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ОПИС НАВЧАЛЬНОЇ ДИСЦИПЛІНИ
(до 1000 друкованих знаків)
Мета дисципліни полягає в тому, щоб виробити у студента здатність системного розгляду задач оптимізації режимів руху мобільних платформ та маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів, а також подати конструктивні методи їх розв’язання.
      Завдання дисципліни полягає у наступному: освоїти методи моделювання динаміки та оптимізації режимів руху мобільних платформ та маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів ; засвоїти студентами основні етапи розрахунків оптимізації режимів руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів; ознайомитись з методами динамічного аналізу та оптимізації режимів руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів. 
          У результаті вивчення навчальної дисципліни студент повинен.
Знати: методи моделювання динаміки руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів; основні положення, принципи та етапи розв’язання задач оптимізації режимів руху мобільних платформ та маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів. 
Уміти: будувати дискретні динамічні моделі конкретних механізмів мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів; складати математичні моделі динаміки руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів; розв’язати задачі оптимізації режимів руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів.
           Знати методи побудови дискретних динамічних моделей мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів. Вміти розв’язати зворотні задачі кінематики мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів; будувати дискретні динамічні моделі приводних механізмів мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів. Вміти визначати і аналізувати параметри динамічних моделей мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів. Знати методи математичного моделювання динаміки мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів. Вміти побудувати математичну модель конкретного механізму робота чи БПЛА. Знати основні етапи постановки задачі оптимізації режимів руху роботів та безпілотних літальних апаратів і послідовність їх виконання. Вміти поставити задачу оптимізації режиму руху конкретного  робота або безпілотного літального апарату. Знати основні критерії оптимізації режимів руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів. Вміти підбирати критерії оптимізації конкретних мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів в залежності від умов їхнього використання. Знати методи знаходження екстремальних значень інтегральних функціоналів (критеріїв оптимізації). Вміти розв’язувати звичайні диференціальні рівняння, які є умовою мінімуму інтегральних функціоналів. Вміти аналізувати отримані оптимальні режими руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів.
          Інтегральна компетентність (ІК): здатність особи розв’язувати складні спеціалізовані задачі та практичні проблеми у певній галузі професійної діяльності або у процесі навчання, що передбачає застосування певних теорій та методів відповідних наук і характеризується комплексністю та невизначеністю умов.
Загальні компетентності (ЗК): ЗК1. Здатність до абстрактного мислення.
 ЗК2. Здатність застосовувати знання у практичних ситуаціях. 
ЗК4. Здатність до пошуку, оброблення та аналізу інформації з різних джерел. 
ЗК5. Здатність генерувати нові ідеї (креативність). 
фахові (спеціальні) компетентності (ФК): ФК1. Здатність застосовувати типові аналітичні методи та комп'ютерні програмні засоби для розв'язування інженерних завдань галузевого машинобудування, ефективні кількісні методи математики, фізики, інженерних наук, а також відповідне комп'ютерне програмне забезпечення для розв’язування інженерних задач галузевого машинобудування. 
ФК2. Здатність застосовувати фундаментальні наукові факти, концепції, теорії, принципи для розв’язування професійних задач і практичних проблем галузевого машинобудування. 
Програмні результати навчання (ПРН): РН1) Знання і розуміння засад технологічних, фундаментальних та інженерних наук, що лежать в основі галузевого машинобудування відповідної галузі. 
РН2) Знання та розуміння механіки і машинобудування та перспектив їхнього розвитку. 


СТРУКТУРА НАВЧАЛЬНОЇ ДИСЦИПЛІНИ
	Тема
	Години
(лекції/лабораторні, практичні, семінарські)
	Результати навчання
	Завдання
	Оцінювання

	2 семестр

	Змістовий модуль 1. Основи оптимізації режимів руху роботів та БПЛА

	Тема 1. 
Загальна характеристика та конструкції роботів і БПЛА
	2/2
	Знати:
методи моделювання динаміки руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів; основні положення, принципи та етапи розв’язання задач оптимізації режимів руху мобільних платформ та маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів.
Уміти: будувати дискретні динамічні моделі конкретних механізмів мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів; складати математичні моделі динаміки руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів; розв’язати задачі оптимізації режимів руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів.

	Здача лабораторної.
Написання тестів, ессе.
Виконання самостійної роботи (в.т.ч. в elearn).
Розв’язок задач теорії систем
	5

	Тема 2.
Основні характеристики і параметри режимів руху роботів і БПЛА
	2/4
	
	
	5

	Тема 3. Планування траєкторій руху роботів і БПЛА
	2/2
	
	
	6

	Тема 4.
 Критерії оптимізації режимів руху роботів і БПЛА
	2/4
	
	
	5

	Тема 5.
Основні положення оптимізації режимів руху роботів і БПЛА
	2/2
	
	
	5

	Тема 6. 
Постановка задачі оптимізації режимів руху роботів і БПЛА
	2/4
	
	
	6

	Разом за модулем 1
	12/18
	
	
	32

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	Змістовий модуль 2. Оптимізація режимів руху роботів та БПЛА

	Тема 7. 
Параметрична оптимізація режимів руху роботів і БПЛА.
	2/2
	Знати методи динаміки руху технічних систем основні положення та принципи розв’язання задач оптимізації режимів руху конкретних технічних систем с/г виробництва; основні етапи розрахунку динаміки  руху  технічних систем с/г виробництва. 
Вміти будувати дискретні динамічні моделі конкретних технічних систем с/г виробництва; складати математичні моделі при розв’язуванні задач динаміки  руху технічних систем с/г виробництва. Знати:
методи моделювання динаміки руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів; основні положення, принципи та етапи розв’язання задач оптимізації режимів руху мобільних платформ та маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів.
Уміти: будувати дискретні динамічні моделі конкретних механізмів мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів; складати математичні моделі динаміки руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів; розв’язати задачі оптимізації режимів руху мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів та безпілотних літальних апаратів.
Аналізувати існуючі мпетоди оптимізаціїї режимів руху роботів і БПЛП.
Розуміти принципи побудови роботів і БПЛА
Розрізняти існуючі методи оптимізації режимів руху роботів і БПЛА..
Застосовувати сучасні режими руху роботів і БПЛА..

	Здача лабораторної.
Написання тестів, ессе.
Виконання самостійної роботи (в.т.ч. в elearn).
Розв’язок задач оптимізації режимів руху машин.
	5

	Тема 8. 
Функціональна оптимізація режимів руху роботів і БПЛА
	2/4
	
	
	5

	Тема 9. Функціонально-параметрична оптимізація режимів руху роботів і БПЛА
	2/2
	
	
	6

	Тема 10. 
Синтез оптимальних режимів руху роботів і БПЛА при обмеженнях на кінематичні характеристики

	2/4
	
	
	5

	Тема 11.
Синтез оптимальних режимів руху роботів і БПЛА при обмеженнях на силові характеристики.
	2/2
	
	
	5

	Тема 12.
 Синтез оптимальних режимів руху роботів і БПЛА при обмеженнях на силові  та  енергетичні характеристики
	2/4
	
	
	6

	Тема 13. Розв’язування зворотних задач кінематики руху роботів і БПЛА
	2/3
	
	
	6

	Разом за модулем 2
	14/21
	
	
	38

	Всього за семестр
	26/39
	
	
	70

	Екзамен
	
	
	
	30 

	Всього за курс
	100



ПОЛІТИКА ОЦІНЮВАННЯ
	Політика щодо дедлайнів та перескладання:
	НАПРИКЛАД
Роботи, які здаються із порушенням термінів без поважних причин, оцінюються на нижчу оцінку. Перескладання модулів відбувається із дозволу лектора за наявності поважних причин (наприклад, лікарняний). 

	Політика щодо академічної доброчесності:
	НАПРИКЛАД
Списування під час контрольних робіт та екзаменів заборонені (в т.ч. із використанням мобільних девайсів). Курсові роботи, реферати повинні мати коректні текстові посилання на використану літературу

	Політика щодо відвідування:
	НАПРИКЛАД
Відвідування занять є обов’язковим. За об’єктивних причин (наприклад, хвороба, міжнародне стажування) навчання може відбуватись індивідуально (в он-лайн формі за погодженням із деканом факультету)



ШКАЛА ОЦІНЮВАННЯ ЗНАНЬ ЗДОБУВАЧІВ ВИЩОЇ ОСВІТИ

	Рейтинг здобувача вищої освіти, бали
	Оцінка національна за результати складання екзаменів заліків

	
	екзаменів
	заліків

	90-100
	відмінно
	зараховано

	74-89
	добре
	

	60-73
	задовільно
	

	0-59
	незадовільно
	не зараховано



РЕКОМЕНДОВАНІ ДЖЕРЕЛА ІНФОРМАЦІЇ
(не рекомендувати до використання застарілі  інформаційні джерела 
 та інформаційні джерела країни-агресора)

                   1.Роботи і маніпулятори. Підручник/ Д.О. Міщук. - К.: Компринт, 2020.- 268с.
         2.Михайлов Є.П. Маніпулятори та промислові роботи [Текст]: підручник /Михайлов Є.П., Лінгур В.М. — Одеса: ОНПУ, 2019, -233 с.
       3.Проектування та конструювання робототехнічних систем. Навчальний посібник / Д.О. Міщук. - К.: Компринт, 2020.- 185 4.          
       4.Робототехніка та мехатроніка: навч. посіб. / Л.І. Цвіркун, Г. Грулер ; під  заг. ред. Л.І. Цвіркуна ; М-во освіти і науки України, Нац. гірн. ун-т. – 3-тє  вид., переробл. і доповн. – Дніпро: НГУ, 2017. – 224 с.
        5.Ловейкін В.С. Динаміка й оптимізація машин / В.С. Ловейкін, Ю.О. Ромасевич, Р.В. Кульпін. - К.: ЦП «КОМПРИНТ», 2020. – 267с.
        6.Greer, R. Advances in Control Systems for Construction Manipulators / Greer,    R., Haas, C., Gibson, G.. – Austin, 2014. – 615 с. – (ISARC).




12. Інформаційні ресурси
1. http://dic.academic.ru/dic.nsf/bse/84559/Динамика
2. http://vseslova.com.ua/word/Динаміка_машин_і_механізмів-32089u
3. http://www.dynamicmachinecorp.com/
4. http://www.dynamiccnc.com/
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