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ОПИС ДИСЦИПЛІНИ
(до 1000 друкованих знаків)
Мета дисципліни полягає в тому, щоб виробити у студента здатність системного розгляду задач керування  рухом мобільних платформ та маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів, а також подати конструктивні методи їх розв’язання.
Завдання дисципліни полягає у наступному: освоїти методи моделювання та керування  рухом мобільних платформ та маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів; засвоїти студентами основні етапи розрахунків теорії керування рухом мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів; ознайомитись з методами оптимального керування рухом мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів. 
У результаті вивчення навчальної дисципліни студент повинен.
Знати: методи моделювання теорії керування  рухом мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів; основні положення, принципи та етапи розв’язання задач оптимального керування рухом мобільних платформ та маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів. 
Уміти: будувати схеми та моделі керування механізмів мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів; складати математичні моделі керування рухом мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів; розв’язати задачі оптимального керування  рухом мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів.
Знати методи побудови схем та моделей керування мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів. Вміти розв’язати задачі керування мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів; будувати схеми та моделі керування приводними механізмами мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів. Вміти визначати і аналізувати параметри і характеристики систем керування мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів. Знати методи побудови схем та моделей керування мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів. Вміти побудувати схему та модель керування конкретного механізму робота чи маніпулятора. Знати основні етапи постановки задачі оптимального керування рухом робота чи маніпулятора і послідовність їх виконання. Вміти поставити задачу оптимального керування рухом конкретного робота або маніпулятора. Знати основні критерії оптимального керування рухом мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів. Вміти підбирати критерії оптимального керування конкретних мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів в залежності від умов їхнього використання. Знати методи знаходження екстремальних значень інтегральних функціоналів. Вміти розв’язувати звичайні диференціальні рівняння, які є умовою мінімуму інтегральних функціоналів. Вміти аналізувати отримані оптимальні системи керування рухом мобільних платформ, маніпуляторів сільськогосподарських і промислових роботів.
Загальні компетентності (ЗК): 
ЗК1. Здатність застосовувати інформаційні та комунікаційні технології. 
ЗК2. Здатність вчитися та оволодівати сучасними знаннями. 
ЗК3. Здатність до пошуку, оброблення та аналізу інформації з різних джерел. 
ЗК4. Здатність бути критичним та самокритичним. 
ЗК6. Здатність генерувати нові ідеї (креативність).
ЗК7. Здатність виявляти, ставити та вирішувати проблеми. 
ЗК8. Здатність приймати обґрунтовані рішення. 
спеціальні (фахові) компетентності (СК): 
СК2. Критичне осмислення передових для галузевого машинобудування наукових фактів, концепцій, теорій, принципів та здатність їх застосовувати для розв’язання складних задач галузевого машинобудування і забезпечення сталого розвитку. 
СК3. Здатність створювати нову техніку і технології в галузі механічної інженерії. 
СК6. Здатність проектувати, досліджувати та використовувати робототехнічні системи і комплекси для задоволення потреб сільськогосподарського виробництва. 
СК7. Здатність використовувати інтелектуальні технології для забезпечення сталого розвитку робототехнічних систем сільськогосподарського виробництва.
Програмні результати навчання (ПРН): 
ПРН1. Знання і розуміння засад технологічних, фундаментальних та інженерних наук, що лежать в основі галузевого машинобудування і, зокрема, сільськогосподарського машинобудування. 
ПРН4. Здійснювати інженерні розрахунки для вирішення складних задач і практичних проблем у галузевому машинобудуванні. 
ПРН5. Аналізувати інженерні об’єкти, процеси і методи.

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

	1 семестр

	Змістовий модуль 1. Основи теорії керування

	Тема 1. 
Основні поняття теорії керування. Загальна схема керування. Класифікація систем керування.
	4/-
	Знати: 
основні положення теорії керування та задачі, які розв’язуються за допомогою цієї теорії; класифікацію систем керування (СК) роботами; методи математичного моделювання СК роботами; типові ланки СК; подання СК у вигляді структурних схем; показники якості керування роботами; постановку задач керування; класифікацію задач оптимального керування.
Вміти: 
визначати функції елементів СК і на їхній основі будувати структурні схеми керування; визначати і аналізувати параметри і характеристики систем керування; побудувати схему та модель керування конкретного механізму робота чи маніпулятора; поставити задачу оптимального керування рухом конкретного  робота або маніпулятора; підбирати критерії оптимального керування  конкретних роботів чи маніпуляторів.
	Здача лабораторних робіт. Розв’язок задач. Написання тестів. Виконання самостійної роботи.
	5

	Тема 2 Математичні моделі систем керування (СК).
	2/4
	
	
	5

	Тема 3.
Типові ланки СК. Подання СК у вигляді структурних схем.
	4/4
	
	
	5

	Тема 4.
 Постановка задач керування. Показники якості керування.
	2/4
	
	
	5

	Тема 5.
Постановка задачі оптимального керування. Класифікація задач оптимального керування.
	4/-
	
	
	5

	Тема 6. 
Дослідження якісних властивостей СК. Керованість і спостережуваність СК
	2/4
	
	
	5

	Тема 7. 
Стійкість лінеаризованих систем. Критерій стійкості Гурвіца та Михайлова
	4/4
	
	
	5

	Тема 8. 
Синтез СК. Класичний підхід. Метод кореневого годографа.
	2/4
	
	
	5

	Змістовий модуль 2. Керування рухом робототехнічних систем

	Тема 9.
Типові закони керування (типові регулятори). Коригувальні пристрої у СК
	4/4
	Знати:
задачі синтезу систем керування роботами та маніпуляторами; класичні принципи та методи синтезу; основні типові закони керування роботами та маніпуляторами; коригувальні пристрої в СК; метод варіаційного числення в задачах оптимального керування; рівняння Ейлера- Лагранжа та Пуассона; принцип максимуму та його використання в задачах оптимального керування; принцип оптимальності Белмана та його застосування в задачах оптимального керування; адаптивні системи керування, їхні характеристики та класифікацію.
Вміти: моделювати системи керування роботами та маніпуляторами; розробляти схеми керування окремими елементами роботів та маніпуляторів; розв’язувати задачі оптимального керування роботами варіаційними методами, принципом максимуму та принципом оптимальності Белмана; застосовувати адептивні системи керування для роботів.
	Здача лабораторних робіти. Розв’язок задач. Написання тестів.
Виконання самостійної роботи.
	5

	Тема 10.
 Метод варіаційного числення в задачах оптимального керування. Варіація функціонала. Рівняння Ейлера
	2/4
	
	
	5

	Тема 11.
Рівняння Ейлера-Лагранжа. Рівняння Ейлера-Пуассона. Синтез оптимальних СК варіаційними методами
	4/4
	
	
	5

	Тема 12.
 Синтез оптимальних СК за принципом максимуму. Принцип максимуму.
	2/-
	
	
	5

	Тема 13. Застосування принципу максимуму для оптимальних СК. Визначення моментів перемикання керувальної функції.
	4/4
	
	
	5

	Тема 14. Розв’язування задач ОК методом динамічного програмування. Дискретна форма варіаційної задачі. Принцип оптимальності  Белмана. Неперервна задача динамічного програмування.
	2/4
	
	
	5

	Тема 15. Адаптивні СК, їх загальна характеристика та класифікація.
	3/5
	
	
	5

	Всього за семестр
	70

	Екзамен
	30

	Всього за семестр
	100



ПОЛІТИКА ОЦІНЮВАННЯ
	Політика щодо дедлайнів та перескладання:
	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:
	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:
	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 СТУДЕНТІВ
	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
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