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BCTYII

[Iporpama HaB4anbHOI AMCHUILTIHU «POOOTOTEXHIUHI CUCTEMU» CKJIaJieHa BIAMOBIAHO 110
OCBITHBO-TIpO(eciitHOi  mAroTOBKM Tepmioro (0akajgaBpChbKOr0) PIBHS  BHINOi  OCBITH
crneniagbHOCTI 122 « KoM 10TepH1 HAyKU».

1. Onmc HaBYAJBLHOI ITUCHUILIIHA

1.1 Mera BUKIAIaHHS HABYAJIBHOI JUCLIUIUIIHHA.

Merta kypcy «PoOoTOTeXHIUHI CHCTEMU» ToJsTaE y (GOpMyBaHHI Y CTYICHTIB CUCTEMHHUX
3HaHb 3 pOOOTOTEXHIKM Ta i MporpaMyBaHHs, BMiHb 1 HAaBHYOK, $IKI HEOOXiTHI I
paIioHaIbHOTO BUKOPUCTAHHS CYYacHHX 1H(GOPMAaLIHUX TEXHOJIOTIH MpH pO3B’s3aHHI 3a/ad,
MIOB’SI3aHUX 3 MOJICNTIOBAHHSIM, BUTOTOBJIEHHSM Ta €KCIUTyaTauii poOOTiB, BUBYEHHI CTYACHTAMH
0a30BUX TIPUHIUIIIB TIPOEKTYBAaHHSI POOOTOTEXHIYHMX KOMIUIEKCIB Ta OTPUMAaHHS HUMU
NPAaKTUYHUX HAaBUYOK IIIOJI0 BUPIMICHHS KOHKPETHUX 3aBJaHb OpraHizaulii yHnpaBiIiHHSI
POOOTOTEXHIYHUMH CHCTEMaMH.

1.2 OcHOBHI 3aBJaHHS BUBYEHHS JACIIAILIIHU.
B pesynbprati BUBYeHHS nucHUILIIHK "POOOTOTEXHIUHI CHCTEMH "CTYICHT MTOBUHEH :
— MAaTH MOHSATTS PO CUCTEMHU YIPABIIHHSI POOOTOTEXHIYHUMHU CHCTEMaMU,

— OCBOITM METOJM PO3PaxyHKIB, MOOYIOBHU, MOJEpHi3alii 1 3acTOCyBaHHs pOOOTIB Ta
POOOTOTEXHIUHUX CHUCTEM.

— MAaTH 3HaHHS 1 HABUYKU POOOTH 3 JaTYMKAMU 1 aKTyaTOPaMH,
— MaTu 0a30Bi 3HAHHS NPOTrPaMyBaHHS POOOTOTEXHIYHUX CHCTEM.

CamocriitHa poboTa nependayac BUBYCHHS OKPEMHUX TEOPETHYHUX MUTaHb, OPI€EHTOBAHUX
Ha OOOB'I3KOBE BHKOPUCTAHHS OOYMCIIOBATBHOI TEXHIKM 1 MaKCHMalbHO HAOIMKEHHX IO
peanbHUX 1HXCHEPHHX 3a/1a4 MalOyTHHOI CIIeIIaIbHOCTI (Criemianizarii).

BuBuenuii TeopeTHMUHMI Marepiad 3 JAUCHUIUIIHM TOBHHEH BHUKOPHUCTOBYBATHUCS 1
3aKPITUTIOBATHCS M1 Yac MIPOBEICHHS JIA0OPATOPHUX 3aHSTh.

1.3 KinbkicTh KpenuTiB - 4

1.4 3aranpHa KUIBKICTE TOauH - 120

1.5 XapakreprucTuka HaBUITbHOI TUCIUILTIHU
HopmarusHa / 3a BuGopoM
Jenna dhopma HaBYaHHS | 3aouyHa hopma HaBYaHHS
Pik miaroroBku
3-it |
Cemectp
6-it |
Jlexi
32 rog. | TO/I.
[TpakTyHi, CeMiHAPCHKI 3aHSITTS
TOJI. TOJI.
JlaGopaTopHi 3aHATTS
36 rox. TOJI.
CamocriiftHa po6oTa
56 rox. | TOJ.
IHMBinyalibHI 3aBIAHHS

TO/I. TO/I.




1.6. 3araHoBaHi pe3yabTaTi HaBYAHHS
3Hamu:
—  OCHOBHI THITH arapaTHOTO 3a0e3MeUeHHs pOOOTIB;

— OCHOBHI THNHM JaTYMKIB 1 BHUKOHYIOYHMX MpuiaaiB (aKTyaTopiB) pPOOOTOTEXHIYHUX
KOMIUJIEKCIB 1 TPUHIUIIIB 1X (DYHKI[IOHYBaHHS;

—  OCHOBH KIHEMaTHKH Ta aJITOPUTMH IUTAHYBaHHS PyXy pOOOTIB;

—  OCHOBH KOMIT FOTEpHOIO 0aueHHS Ta €JIEMEHTIB IITYYHOI'O 1HTEJNEKTY, 110 BUKOPUCTOBYIOTh
y cydacHux PTC;

—  BMITH:

— BHUKOHYBAaTH CHHTE3 Ta MPOBOJUTH JWHAMIUYHUM aHami3 poOOTOTEXHIYHUX KOMIUIEKCIB
(PTK), aBTOMaTH30BaHUX CUCTEM Ta MaHIIYJISTOPIB;

—  CTBOpPIOBATH MpOTpaMHE 3a0e3MeUeHHs sl KepyBaHHs poMucioBumu podoramu ta PTC.
2. TemMaTH4yHU# MJIaH HABYAJILHOI JUCIHILIIHA

Po3oin 1. Ynpaeninua pooomomexniunumu cucmemamu
Tema 1. Bcmyn 0o kypcy «Pobomu i pobomomexuiuni cucmemuy.

[Ipenmer aucuuMIUTiHM, 11 00CAT, 3MICT 1 3B'A30K 3 IHIIUMH TUCHUIUTIHAMU HABYAIBHOTO IJIAHY.
Po6orun 1 PTK. Icropis po3BHTKY pPOOOTOTEXHIKH, MPOOJIEMH, OCOOJMBOCTI Ta aKTyaldbHI
HaNpsSMKHU JOCIiHKEHb.

Tema 2. Kinemamuxa pyxy pooomie-maHinyisamopis.

OcHOBU KiHEeMaTHUKu pyxy poOortiB-maHimymsropiB. Ilpoctip Ta Tpanchopmarii. Ilpsma Tta
obepHeHa 3amaui kinemaTuku. [{udepeniiiina kinematuka. /[ekaproBe kepyBaHHS.

Tema 3.1Inanysanns pyxy modineHo2o poboma

[InanyBaHHsA pyXy MOOITBHHUX POOOTIB Ta POOOTIB-MaHIMYJISATOPIB: AJITOPUTMH, BIAMIHHOCTI,
0cO0JIMBOCTI 3aCTOCYBaHHS. JleTeKTOpYBaHHS Ta YHUKHEHHS MEPEIIKOI.

Tema 4. Cencopu ma euxouyroui npucmpoi PTC

Cencopu, JaTYMKH 1 aKTyaTOpH Ta iX iHTerpauis B ckiaj By3iiB PTC.
Po30in 2. Ocnosu Komn’romepHozo 6aueHns ma MawuHH020 HAGYAHHA
Tema 5. Ochosu komn tomepHo2o 6ayenHs

OcHoBu komm’toTepHOoro OaveHHs. Kiacuuni Metomum cerMeHramii 300pakeHb. OCHOBHU
CEeMaHTHUYHOI CerMeHTallii 300paxeHb.

Tema 6. [lImyunuti inmenexm ma mMawiuHHe HAGYAHHSL.

3acTocyBaHHS LITYYHOTO IHTEJIEKTY Ta MALTMHHOTO HaBYaHHA y cyyacHux PTC.



3. CTpyKTypa HaBYAJIBHOI IMCHUILTIHU

KinekicTs roguu

neHHa popma

Ha3Bu po3aimiB i Tem -
y TOMY YHCITi
yCbOTO -
a | m | 7ab. | iHA. |C. .
1 2 3| 4 5 6 7
Po3aia 1. YrpapniaasS poOOTOTEXHIYHUMHU CUCTEMHU
Tewma 1. Berym no kypey «Po6oTu 1 po6oToTeXHIUH1
cucteMu». Ictopis, mpobiieMu Ta akTyallbHi HAPSMKU 2 2
OCIIIKEHb.
Tema 2. Kinemaruka pyxy poOOTiB-MaHIMyJIATOPIB. 40 12 14 14
Tewma 3. [InanyBaHHs pyXy MOOUIBHOTO pobOTa 20 4 4 12
Tewma 4. Cencopu Ta Bukonytoui npuctpoi PTC 6 2 2 2
Pa3om 3a po3zaisiom 1 68 20 0 | 20 28
Po3ain 2. OcHOBU KOMIT IOTEPHOTO OaueHHS Ta MAITMHOTO HaBYaHHS
Tema 5. OcHOBH KOMIT FOTEPHOTO OayeHHS 28 8 6 14
Tewma 6. llITyuynuii iHTENEKT Ta MAalTUHHE HABYAHHS. 24 4 6 14
Pa3om 3a po3ainom 2 52 12| 0 | 12 28
Yevozo cooun 120 32| 0| 32 56
4. Temmu ceMiHAPCHKHUX Ta JIa0OPATOPHHUX 3aAHATH
Kinbkicthb
Ne 3/m Hazpa remu
TOJMH
1 Po3B’s13aHH: npsiMoi Ta 00epHEeHo1 3a1a4ui KIHEMaTUKH Ui poboTa 8
MaHIMmyJIsATOopa.
2 Po3pobka nporpamu 1 3a0e3neueHHs pyxy poOoTa-MaHimmynsropa 6
3 [TnanyBanHs pyxy poboTta 4
4 P03p06.1<a AITOPUTMY po6qTH po0OTY, 110 BUKOPUCTOBYE JIaHi 9
CCHCOPIB a KePY€E 30BHINIHIMU TPUCTPOSIMH.
5 O06pobka 300pakeHb y CHCTEMaX TEXHIYHOTO 30Dy. 6
6 I Ty4yHuii IHTENEKT Ta MAIIMHHE HABYaHHS 6
Pa3zom 32
5. 3aBaaHHSA 1JIs1 CAMOCTIHHOI podoTHn
Ne 3/m Hazpa temu Kiekicts
TOJIUH
1 3naiiomcTBO 3 ROS. 2
2 BukoHnaHHS caMOCTIHUX pOOIT 3 KIHEMATHKH poOOTa-MaHIMyIATOpa y 10
ROS Nel-NoS.
3 [TporpamyBanHs MiKpokOoHTposiepHuX By3JiB PTC 10
BuBUeHHs JaTYMKIB TEXHIYHOTO 30Dy, TEMIIEPATYPH, TUCKY,
4 BOJIOTOCTI, BiOpalIlii, mpo30pocTi, paaiariiHoro ¢GoHy Ta IHIIUX, 2
amanToBanux no PTC.
5 Harmmmcanns nporpam 3 00poOku 300paxeHb 12
6 JloCITiPKEHHS! CUCTEM IITYYHOTO 1HTEJIEKTY 12
7 [TinroroBka 10 1a60paTOPHUX 1 KOHTPOILHUX POOIT. 8
Pa3zom 56




6. ImauBigyajbHi 3aBIaHHS

2 KOHTPOJIbHI poOoTH

7. MeToau KOHTPOJIIO

[IpoMiKHUI KOHTPOJIb 3HAaHb CTYAEHTIB 3/IMCHIOETHCS PEryIspHO Ha JEKIIHHMX 1

a00paTOPHHX 3aHATTAX NMUIIXOM iX OMUTYBAHHS 3 MPOMACHOr0 MaTepialy Ta 3aXHCTOM 3BITiB
1a00paTOpPHUX POOIT.

3 BUKOHAHHSA J1a00paTopHUX pooOiT.

TECTOBUX 3aBJlaHb, BUKOHAHHSA J1a00OPaTOPHUX POOIT.

[TimcymKoBHIT KOHTPOJIb 3HAHB 3A1MCHIOETHCS HA €K3aMEHI.

8. Cxema HapaxyBaHHsH 0aJiB

Po3noaia 0ajiB a1st miICyMKOBOI0 eMeCTPOBOI0 KOHTPOJIIO MPH NMPOBeIeHHI
eK3aMeHaliiftHol podoTHn

dopMa KOHTPOJIIO 3HAHB 13 3MICTOBOTO PO3JUTy 1 — pe3yiabTaTH KOHTPOJIBHHUX POOIT, 3BITH

3MICTOBUH pO3i 2 OLIHIOETHCSA 3a Pe3yJbTaTaMH BUKOHAHHS J1a0OpaTOpHUX POOIT,

[ToTo4yHMIT KOHTPOIB, CAMOCTIiTHA po0OTa, IHAUBIAYaTbHI 3aBJAHHS
- - Ex3ameHna
. . Kontponbni pobotu, | [nausimya uiina | Cyma
Pozmin 1 Pozmin 2 nepeadoaueHa JIbHE Pazom po6oTa
HaBYAJIbHUM IJIAaHOM | 3aBJaHHS
T1 | T2 | T3 | T4 T5 T6 1 2
60 40 100
5 |10 | 10| 5 10 10 5) 5)
KpuTepii oniHioBaHHs

Ne ®opmu HaBYAIBHOT AiSIIBHOCTI Kinpkicts OaniB | Tepmin [Tpumitku
1 |BiaBigyBaHHS 3aHSTH 10 IIOCTIIHO
2 |Buxonanus nabopatopHux poOiT Nel-6 30 MOCTIHHO
3 |Bucrymn Ha ceMiHapChKOMY 3aHSATTI 10
4 | BukoHaHHSI KOHTpOIbHOT poboTrNel
5 |BuxoHaHHsS KOHTPOJIBHOI poO6OTHNC2
6 |IlizcyMKoBHii KOHTPOJB (3a/1iKOBa 40

poboTta)

BCbOI'O 100

Honarkosi 0aiau (0onycH):

BUKOHAHHS Ta MPE3CHTAIlis] CAMOCTIHHUX MPOEKTIB 3 OB’ sI3aHUX 3 PO3POOKOIO Ta

MOJICITIOBAaHHSAM POOOTOTEXHIYHUX CUCTEM; BUCTYIT Ha KOH(MEPEHIIii 3 TOMOBI IO,

OB’ S13aHOI0 3 TEMATHKOIO KypCy, 32 HAsIBHOCT1 IPYKOBAHOI MPOrpaMu; MyOTiKailis Te3

JOTIOBiIeH a00 HAyKOBOI CTATTI, IO BiAMOBIJAIOTh TEMATHUIIl KypCy

KPUTEPII OIHIOBAHHA 3HAHb CTYJEHTIB IIJI YAC IIOTOYHOT' O

KOHTPOJIIO

1.BinBinyBaHHSsI 3aHATH:

10 6auiB: cryaent Bigsinas 91-100% 3aHATh;
9 oauiB: cTyneHT BiaBigaB 81-90% 3aHsATH;




8 oauxis: cTyneHt BiaBigaB 71-80% 3aHsATS;
7 6auiB: cTyneHT BiaBigas 61-70% 3aHATH;
6 6auiB: cTyneHT BiaBiaaB 51-60% 3aHsATh;
5 oauiB: ctynenT BiaBigas 41-50% 3aHsATH;
4 6anm: cryaeHrt BiaBinas 31-40% 3aHAaTb;
3 6anm: cryaeHrt Binginas 21-30% 3aHATS;
2 6aym: cryneHt Biasigas 11-20% 3aHAT;
1 6ax: cryznenrt Binsinas 1-10% 3aHsTh;

0 6aJiB: CTYJIEHT HE B1/IB11yBaB 3aHATTA.

2.BukoHaHHs JadopaTopHuX podiT Nel-6:
Ko:xna n1abdoparopna podora ouniHoerbes Bin 1 1o S 6asis.

5 6axiB: CTyJIEeHT CaMOCTIHHO BUKOHAB JIAOOPOTOPHY pOOOTY, PO3yMi€ 3MICT BUKOHAHOI POOOTH,
MOXX€ JIaTH BIATOBIAB HA 3aMUTaHHS 1010 BHUKOHAHOI pOOOTH, BITBHO OPIEHTYETHCS B
IPOTPaMHOMY KO/Ii, BUIbHO MOK€ BHOCUTH B KOJ HE3HA4HI 3MiHHU;

4 0ajM: CTYJIEHT BUKOHAB JabOpaToOpHY poOOTY, Ma€e PO3YMIHHS LIOJ0 ii 3MICTY, OPIEHTY€ETHCS B
IPOTpaMHOMY KOJi, ajeé He MO’Ke JaTH BIIBHO BIANOBiAb Ha JOJATKOBI MHUTAaHHS a00 BHECTH
3MIHU J0 KOy MPOTpaMu, MOTpeOye IS IILOTO Yacy Ta J0JaTKOBHX MaTepiaiis;

3 0ajm: CTyIEHT BHKOHAB JabOpaTopHy poOOTYy, ajge Mae MoraHe PO3yMIiHHS M0N0 ii 3MICTY,
Maii)Ke He OPIEHTYETHCS B IPOTPaMHOMY KOJIi;

2 0aamM: CTYACHT BHUKOHAaB JIaDopaTOpHY poOOTy, ajie HE Ma€ >KOJHOTO PO3YMIHHS IIOMO ii
3MICTY, HE OPIEHTYETHCS B IPOTPAMHOMY KO/Ii;

1 6as: CTYACHT BiiBi1aB 1abopaTopHe 3aHATTS, ajie He BUKOHAB Ja0opaTopHy poOoTYy;
0 6aJiB: CTyJIEHT HE BUKOHAB JJa00OpaToOpHy poOOTY.
3. BukoHaHHS KOHTPOJILHOI poboTn Nel, Ne2:

KonTposbHsi po6ora mae Tpu 3aBaanHs. Ilepuie 3aBaanHs tecroBe. TecToBe 3aBIaHHS
ouiHweThes 1 6ajiom y pasi npaBuibHoOI Bignosiai. Pemra 3aBaanb oniHwerses Big 1 1o 2
oauis.

2 0aam: CTYISHT CaMOCTIHO BHMKOHAB 3aBIaHHS KOHTPOJIBHOI POOOTH, HAJgaB BHYEPITHE
MOSICHEHHS PO3B'SA3KY MPOOJIeMH, BIMOBIIb TPaBUIIbHA;

1 6am: CTyIEHT CaMOCTIHO BUKOHAB 3aBJaHHS KOHTPOJBHOI pOOOTH, HE HaJaB TMOSICHCHHS
I0JI0 PO3B'SA3Ky, BIAMOBIAL TMpaBWIbHA, a00 CTYIEHT CaMOCTIMHO BHKOHAB 3aBIaHHS
KOHTPOJILHOI pOOOTH, HaJIaB MOSICHEHHS PO3B'A3KY, ajie BiANOBiAb HENPAaBUIIbHA.

0 6aJiB: CTYyJIEHT HE BUKOHAB 3aBJaHHs a00 MOSICHEHHS pO3’sI3Ky Ta BiANOBIIb HEMPABUIIBHI.
4. IlincymMmKoBHii KOHTPOJIb (€K3aMeH):
Ko:xne 3aBnanns 0iary oniHerncs Bia 1 1o 5 6auiB, 3aBaanb y pooori 4.

5 dasiB: CTYACHT CaMOCTIHO BUKOHAB 3aBJaHHS 3a1IKOBOT poOOTH, HaJJaB BUUEPITHE IMOSICHEHHS
PO3B's13Ky MPpOOJIEMH, BiAMOBIIb MPABUIIbHA,

4 Ganm: CTYAEHT CaMOCTIMHO BUKOHAB 3aBJaHHS 3aJIKOBOI POOOTH, HAJAB JIESIKE MOSICHEHHS
1010 PO3B'SI3KY, BIIMOBI/Ib MPAaBHUIIbHA,

3 0ajaM: CTYAEHT CaMOCTIHHO BHKOHAB 3aBJaHHS 3allikoBOi pOOOTH, HagaB MOSICHEHHS
PO3B'sI3Ky, aje BiAMOBIIb HEMPaBUIIbHA.

2 0aJM: CTYICHT BHKOHAB 3aBJaHHS 3aJIiKOBOI po0OOTH, aje HE HAJaB MOSCHEHHS PO3B'SA3KY,
BIJINTOB11b TPAaBUJIbHA;

1 6an: cTyIeHT BUKOHAB 3aBAAaHHS 3aJiKOBOI poOOTH, ajie MOsSCHEHHS PO3B'A3KY Ta BIAMOBIb HE



MpaBUJIbHI;
0 6axiB: CTYJIEHT HE BUKOHAB 3aB/IaHHS.

MIxaJja oniHlOBaHHSA

. . . . Ouinka
Cywma 6aniB 3a BCi BUIU HABYAIBHOL TisSTTBHOCTI - - - -
MPOTATOM CeMecTpy JUIs HOTHPHPIBHEBOT JUs IBOPIBHEBOT
[IKAJIK OLIIHIOBAHHS | IIKAJIU OLIHIOBAHHS
90 - 100 BIZIMIHHO
75-89 nobpe
3apaxoBaHO

60-74 3aJI0BLILHO
1-59 HE3aJ0BLIBHO HE 3apaxoBaHO

9. PexomenaoBaHa jiTepaTypa
OcHoBHa JiiTeparypa

1. Lorenzo Sciavicco and Bruno Siciliano, Modelling and control of robot manipulators,
Springer.
2. Saeed B. Niku, Introduction to Robotics, Wiley.
3. Mark W. Spong, Seth Hutchinson and M. Vidyasagar, Robot Modeling and Control, Wiley.
4. Roland Siegwart, Introduction to Autonomous Mobile Robots, MIT Press.
6. Peter Corke, Robotics, vision and control : fundamental algorithms in MATLAB, Springer.

7. KopenmsiceB A.W. Teopernueckne ocHOBBI poboToTexHuku. B 2 kH.: Kaural Hayka. 2006.
383 c.

8. Kopennsaces A.U. Teopernueckne ocHOBBI poOoToTexHuku. B 2 kH.: Knura 2 Hayka. 2006.
376 c.

9. bumont O. HactonpHas kaura pazpadorunka pobotos (+ CD) MK-IIpecc, Kopona-Bek. 2010.
400 c.

10. bpara Heroton. Coznanue po6oto B foMamtaux yciaoBusx. HT Ilpecc. 2006. 368 c.
11. FOpeBuu K. 1. OcuoBbl poboTorexuuku. bXB-IletepOypr: 2005. 416 c.
12. 11. Aaape, X-M. Kobman, ®@. Jlot, XK-II. Taitap. Konctpyupoanue podotoB Mup 1986 360 c.

13. K.B. ®ponona, E.1. BopoOreBa. MexaHnka npoMbIIUIEHHBIX poO0TOB. "Bpiciias mkoma" 1989
383 c.

14. Oy»n bumon. Hacronbhas kaura paspaborunka podotos(+ CD-ROM) MKIIpecc, Kopona-
Bexk, 2010 .

15. benstnun I1.H. IlpombinuienHsie poOOTH U UX ipuMeHeHune. M.:Mammnoctpoenue, 1983.

16. M. lllaxuanyp Kypc pobororexauku. — M.: Mup, 1990.
JonmomixHa JiTepaTypa

1.T'torTep Mumb/ DieKTpoOHHOE TUCTAHIIMOHHOE ypaBieHrue Moaensamu. 1980. 416 c.
2.Becenxos P.C., I'ontaposckast T.H. Jleranu u mexanusmsl po6otos. 1990.

3.Camotokun b. b. u ap. [letanu u mexanu3mel poooToB. Beimis! mkona. Kues. 1990. 343 c.
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4 Heitmapk A. M.Po6otel Ha ciyx0e uenoBeka. Cepus «Hayka W TEXHUYECKHU IPOTPECCH
Hayxa. 1982. 104 c.

5.Maiik ITlpenko. YcrpoiicTBa ympaBieHHS poOOTaMH; CXEMOTEXHHKa M MPOrpPaMMHPOBAHHE.
JMK Ilpecc. 2005. 416 c.

6.boromro60oB [lonmymnsipro o pobororexauke. Haykosa gymka 1986. 200 c.
8.IIpeaxo M. 123 skcnepumenta no pobotorexuuke. HT Ilpecc. 2007. 544 c.
9.Ty JIx., I'oncanec P. [lpuanunsr pacioznaBanus oopazos: [lep.c anria. M.: Mup, 1978. 411 c.

10. Epom W. JI., UraateeB M. b., Mockanes D. C. AnanTuBHbIE POOOTOTEXHUYECKUE CHUCTEMBI:
MeTtopl aHanM3a U CUCTEMBI 00paboTKH n300paxeHuit: Yuebd. mocodue / JIMAIL JI., 1985. 144 c.

11. IMyrstun E. II., Aepun C. H. OOpabGorka wuzoOpaxkeHuid B poOOTOTeXHHKE. M.:
Mamunoctpoenue, 1990. 320 c.

12. T'oncanec P., Bync P. Ludposas obpaborka nzodpaxkenuii: Ilep. C anrn. M.: Texnocdepa,
2005. 1072 c.

13. Epom U. JI., CepreeB M. b., ConoBbeB H. B. O6paboTka u pacrno3HaBaHue n300paxeHuil B
cUcTeMax IMpeBEeHTUBHON Oe3onacHocTH: Yueb. mocodue /I'YAIL CII6., 2006. 150 c.

14. OcuHoBbl MmexaTponuku: MmoHorpadust / FO.M.Ocunos, I1.K.Bacenun, JI.A.MenBenes,
C.B.HerogasieB / Ilox obmeit pen. mpod. KO.M. OcunoBa. — Tomck: ToMck. TOC. YH-T CHUCTEM
yIIp. ¥ paguosiekTponuku, 2007. — 162 c.

15. SolidWorks. KomnbslorepHoe MoaeupoBaHre B MHKECHEPHOU MPAKTUKE : TPOU3BOJICTBEHHO-
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	ВСТУП
	Програма навчальної дисципліни «Робототехнічні системи» складена відповідно до освітньо-професійної підготовки першого (бакалаврського) рівня вищої освіти спеціальності 122 «Комп’ютерні науки».
	1. Опис навчальної дисципліни
	1.1 Мета викладання навчальної дисципліни.
	Мета курсу «Робототехнічні системи» полягає у формуванні у студентів системних знань з робототехніки та її програмування, вмінь і навичок, які необхідні для раціонального використання сучасних інформаційних технологій при розв’язанні задач, пов’язаних...
	1.2 Основні завдання вивчення дисципліни.
	В результаті вивчення дисципліни "Робототехнічні системи "студент повинен :
	 мати поняття про системи управління робототехнічними системами;
	 освоїти методи розрахунків, побудови, модернізації і застосування роботів та робототехнічних систем.
	 мати знання і навички роботи з датчиками і актуаторами;
	 мати базові знання програмування робототехнічних систем.
	Самостійна робота передбачає вивчення окремих теоретичних питань, орієнтованих на обов'язкове використання обчислювальної техніки і максимально наближених до реальних інженерних задач майбутньої спеціальності (спеціалізації).
	Вивчений теоретичний матеріал з дисципліни повинен використовуватися і закріплюватися під час проведення лабораторних занять.
	1.3  Кількість кредитів - 4
	1.4 Загальна кількість годин  - 120
	1.6. Заплановані результати навчання
	знати:
	 основні типи апаратного забезпечення роботів;
	 основні типи датчиків і виконуючих приладів (актуаторів) робототехнічних комплексів і принципів їх функціонування;
	 основи кінематики та алгоритми планування руху роботів;
	 основи комп’ютерного бачення та елементів штучного інтелекту, що використовують у сучасних РТС;
	 вміти:
	 виконувати синтез та проводити динамічний аналіз робототехнічних комплексів (РТК), автоматизованих систем та маніпуляторів;
	 створювати програмне забезпечення для керування промисловими роботами та РТС.
	2. Тематичний план навчальної дисципліни
	Розділ 1. Управління робототехнічними системами
	Тема 1. Вступ до курсу «Роботи і робототехнічні системи».
	Предмет дисципліни, її обсяг, зміст і зв'язок з іншими дисциплінами навчального плану. Роботи і РТК. Історія розвитку робототехніки, проблеми, особливості та актуальні напрямки досліджень.
	Тема 2. Кінематика руху роботів-маніпуляторів.
	Основи кінематики руху роботів-маніпуляторів. Простір та трансформації. Пряма та обернена задачі кінематики. Диференційна кінематика. Декартове керування.
	Тема 3.Планування руху мобільного робота
	Планування руху мобільних роботів та роботів-маніпуляторів: алгоритми, відмінності, особливості застосування. Детекторування та уникнення перешкод.
	Тема 4. Сенсори та виконуючі пристрої РТС
	Сенсори, датчики і актуатори та їх інтеграція в склад вузлів РТС.
	Розділ 2. Основи комп’ютерного бачення та машинного навчання
	Тема 5. Основи комп’ютерного бачення
	Основи комп’ютерного бачення. Класичні методи сегментації зображень. Основи семантичної сегментації зображень.
	Тема 6. Штучний інтелект та машинне навчання.
	Застосування штучного інтелекту та машинного навчання у сучасних РТС.
	3. Структура навчальної дисципліни
	4. Теми семінарських  та лабораторних занять
	5. Завдання для самостійної роботи
	6. Індивідуальні завдання
	2 контрольні роботи
	7. Методи контролю
	Проміжний контроль знань студентів здійснюється регулярно на лекційних і лабораторних заняттях шляхом їх опитування з пройденого матеріалу та захистом звітів лабораторних робіт.
	Форма контролю знань із змістового розділу 1 – результати контрольних робіт, звіти з виконання лабораторних робіт.
	Змістовий розділ  2 оцінюється за результатами виконання лабораторних робіт, тестових завдань, виконання лабораторних робіт.
	Підсумковий контроль знань здійснюється на екзамені.
	8. Схема нарахування балів
	Розподіл балів для підсумкового семестрового контролю при проведенні екзаменаційної роботи
	Критерії оцінювання
	КРИТЕРІЇ ОЦІНЮВАННЯ ЗНАНЬ СТУДЕНТІВ ПІД ЧАС ПОТОЧНОГО КОНТРОЛЮ
	1.Відвідування занять:
	10 балів: студент відвідав 91-100% занять;
	9 балів: студент відвідав 81-90% занять;
	8 балів: студент відвідав 71-80% занять;
	7 балів: студент відвідав 61-70% занять;
	6 балів: студент відвідав 51-60% занять;
	5 балів: студент відвідав 41-50% занять;
	4 бали: студент відвідав 31-40% занять;
	3 бали: студент відвідав 21-30% занять;
	2 бали: студент відвідав 11-20% занять;
	1 бал: студент відвідав 1-10% занять;
	0 балів: студент не відвідував заняття.
	2.Виконання лабораторних робіт №1-6:
	Кожна лабораторна робота оцінюється від 1 до 5 балів.
	5 балів: студент самостійно виконав лабороторну роботу, розуміє зміст виконаної роботи, може дати відповідв на запитання щодо виконаної роботи, вільно орієнтується в програмному коді, вільно може вносити в код незначні зміни;
	4 бали: студент виконав лабораторну роботу, має розуміння щодо її змісту, орієнтується в програмному коді, але не може дати вільно відповідь на додаткові питання або внести зміни до коду програми, потребує для цього часу та додаткових матеріалів;
	3 бали: студент виконав лабораторну роботу, але має погане розуміння щодо її змісту, майже не орієнтується в програмному коді;
	2 бали: студент виконав лабораторну роботу, але не має жодного розуміння щодо її змісту, не орієнтується в програмному коді;
	1 бал: студент відвідав лабораторне заняття, але не виконав лабораторну роботу;
	0 балів: студент не виконав лабораторну роботу.
	3. Виконання контрольної роботи №1, №2:
	Контрольня робота має три завдання. Перше завдання тестове. Тестове завдання оцінюється 1 балом у разі правильної відповіді. Решта завдань оцінюється від 1 до 2 балів.
	2 бали: студент самостійно виконав завдання контрольної роботи, надав вичерпне пояснення розв'язку проблеми, відповідь правильна;
	1 бал:  студент самостійно виконав завдання контрольної роботи, не надав пояснення щодо розв'язку, відповідь правильна; або студент самостійно виконав завдання контрольної роботи, надав пояснення розв'язку, але відповідь неправильна.
	0 балів: студент не виконав завдання або пояснення роз’язку та відповідь неправильні.
	4. Підсумковий контроль (екзамен):
	Кожне завдання білту оцінюється від 1 до 5 балів, завдань у роботі 4.
	5 балів: студент самостійно виконав завдання залікової роботи, надав вичерпне пояснення розв'язку проблеми, відповідь правильна;
	4 бали:  студент самостійно виконав завдання залікової  роботи, надав деяке пояснення щодо розв'язку, відповідь правильна;
	3 бали:  студент самостійно виконав завдання залікової роботи, надав пояснення розв'язку, але відповідь неправильна.
	2 бали: студент виконав завдання залікової  роботи, але не надав пояснення розв'язку, відповідь правильна;
	1 бал: студент виконав завдання залікової роботи, але  пояснення розв'язку та відповідь не правильні;
	0 балів: студент не виконав завдання.
	Шкала оцінювання
	9.  Рекомендована література
	Основна література
	1. Lorenzo Sciavicco and Bruno Siciliano, Modelling and control of robot manipulators, Springer.
	2. Saeed B. Niku, Introduction to Robotics, Wiley.
	3. Mark W. Spong, Seth Hutchinson and M. Vidyasagar, Robot Modeling and Control, Wiley.
	4. Roland Siegwart, Introduction to Autonomous Mobile Robots, MIT Press.
	6. Peter Corke, Robotics, vision and control : fundamental algorithms in MATLAB, Springer.
	7. Корендясев А.И. Теоретические основы робототехники. В 2 кн.: Книга1 Наука. 2006. 383 с.
	8. Корендясев А.И. Теоретические основы робототехники. В 2 кн.: Книга 2 Наука. 2006. 376 с.
	9. Бишоп О. Настольная книга разработчика роботов (+ CD) МК-Пресс, Корона-Век. 2010. 400 с.
	10. Брага Ньютон. Создание роботов в домашних условиях. НТ Пресс. 2006. 368 с.
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	15. Белянин П.Н. Промышленные роботы и их применение. М.:Машиностроение, 1983.
	16. М. Шахинпур Курс робототехники. – М.: Мир, 1990.
	Допоміжна література
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	4.Неймарк А. М.Роботы на службе человека. Серия «Наука и технический прогресс» Наука. 1982. 104 с.
	5.Майк Предко. Устройства управления роботами; схемотехника и программирование. ДМК Пресс. 2005. 416 с.
	6.Боголюбов Популярно о робототехнике. Наукова думка 1986. 200 с.
	8.Предко М. 123 эксперимента по робототехнике. НТ Пресс. 2007. 544 с.
	9.Ту Дж., Гонсалес Р. Принципы распознавания образов: Пер.с англ. М.: Мир, 1978. 411 с.
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	15. SolidWorks. Компьютерное моделирование в инженерной практике : производственно-практическое издание / А. А. Алямовский [и др.]. - СПб. : БХВ-Петербург, 2005. - 799 с. : ил.
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	18. Динц К.М., Куприянов А.А. Схемотехника и проектирование печатных плат. P-CAD 2006, 2009 г. - М.: Наука и техника, 443 с.
	19. Стемпковский А.Л. Актуальные проблемы моделирования в системах автоматизации схемотехнического проектирования., 2003г. – М.:Наука, 430 с.
	20. Проектирование печатных плат в системах P-CAD 2000-2002 :Учебное пособие для вузов / А. М. Кудрявцев, А. В. Лопаткин ; ред. :А. М. Кудрявцев. - М. : САЙНС-ПРЕСС, 2006. - 111[1] с. : ил., табл
	21. Моделирование адаптивных мехатронных систем : / А. Н. Горитов, А.М. Кориков ; Федеральное агентство по образованию, Томский государственный университет систем управления и радиоэлектроники. - Томск : В-Спектр, 2007. - 291с.
	10. Посиланная на інформаційні ресурси в Інтернеті, відео-лекції, інше методичне забезпечення
	1. edX :[Електронний ресурс].// edX , 2012–2019. URL:Uhttp://edx.org/.
	2. Stanford University:[Електронний ресурс].// URL: Uhttps://see.stanford.edu/Course/CS223A.
	3. Wikipedia:[Електронний ресурс] // Wikipedia the free encyclopedia, 2001-2019. URL:http://www.wikipedia.org/.
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	5. Mentor, a Siemens Business: [Електронний ресурс] // URL: http://www.model.com/products/msvhdl.html.
	6. Synopsys : [Електронний ресурс] //Synopsys, 2019. URL: http://www.synopsys.com.
	7. Блог «Роботы и робототехника» : [Електронний ресурс] //Тема "Корпорация "Чудеса"". Технологии. 2TBlogger2T. URL:. .Uhttp://insiderobot.blogspot.com/
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