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Що буде вивчатися 

(предмет вивчення) 

Теоретична база про принципи будови робототехнічних систем та 

комплексів, математичне моделювання роботів, алгоритми 

побудови оптимальних траєкторій їх руху та практичних навичок з 

їх застосування. 

Чому це цікаво/треба 

вивчати (мета) 

Рівень технологій досяг рівня, коли людину оточують різноманітні 

рухомі робототехнічні систем — робопилососи, дрони, робомобілі, 

фабрики без жодної людини і для повсякденної безпечної та 

ефективної взаємодії з ними важливе розуміння математичного 

забезпечення та алгоритмів їх функціонування. 

Чому можна навчитися 

(результати навчання) 

Математичним основам побудови систем керування 

робототехнічних систем так комплексів, розробки базового 

алгоритмічного забезпечення таких систем. 

Як можна 

користуватися 

набутими знаннями і 

уміннями 

(компетентності) 

В результаті вивчення даної дисципліни студент повинен набути 

наступні компетенції: 

- розробляти математичні моделі робототехнічних систем та 

комплексів; 

- розробляти алгоритми планування рухів роботів з урахуванням 

стану навколишнього середовища; 

- розробляти алгоритмічне програмне забезпечення роботизованих 

систем для оптимального керування виконавчими пристроями. 

Навчальна логістика Зміст дисципліни: Вивчення будови типових робототехнічних 

систем, складання математичних моделей їх кінематики, 

вирішення задач побудови оптимальних траєкторій руху 

виконавчих пристроїв, планування руху в різноманітних 



просторах з урахуванням стану навколишнього середовища . 
Види занять: Лекції, лабораторні роботи  
Методи навчання: навчальна дискусія, самостійна робота 
Форми навчання: очна 

Пререквізити Дана дисципліна базується на знаннях таких дисциплін, як «Вища 

математика», Фізика», «Алгоритмізація та програмування з 

елементами робототехніки», «Реалізація задач управління 

числовими методами» 

Пореквізити Є базою для вивчення таких дисциплін як: «Моделі динаміки 

літальних апаратів та рухомих об'єктів», «Цифрові системи 

керування», «Проектування пристроїв та систем управління», 

«Математичне моделювання систем керування літальних апаратів 

та рухомих об'єктів» та інших. 
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