2. Проєктування рушиїв. Буксировочна крива та вибір параметрів гвинта за його 

характиристикою 

3. Бортові технологічні роботи  та системи контролю стану і життєдіяльності 

Д. т. н., професор_____О.М. Трунов          В.о.  Зав. кафедрою_______М. І. Сідєлєв 

“____”_________________ 20__р.  “____”_________________ 20__р. 
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