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З М І С Т  
 

(Назва дисципліни    лекції/лаб/практ/СРС/РГР) 
Курс 3. Семестр 5 

Синтез дискретних систем керування    36/36/-/48/РГР  

Гідро- і пневмо двигуни мехатронних систем  36/36/-/48/- 

Курс 3. Семестр 6 

Основи електроніки      36/36/-/48/- 

Логічний синтез алгоритмів керування   36/36/-/48/- 

Електрогідропривод  мехатронних систем   72/-/-/48/- 

Електропневмопривод      36/36/-/48/РГР 

Курс 4. Семестр 7 

Роботи і маніпулятори в машинобудуванні   36/36/-/48/РГР 

Пропорційна гідравліка      36/36/-/48/- 

Електрогідроавтоматика мехатронних систем  18/54/-/48/- 

Математичне моделювання і проектування фізично різнорідних систем  36/36/-/48/РГР 

Комп’ютерне моделювання систем мехатроніки і робототехніки         36/36/-/48/РГР 

Курс 4. Семестр 8 

Комп’ютерне проектування модулів мехатроніки і робототехніки           36/-/36/48/РГР  

Інноваційні пристрої мехатроніки    18/45/-/57/РГР  

Електронні засоби контролю і керування мехатронних систем      18/36/-/66/РР  
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Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 
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Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 3 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік, РГР  

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: докт. наук, професор, Губарев Олександр Павлович, 

gubarev_skhool@i.ua,  к.т.н., , доцент, Ганпанцурова Оксана Сергіївна, 

ganpantsurova@ukr.net,  к.т.н., ст. викладач, Бєліков Костянтин 

Олександрович, belikivka@gmail.com, к.т.н.,  ст. викладач, Муращенко 
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Розміщення курсу https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=185132 

https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=187244 

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Синтез дискретних систем керування» (далі СДСК) складена 

відповідно до освітньо-професійної програми підготовки бакалавра з галузі знань 13 «Механічна 

інженерія» за спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   

Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: - розв’язувати практичні 

задачі автоматизації технічних об’єктів шляхом створення дискретних систем керування, - 

виконувати модернізацію та реінжиніринг мехатронних систем на основі новітніх розробок та 

підходів до створення автоматизованих об’єктів гідропневмоавтоматики і мехатроніки зі 

складними алгоритмами експлуатації.  

Предметом навчальної дисципліни є: принципи дії систем дискретно-логічного керування гідро- 

та пневмоприводами, автоматизація технічних об’єктів засобами дискретної 

гідропневмоавтоматики та електрорелейних схем, складання та налагодження прототипів 

систем керування, модернізація систем керування. Ці питання в даному курсі розглядаються 

комплексно з урахуванням сучасних вимог до знань з технічних, технологічних і економічних 

аспектів машинобудівної галузі. 

 Програмні результати навчання :  
Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність обирати раціональні 
підходи і технічні засоби до створення, тестування та експлуатації систем керування технічних 
об’єктів та систем, машин та механізмів із засобами механіки, гідропневмоавтоматики, 
електромеханіки, мехатроніки і робототехніки; здатність обирати раціональні підходи і 

mailto:gubarev_skhool@i.ua
https://mbox2.i.ua/compose/1064437588/?cto=nLmyuJuyaXOciIm7vrGeqNCjypt9WaV8y7yfodCmq8XJrbuTq57OYayx0Vk%3D
mailto:a_kirya@i.ua
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=185132
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=187244
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технічні засоби до автоматизації технічних об’єктів та систем, машин та механізмів засобами 
механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки, створювати 
конкурентоспроможні технічні об’єкти, застосовувати критерії для  оцінки їх функціональної, 
експлуатаційної, енергетичної та загальної ефективності. 
Знання: знати основні підходи дискретно-логічного керування в механічних системах; методи 
логічного синтезу, перевірки логічної невизначеності, доповнення до інформаційно-достатнього 
вигляду; технічні засоби дискретно-логічного керування пенвмоавтоматики, електрорелейних 
схем, гідроавтоматики; методи пошуку несправностей та тестування систем керування.  
Уміння: застосовувати методики та методи синтезу дискретних систем керування відповідно 
до вимог та особливостей машинобудівної галузі; використовувати спеціальні методи при 
створенні пневматичних, гідравлічних та електрорелейних систем керування в задачах 
автоматизації об’єктів машинобудування.  
Досвід: вибирати та застосовувати раціональні методи та технічні засоби для вирішення 
конкретних задач автоматизації в машинобудуванні; проводити оцінку ефективності систем 
керування дискретної дії; обирати раціональні технічні засоби відповідно до конкретних 
практичних задач з врахуванням об’єкту автоматизації; складати, налагоджувати, корегувати 
системи дискретного керування з пневматичними, електрорелейними і гідравлічними 
пристроями.  

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 

«Теоретична механіка», «Інформатика», «Фізика». 

Результати вивчення дисципліни «Синтез дискретних систем керування» є корисними для 

подальшого вивчення дисциплін: «Дискретні системи керування виконавчими пристроями»,     

«Основи гідроавтоматики», «Проектування агрегатів автоматизованих механічних систем», 

«Електрогідропривод мехатронних систем», «Електропневмопривод», «Логічний синтез 

алгоритмів керування».  

3. Зміст навчальної дисципліни  

1. Дискретно-логічне керування в об’єктах мехатроніки 

2. Системи гідро- і пневмоприводів дискретної дії як засіб автоматизації виробничих об’єктів, 

циклові системи. 

3. Гідравлічні та пневматичні виконавчі пристрої, засоби контролю і керування.  

4. Електрорелейні засоби контролю і керування в системах приводів дискретної дії.  

5. Системний підхід в питаннях синтезу систем дискретно-логічного керування,  елементарні 

логічні функції, нечітка логіка, засоби реалізації. 

6. Таблиці стану та переходів, СДНФ, СКНФ 

7. Функціональний граф, граф операцій, питання мінімізації системи керування 

8. Технічні засоби побудови систем дискретно-логічного керування  

9. Гідравлічні засоби і типові схеми дискретно-логічного контролю і керування.  

10. Електрорелейні засоби і типові схеми дискретно-логічного контролю і керування  

11. Пневматичні засоби і типові схеми дискретно-логічного контролю і керування.  

12. Синтез систем дискретно-логічного керування об’єктів мехатроніки 

13. Передумови та особливості дискретно-логічного керування виконавчими пристроями, 

модульний підхід  

14. Синтез систем 1-го класу (послідовної дії з однорежимними модулями)  

15. Синтез систем 2-го класу (послідовної дії з багаторежимними модулями)  

16. Особливості будови багаторежимних та багатопозиційних модулів  

17. Синтез систем 3-го класу (циклових асинхронних)  

18. Режими функціонування та експлуатації системи  

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  
1. Яхно О.М. та інш. Прикладна гідроаеромеханіка і мехатроніка / Під ред. Яхна О.М..- 
Вінниця: ВНТУ , 2019.-  711 с. 

2. Функціональні модулі систем мехатроніки з пневматичними, електромеханічними та 
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гідравлічними виконавчими пристроями [Електронний ресурс]:навч. Посіб / О.П. Губарев, 
О.С. Ганпанцурова, К.О. Бєліков, А.М. Муращенко; КПІ ім. Ігоря Сікорського. – Електронні 
текстові дані (1 файл: 14,7 Мбайт). – Київ : КПІ ім. Ігоря Сікорського, 2019. – 104 с. 

3. Губарев А.П. Дискретно-логическое управление в системах гидропневмоавтоматики: 
Учебное пособие.- К.: ИСМО, 1997.- 224с.  

4. Губарев О.П., Ганпанцурова О.С. Мехатроніка: Циклічно-модульний підхід до вирішення 
практичних задач автоматизації.- Київ: НТУУ«КПІ».- ВАТ ―Білоцерківська друкарня‖, 
2016, 160с.  

5. Черкашенко М.В. Основы гидропневмоавтоматики.-Х.: НТУ «ХПИ», 2010.- 80 с. 
Додаткові інформаційні ресурси 
1. Бурєнніков Ю.А. Гідравліка, гідро- та пневмоприводи: навчальний посібник 
/Ю.А.Бурєнніков, І.А.Немировський, Л.Г.Козлов. Вінниця: ВНТУ, 2013. – 273 с. 

2. Губарев О.П., Ганпанцурова О.С.  “Дискретні системи керування 
гідропневмоавтоматики” (частина 4 Пропорційна гідравліка) Методичні вказівки до 
лабораторних робіт, для студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні машини".- 
Київ: НТУУ«КПІ».- Вид. Біла Церква: ВАТ “Білоцерківська друкарня”.- 2009.- 56с.  

3. Губарев О.П., Левченко О.В., Ганпанцурова О.С. “Дискретні системи керування 
гідропневмоавтоматики” (частина 1 - Пневмоавтоматика) Методичні вказівки до 
лабораторних робіт, для студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні машини".- 
Київ: НТУУ»КПІ».- Вид. Біла Церква: “БК Нафтохім-Аваль”.- 2007.- 52с. 

4. Залманзон Л.А. Теория аэрогидродинамических систем автоматического управления.- М.: 
1977.- 416с.  

5. Пашков Е.В., Осинский Ю.А., Четверкин А.А. Электропневмоавтоматика в про-
изводственных процессах.- Севастополь: Изд-во СевНТУ, 2003.- 496с. 

6. Черкашенко М.В. Синтез минимальных схем гидропневмоагрегатов/Под ред. Д.т.н., Вурье 
Б.А. – М.: Пневмогидромашины.- 213.- 265 с.Х.:НТУ «ХПИ».- Харьков : «Диса плюс» 2016.- 
256 с. 

7. Черкашенко М.В., Вурье Б.А. Теория построения схем гидропневмоагрегатов.- Х.:НТУ 
«ХПИ».- Харьков : «Диса плюс» 2016.- 256 с. 

8. Deppert W., Stoll K. Pneumatikanwendungen – Koaten senken mit Pneumatic Wurzburg.- Vogel-
Buchverlag, 1990.- 412 s.  

9. Didactic systems: Fluidprax, Hydraulik, Elektrik/Elektronik.-Bosch Rexroth AG.-
ErbachOdenwald.-2002.-128 S. 

10. Elektrohydraulik: elektrische Steuerungen fur Hydraulik.- Ruksaldruk, Berlin: Beuth.-1990.-90 S. 
11. Proportional Hydraulics. Workbook Basic Level/ D. Scholz, A. Zimmermann, Festo Didactic 
GmbH&Co, OCKER Ingenieurbüro, Denkendorf 1998, 352 S. 

рекомендації та роз’яснення: 

¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 

¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 

опанування дисципліни без виконання комплекту основних та кваліфікаційних 

лабораторних робіт та самостійного розв’язання типових задач проектування 

дискретних систем керування гідро- і пневмоприводами. 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Дискретно-логічне керування в об’єктах мехатроніки  

Література: 1 (вступ, розд.3, 4, 5), 3 (вступ, розд.1,2),5доп  (с. 8 – 22), 8 – 11 доп.  

2.  Системи гідро- і пневмоприводів дискретної дії як засіб автоматизації виробничих 

об’єктів, циклові системи. 

Література: 1 (вступ, розд. 4), 3 (вступ, розд.1,2) 

3.  Гідравлічні та пневматичні виконавчі пристрої, засоби контролю і керування.  

Література: доп. 8-11[каталоги виробників]. 

4.  Електрорелейні засоби контролю і керування в системах приводів дискретної дії.  

Література: 3 розд.4), 5 доп. (с. 3 – 26) 

javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03798?func=service&doc_number=000332956&line_number=0011&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03799?func=service&doc_number=000332956&line_number=0012&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03799?func=service&doc_number=000332956&line_number=0012&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03800?func=service&doc_number=000332956&line_number=0013&service_type=TAG%22);
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5.  Системний підхід в питаннях синтезу систем дискретно-логічного керування,  

елементарні логічні функції, нечітка логіка, засоби реалізації. 

Література: 1 (розд 4), 3 (розд.2) 

6.  Таблиці стану та переходів, СДНФ, СКНФ 

Література: 3 (розд.2)4 доп.  

7.  Функціональний граф, граф операцій, питання мінімізації системи керування 

Література: 1 (розд 5), 3 (розд.2), 5 

8.  Технічні засоби побудови систем дискретно-логічного керування  

Література: доп. 5,6,доп. 8-11[каталоги виробників]. 

9.  Гідравлічні засоби і типові схеми дискретно-логічного контролю і керування.  

Література: доп. 5,6,доп. 8-11[каталоги виробників]. 

10.  Електрорелейні засоби і типові схеми дискретно-логічного контролю і керування 

Література: доп. 5,6,доп. 8-11[каталоги виробників]. 

11.  Пневматичні засоби і типові схеми дискретно-логічного контролю і керування.   

Література: доп. 5,6,доп. 8-11[каталоги виробників]. 

12.  Синтез систем дискретно-логічного керування об’єктів мехатроніки 

Література: 3 (розд.2,3,4) 

13.  Передумови та особливості дискретно-логічного керування виконавчими пристроями, 

модульний підхід 

Література: 1 (вступ, розд 5,6), 3 (розд.2), 4 

14.  Синтез систем 1-го класу (послідовної дії з однорежимними модулями) 

Література: 3 (розд.2, 4) 

15.  Синтез систем 2-го класу (послідовної дії з багаторежимними модулями)  

Література: 3 (с. 38 – 47),4 

16.  Особливості будови багаторежимних та багатопозиційних модулів  

Література: 3 (с. 45 – 52), 4 

17.  Системи 3-го класу складності (циклові асинхронні) 

Література: 1 (розд. 5), 3 (с. 57  – 69) 

18.  Режими функціонування та експлуатації системи  

Література: 1 (розд. 5), 3 (с. 141 – 152)  

Самостійна робота студента 
№ 

з/п 
Вид самостійної роботи 

Кількість 

годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 32 

2.  Виконання РГР 8 

3.  Підготовка до заліку 8 

 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 

оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 

нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 

нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  

 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 

види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  

 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в Інтернеті;  

 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 

входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  

 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 

етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 
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працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 

вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  

 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 

пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 

загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 

робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  

Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 

вимог силабусу.  

Семестровий контроль: залік.  

Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів. 

Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 

контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 

 Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 

100-95 Відмінно 

94-85 Дуже добре 

84-75 Добре 

74-65 Задовільно 

64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 

Не виконані умови допуску Не допущено 

 

Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 

стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 

отримує за:  

– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  

– відповіді під час лабораторних/практичних занять (16 занять);  

– виконання модульної контрольної роботи (МКР);  

– виконання розрахунково-графічної роботи (РГР).  

Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  

Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 32 бали):  

– захищена робота – 2 бали;  

– активна творча робота – 1 бал;  

– плідна робота – 0,5 бал; 

– пасивна робота – 0 балів.  

Виконання РГР:  

– якісно виконана робота – 22 бали;  

– роботу виконано з незначними недоліками – 20 балів;  

– роботу виконано з певними помилками – 15 балів: 

 – роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  

Виконання МКР:   

– творчо виконана робота – 16 балів;  

– роботу виконано з незначними недоліками – 12 балів;  

– роботу виконано з певними помилками – 8 балів:  

– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  

Штрафні та заохочувальні бали:  

За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала.  

За несвоєчасне виконання модульної контрольної роботи – 1 штрафний бал за кожний тиждень 

запізнення (всього не більше 5 балів).  
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Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 

результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 

та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 

Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 

рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 

На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 

запитання з різних тематичних розділів.  

Критерії залікового оцінювання:  

– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 

понять, величин: 30 балів;  

– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  

– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 

викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння суті процесів дискретно-

логічного керування: 15-20 балів;  

– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 

роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 

1. Аналітична методика розрахунку приведеної пам’яті для систем 3-го класу складності, 

підграф невизначеності. 

2. Виконати логічний синтез системи керування для технологічного циклу:  

ss

p

s
p

s 232,1424sec)2(32,1 ­­­­­­­­
, 

3. Розробити схему пневматичної системи керування до питання №2, якщо 1 і 2 – 

пневматичні циліндри двосторонньої дії з бістабільним керуванням, 3 – пневматичний 

циліндр односторонньої дії з моностабільним керуванням, 4 – пневматичний циліндр 

двосторонньої дії з бістабільним керуванням.  

¶ можливе зарахування сертифікатів проходження літньої школи «Мехатроніка в 

машинобудуванні» за 4 лабораторних роботи. 

¶ можливе відпрацювання 30% лабораторних робіт під час роботи асистентом команди 2-

го етапу Всеукраїнської студентської олімпіади «Мехатроніка в машинобудуванні». 

¶ Рекомендована тематика РГР 

Задача 1. Автоматизована ланка фасування рідини.  

Задача 2. Автоматизована ланка фасування сипучого матеріалу.  

Задача 3. Автоматизована ланка складальної операції.  

Задача 4. Автоматизована ланка операції контролю. 

Задача 5. Автоматизована ланка операції пакування.  

Задача 6. Автоматизована система виконання операції металообробного верстату.  

Задача 7. Автоматизована система автоматичного поливу.  

Задача 8. Автоматизована система вентиляції в приміщенні.  

Задача 9. Автоматизована система охолодження персонального комп’ютера. 

Задача 10. Автоматизована система ланки завантаження металообробного верстату. 

 

Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Синтез дискретних систем керування 

Складено:  

професором кафедри ПГМ, доктором технічних наук, професором Губаревим Олександром 

Павловичем 

доцентом кафедри ПГМ, кандидатом технічних наук, доцентом Ганпанцуровою Оксаною 

Сергіївною 

 

Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 

Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 
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Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

ГІДРО- І ПНЕВМО ДВИГУНИ 

МЕХАТРОННИХ СИСТЕМ  
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 
Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 3 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік 

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

http://wiki.kpi.ua:8080/index.php/Гідро-

_і_пневмо_двигуни_мехатронних_систем_(12601260) 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: к.т.н. доцент, Гришко Ігор Анатолійович, Griwkow@ukr.net 

Розміщення курсу  

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Гідро- і пневмо двигуни мехатронних систем»  складена 

відповідно до освітньо-професійної програми підготовки бакалавра з галузі знань 13 «Механічна 

інженерія» за спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   

Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: чітко розуміти можливості 

та сфери застосування різних за своєю конструкцією та вихідними параметрами гідро- і пневмомашин. 

- розв’язувати практичні задачі автоматизації технічних об’єктів шляхом підбору певного типу 

джерела енергії системи. 

Предметом навчальної дисципліни є: конструкції та процеси які протікають в різноманітних 

об’ємних машинах (ручних, шестеренних, героторних, гвинтових, пластинчастих, аксіально та 

радіально поршневих насосах та моторах), які застосовуються в мехатронних системах в якості 

основних та допоміжних компонентів.  

 Програмні результати навчання :  
Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: здатність обирати раціональні 
підходи і технічні засоби до автоматизації технічних об’єктів та систем, машин та механізмів 
засобами механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки, 
створювати конкурентоспроможні технічні об’єкти, застосовувати критерії для  оцінки їх 
функціональної, експлуатаційної, енергетичної та загальної ефективності, здатність 
використовувати інструментальні засоби конструювання, обґрунтовувати та розробляти 
раціональні конструктивні рішення автоматизованих механічних систем, машин, систем 
гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки та їх елементів і 
агрегатів, відповідно до заданих експлуатаційних, функціональних, економічних, ергономічних та 

http://rozklad.kpi.ua/Schedules/
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інших вимог при вирішенні практичних задач, здатність використовувати сучасні підходи та 
інструментальні засоби автоматизованого проектування для створення автоматизованих 
механічних систем, машин, систем   гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і 
робототехніки та їх компонентів із забезпеченням виконання заданих функцій, експлуатаційних 
характеристик та показників ефективності. 
Знання: розуміння принципу роботи об’ємної машини, її складових частин, вузлів, компонентів, 
процесів які протікають в середині машини та основних її характеристик, дає можливість фахово 
розрахувати гідравлічну систему різної складності з обґрунтованим вибором необхідної апаратури для 
автоматизації виробничого процесу. 

Уміння: провести попередній розрахунок по підбору джерела гідравлічної чи пневматичної енергії 
необхідного для автоматизації мехатронної системи. По основним параметрам системи, визначити та 
підібрати необхідний, для її нормальної роботи, тип гідравлічної машини та електричного двигуна. 
Розробити компоновку основних елементів насосної станції в залежності від типу та вихідних 
параметрів. Визначити необхідну комплектацію насосної станції для функціонування мехатронної 
системи. 

Досвід:  
Набуті теоретичні знання дають можливість розуміти роботу гідравлічної системи. Виявляти можливі 
несправності та прогнозувати її подальшу роботу в різних режимах та умовах експлуатації. 
Практичний досвід, отриманий завдяки тісній співпраці з компанією «HIDRAVLIK Line», дає 
можливість застосувати навички роботи з гідравлічним обладнанням різної складності не лише на 
лабораторних стендах а й при роботі на потужностях цієї компанії. 

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін «Математика», 

«Фізика», «Теорія машин та механізмів», «Деталі машин» «Основи конструювання і проектування». 

Результати вивчення дисципліни «Гідро- і пневмо двигуни мехатронних систем»  є корисними для 

вивчення дисциплін: «Дискретні системи керування виконавчими пристроями»,     «Основи 

гідроавтоматики», «Проектування агрегатів автоматизованих механічних систем»,  

«Електрогідропривод мехатронних систем». 

3. Зміст навчальної дисципліни  

1. Принцип дії об’ємного гідроприводу. 
2. Робоча рідина гідросистем та її властивості. 
3. Насоси з ручним та механічним приводом.  
4. Робочі параметри та характеристики об’ємних насосів та моторів. 
5. Об’ємні втрати рідини в машині. 
6. Основні та допоміжні насоси. 
7. Радіально-поршневі гідромашини, насоси та мотори. 
8. Роторні аксіально-поршневі машини. 
9. Пластинчасті машини. 
10. Шестеренні машини. 
11. Героторні машини. 
12. Гвинтові машини. 
13. Гідравлічні перетворювачі та насоси надвисокого тиску.  
14. Регулювання подачі об’ємних насосів.  
15. Регульовані об’ємні машини. Різновиди, принцип дії. 
16. Об’ємні гідравлічні передачі обертового типу.  
17. Випробовування гідромашин 
18. Пневматичні об’ємні машини 

4. Навчальні матеріали та ресурси 
Основні інформаційні ресурси  

1. Галдин Н.С. Гидравлические машины, объёмный гидропривод/ Учебное пособие. Омск: СибАДИ, 
2009. – 272 с. 

2. Орлов Ю.М. Объемные гидравлические машины М.: Машиностроение, 2006. — 223 с. 
3. Галадин Н.С. Гидравлические схемы мобильных машин / Н.С. Галадин, И.А. Семенова / Учебное 
пособие. Омск: СибАДИ, 2013. – 297 с. 

4. Гидрооборудование мобильных машин ООО «Паркер Ханнифин»/ Под ред. Свешников В.К. : 
2010, -339с. 
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5. Ермак С.А. Гидравлические и пневматические системы транспортных и транспортно-
технологических  машин и оборудования / С.А. Ермак, В.В. Буренин, Г.С. Мазлумян и др. 
Москва: МАДИ 2017. 218с. 

6. Башта Т.М. и др. Объемные насоси и гидравлические двигатели /  Москва:, 1974.-  609 с. 
Додаткові інформаційні ресурси 

1. Гришко І.А. “Дросельне та об’ємне регулювання швидкості виконавчого пристрою” Методичні 
вказівки до лабораторних робіт, для студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні 
машини".- Київ: НТУУ»КПІ».- електронне видання.- 2019.- 26с. 

2. Гришко І.А. “Основні характеристики шестеренної машини” Методичні вказівки до 
лабораторних робіт, для студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні машини".- Київ: 
НТУУ»КПІ».- електронне видання.- 2019.- 24с. 

3. Гришко І.А. “Регульований аксіально-поршневий насос” Методичні вказівки до лабораторних 
робіт, для студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні машини".- Київ: НТУУ»КПІ».- 
електронне видання.- 2019.- 26с. 

4. Гришко І.А. “Виконавчий пристрій обертального типу” Методичні вказівки до лабораторних 
робіт, для студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні машини".- Київ: НТУУ»КПІ».- 
електронне видання.- 2019.- 32с. 

рекомендації та роз’яснення: 
¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 
¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 
опанування дисципліни без виконання комплекту основних та кваліфікаційних 
лабораторних робіт. 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Принцип дії об’ємного гідроприводу. 

Література: 1(вступ, розд.1), 6(вступ, розд.1  

2.  Робоча рідина гідросистем та її властивості. 

Література: 1( розд.4), 6( розд.2) 4 (розд. 10, 11) 

3.  Насоси з ручним та механічним приводом.  

Література:4 (розд. 2) 6(розд. 3). 

4.  Робочі параметри та характеристики об’ємних насосів та моторів. 

Література: 4 (розд.2), 6(розд. 4) 

5.  Об’ємні втрати рідини в машині. 

Література: 4 (розд 2), 3 (розд.5) 

6.  Основні та допоміжні насоси. 

Література: 3 (розд.4) 

7.  Радіально-поршневі гідромашини, насоси та мотори 

Література: 1(розд. 2), 4(розд. 3),5 (розд 2), 6 (розд.5) 

8.  Роторні аксіально-поршневі машини. 

Література: 1(розд. 2), 3(розд. 3), 4(розд. 3),5 (розд 2), 6 (розд.6) 

9.  Пластинчасті машини. 

Література: 1(розд. 2), 4(розд. 3),5 (розд 2), 6 (розд.7) 

10.  Шестеренні машини. 

Література: 1(розд. 2), 3(розд. 4), 4(розд. 3),5 (розд 2), 6 (розд.8) 

11.  Героторні машини. 

Література: 1(розд. 2), 3(розд. 4, )4(розд. 3),5 (розд 2), 6 (розд.8) 

12.  Гвинтові машини. 

Література: 1(розд. 2), 3(розд. 4, )4(розд. 3),5 (розд 2), 6 (розд.8) 

13.  Гідравлічні перетворювачі та насоси надвисокого тиску.  

Література: 1(розд. 9), 5 (розд 6, 7), 6 (розд.9) 



11 

 

14.  Регулювання подачі об’ємних насосів.  

Література: 1(розд. 5), 3(розд. 3, 4), 4(розд. 9),5 (розд 5), 6 (розд.10) 

15.  Регульовані об’ємні машини. Різновиди, принцип дії. 

Література: 1(розд. 5), 3(розд. 3, 4), 4(розд. 9),5 (розд 5), 6 (розд.10) 

16.  Об’ємні гідравлічні передачі обертового типу. 

Література: 1(розд. 2), 3(розд. 4), 4(розд. 13, 14),5 (розд 6). 

17.  Випробовування гідромашин 

Література: 4 (розд. 3), 6 (розд. 12) 

18.  Пневматичні об’ємні машини 

Література: 6 (розд. 15), 3  

Самостійна робота студента 
№ 

з/п 
Вид самостійної роботи 

Кількість 

годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 36 

2.  Підготовка до МКР  4 

3.  Підготовка до заліку 8 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено оцінювати 
присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі нараховувати 
заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали нараховують за 
відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  
 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні види 
навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  
 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в інтернеті;  
 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 
входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  
 ̠ політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 
етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 
працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 
вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  
 ̠при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна пошта, 
переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись загальноприйнятих 
етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  
Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 
вимог силабусу.  
Семестровий контроль: іспит.  
Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів.  
Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 
контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 
Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 

100-95 Відмінно 

94-85 Дуже добре 

84-75 Добре 

74-65 Задовільно 

64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 
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Не виконані умови допуску Не допущено 

Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 

стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 

отримує за:  
– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  
– відповіді під час лабораторних/практичних занять (18 занять);  
– виконання модульної контрольної роботи (МКР).  
Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  
Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 48 балів):  
– активна творча робота – 1 бал;  
– плідна робота – 0,5 бал; 
– пасивна робота – 0 балів.  
Виконання МКР:   
– творчо виконана робота – 22 бали;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 18 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 14 балів:  
– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Штрафні та заохочувальні бали:  
За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала.  
Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 
результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 
та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 
Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 
рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 
На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 
запитання з різних тематичних розділів та вирішують задачу. 
Критерії залікового оцінювання:  
– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 
понять, величин, вірно розв’язана задача: 30 балів;  
– в деяких відповідях мають місце певні неточності, задача вірно розв’язана: 20-25 балів;  
– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 
викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння суті процесів в гідравлічних і 
пневматичних двигунах: 15-20 балів;  
– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 
роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 
1. Охарактеризуйте класифікацію гідромоторів за способом передачі руху.. 
2. Що собою являє робочий об’єм шестеренного насоса із зовнішнім зачепленням і де він 
утворюється?  
3. Як відбувається регулювання об’ємної подачі? Назвіть принцип дії аксіально-поршневого 
насоса. 

4. Визначити робочий об’єм (q[см3/об]), теоретичну (ТQ [л/хв]) та фактичну витрату 

насоса (ФНQ [л/хв]) та гідромотора(ФМQ [л/хв]), якщо відомі максимальний 
10=maxV
см3 і 

мінімальний 1=minV  см3 об’єми її однієї робочої камери, кількість робочих камер 5z= , частота 

обертання 1000n=  об/хв та об’ємний ККД 
90О ,=h

. 
Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Гідро- і пневмо двигуни мехатронних 

систем 

Складено:   

доцентом кафедри ПГМ, кандидатом технічних наук, доцентом Гришком Ігорем Анатолійовичем 

Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 

Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 
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Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

ОСНОВИ ЕЛЕКТРОНІКИ (ОЕ)  
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 
Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 3 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік  

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: к.т.н., , доцент, Мовчанюк Андрій Валерійович,  movchanuk@rtf.kpi.ua 

Розміщення курсу https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=185132 

https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=187244 

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Основи електроніки» (далі ОЕ) складена відповідно до 

освітньо-професійної програми підготовки бакалавра з галузі знань 13 «Механічна інженерія» за 

спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   

Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: - розв’язувати практичні 

задачі вибору, розрахунку та застосування елементів електронних напівпровідникових приладів в 

мехатронних системах. 

Предметом навчальної дисципліни є: фізичні принципів роботи та застосування 

напівпроводникових приладів для оброблення сигналів в мехатронних системах, поглибленому 

вивченню окремих розділів теорії електричних кіл та електричних сигналів. Окремо винесене 

питання по основам комп’ютерного моделювання роботи електронних систем. 

 Програмні результати навчання :  

Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність описувати та 

класифікувати широке коло технічних об’єктів та процесів, що ґрунтується на глибокому знанні 

та розумінні основних механічних теорій та практик, а також базових знаннях суміжних наук. 

Здатність обирати раціональні підходи і технічні засоби до створення, тестування та 

експлуатації систем керування технічних об’єктів та систем, машин та механізмів із засобами 

механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки. Здатність 

використовувати інструментальні засоби конструювання, обґрунтовувати та розробляти 

раціональні конструктивні рішення автоматизованих механічних систем, машин, систем 

гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки та їх елементів і 

агрегатів, відповідно до заданих експлуатаційних, функціональних, економічних, ергономічних та 

інших вимог при вирішенні практичних задач. 

https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=185132
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=187244
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Знання: Знати та розуміти суміжні галузі (механіку рідин і газів, теплотехніку, електротехніку, 

електроніку) і вміти виявляти міждисциплінарні зв’язки прикладної механіки на рівні, 

необхідному для виконання інших вимог освітньої програми 

Уміння: Розробляти раціональні конструктивні рішення автоматизованих механічних систем, 

машин, систем гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки та їх 

елементів і агрегатів, відповідно до заданих характеристик при вирішенні практичних задач 

Досвід: Проектувати автоматизовані механічні системи, машини, системи   

гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки та їх компоненти із 

використанням комп’ютерних інструментальних засобів, та забезпечувати функції, 

експлуатаційні характеристики та показники ефективності об’єктів проектування.  

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 

«Лінійна алгебра і аналітична геометрія», «Вища математика», «Інформатика», «Загальна 

фізика», «Електротехніка і електроніка». 

Результати вивчення дисципліни «Основи електроніки» є корисними для вивчення дисциплін: 

«Пропорційна гідравліка», «Електрогідроавтоматика мехатронних систем», «Основи 

промислового електроприводу», «Проектування агрегатів автоматизованих механічних систем». 

3. Зміст навчальної дисципліни  

1. Місце електронних пристроїв в системах мехатроніки 

2. Аналіз пасивних електричних кіл. ЛАЧХ.. 

3. Комп’ютерне моделювання роботи електричних кіл..  

4. Теорія чотирьохполюсника та її використання.  

5. Напівпровідники. Напівпровідниковий перехід. ВАХ діода. 

6. Характеристики діодів. 

7. Напівпровідниковий біполярний транзистор. ВАХ забезпечення робочої точки. 

8. Напівпровідниковий польовий транзистор. ВАХ забезпечення робочої точки. 

9. Підсилювальні каскади на польових та біполярних транзисторах. 

10. Ключові каскади на транзисторах. 

11. Диференційний каскад та аналіз його роботи. 

12. Операційний підсилювач. Основні схеми ввімкнення. 

13. Схеми використання операційних підсилювачів та транзисторних схем для обробки сигналів. 

14. Активні фільтри, моделювання та реалізція. 

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Яхно О.М. та інш. Прикладна гідроаеромеханіка і мехатроніка / Під ред. Яхна О.М..- 

Вінниця: ВНТУ , 2019.-  711 с. 

2. Пиз, Р. А. Практическая электроника аналоговых устройств. Поиск неисправностей и 

отработка проектируемых схем [Электронный ресурс] / Р. А. Пиз .— М. : ДМК-Пресс, 

2009 .— 317 с. : ил. — (Учебник) .— пер. с англ. - ISBN 0-7506-9499-8. - ISBN 5-94074-004-9 

.— ISBN 978-5-94074-004-9 . 

3. Хоровиц П., Хилл У. Искусство схемотехники / Пер. с англ. ; Изд. 6-е. - М.: Мир, 2003.–704 

с. 

 

Додаткові інформаційні ресурси 

1. Charles Kitchin and Lew Counts/ A Designer's Guide to Instrumentation Amplifiers. 2-nd Edition 

/ Analog Devices, Inc, 2004, p.108 

2. Op Amp Applications Handbook, Edited by Walt Jung, Published by Newnes/Elsevier, 2005, 

ISBN-0-7506-7844-5 (Also published as Op Amp Applications, Analog Devices, 2002, ISBN-0-

916550-26-5). 

3. Датчики : справочник / Под ред. З. Ю. Готры и О. И. Чайковского ; [З. Ю. Готра и др.]. - 
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Львов : Каменяр, 1995. - 312 c.  

4. Измерение электрических и неэлектрических величин : учеб. пособие для студ. вузов, обуч. 
по спец. "Информацинно-измерительная техника"/ Н. Н. Евтихиев, А. Я. Купершмидт и др. 

; под общ. ред. Н. Н. Евтихиева. - Москва : Энергоатомиздат, 1990. - 349 с.  

5. Интегральная электроника в измерительных устройствах / В. С. Гутников. - Ленинград : 

Энергия. Ленингр. отделение, 1980. - 247 с. : ил. 

6. Бэйкер, Бонни.   Что нужно знать цифровому разработчику об аналоговой электронике = 

A Baker's dozen Real analog Solutions for Digital Designers / Бонни Бэйкер. - Москва : Додэка-

ХХI, 2010. - 359 с. 

7. Фолкенберри, Лусис М.   Применения операционных усилителей и линейных ИС / Л. 

Фолкенберри ; пер. с англ. Л.М. Наймарка, под ред. М.В. Гальперина. - Москва : Мир, 1985. 

- 572 с. : ил. 

рекомендації та роз’яснення: 

¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 

¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 

опанування дисципліни без виконання комплекту основних та кваліфікаційних 

лабораторних робіт та самостійного розв’язання типових задач розрахунку електронних 

схем та їх елементів; 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Місце електронних пристроїв в системах мехатроніки. Історичний огляд. Перспективи 
розвитку.  
Література: 1 , доп. 6, 8, 9 

2.  Аналіз роботи пасивних та активних електричних кіл. Основні підходи та особливості.. 

Література: 3 (вступ, розд.1,2) 

3.  Логаріфмічні амплітудно частотні характеристики. 

Література: 3 доп.5. 

4.  Теорія чотирьохполюсників та її використання. Зворотний зв’язок. Аналіз схем з 

чотирьохполюсниками. 

Література: 3 5 доп. 5 

5.  Фізика роботи напівпровідникового переходу. ВАХ діода. 

Література: 3, доп. 2 

6.  Типи діодів. Застосування діодів. Характеристики діодів. 

Література: 3 доп. 2 

7.  Напівпровідниковий біполярний транзистор. Вхідні та вихідні характеристики. 

Забезпечення робочої точки. 

Література: 3, доп.2 

8.  Напівпровідниковий польовий транзистор. Вхідні та вихідні характеристики. 

Забезпечення робочої точки. 

Література: 3, доп.2 

9.  Схемотехніка підсилювальних каскадів на польових та біполярних транзисторах. Аналіз 

АЧХ. 

Література: 3, доп.2 

10.  Ключові каскади на біполярних та польових транзисторах 

Література: 3, доп.2 

11.  Диференційний каскад. Особливості. Аналіз роботи. 

Література: 3 доп. 4-10. 

12.  Операційний підсилювач. Основні схеми ввімкнення. Аналіз схем. 
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Література: 3 доп. 4-10. 

13.  Операційний підсилювач. Основні схеми ввімкнення. Аналіз схем. 

Література: 3 доп. 4-10. 

14.  Схеми використання операційних підсилювачів та транзисторних схем для обробки 

сигналів. 

Література: 3 доп. 4-10. 

15.  Схеми використання операційних підсилювачів та транзисторних схем для обробки 

сигналів. 

Література: 3 доп. 4-10. 

16.  Схеми використання операційних підсилювачів та транзисторних схем для обробки 

сигналів. 

Література: 3 доп. 4-10. 

17.  Активні фільтри, моделювання та реалізція. 

Література: 3, 5 

18.  Стабілізатори струму та напруги. 

Література: 3, 4  

Самостійна робота студента 
№ з/п Вид самостійної роботи Кількість годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 36 

2.  Підготовка доМКР  4 

3.  Підготовка до заліку 8 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 
оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 
нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 
нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  
 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 
види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  
 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в Інтернеті;  
 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 
входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  
 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 
етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 
працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 
вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  
 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 
пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 
загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 
робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  
Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 
вимог силабусу.  
Семестровий контроль: залік.  
Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів.  
Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 
контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 
Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 
100-95 Відмінно 
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94-85 Дуже добре 
84-75 Добре 
74-65 Задовільно 
64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 
Не виконані умови допуску Не допущено 

 
Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 
стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 
отримує за:  
– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  
– відповіді під час лабораторних/практичних занять (16 занять);   
– виконання модульної контрольної роботи (МКР). 
Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  
Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 48 балів):  
– активна творча робота – 1 бал;  
– плідна робота – 0,5 бал; 
– пасивна робота – 0 балів.  
Виконання МКР:   
– творчо виконана робота – 22 бали;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 18 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 14 балів:  
– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Штрафні та заохочувальні бали:  
За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала.  
За несвоєчасне виконання модульної контрольної роботи – 1 штрафний бал за кожний тиждень 
запізнення (всього не більше 5 балів).  
Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 
результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 
та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 
Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 
рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 
На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 
запитання з різних тематичних розділів.  
Критерії залікового оцінювання:  
– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 
понять, величин: 30 балів;  
– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  
– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 
викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння суті процесів в електронних 
пристроях: 15-20 балів;  
– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 
роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 
1. Особливості ВАХ напівпровідникового діоду. 
2. Вибір та забезпечення робочої точки поліьового транзистора з ізольованим затвором. 
3. Вивід формули коефіцієнта передачі інвертуючого підсилювача на ОП.  

Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Основи електроніки 
Складено:  
доцентом кафедри РОС, кандидатом технічних наук, доцентом Мовчанюком Андрієм Валерійовичем 
 

Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 

Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 
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Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

ЛОГІЧНИЙ СИНТЕЗ АЛГОРИТМІВ 

КЕРУВАННЯ (ЛСАК)  
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 

Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 3 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік  

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: докт. наук, професор, Губарев Олександр Павлович, 

gubarev_skhool@i.ua,  к.т.н., , доцент, Ганпанцурова Оксана Сергіївна, 

ganpantsurova@ukr.net,  к.т.н., ст. викладач, Бєліков Костянтин 

Олександрович, belikivka@gmail.com, к.т.н.,  ст. викладач, Муращенко 

Альона Миколаївна, a_kirya@i.ua 

Розміщення курсу https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=185132 

https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=187244 

 

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Логічний синтез алгоритмів керування» (далі ЛСАК) складена 

відповідно до освітньо-професійної програми підготовки бакалавра з галузі знань 13 «Механічна 

інженерія» за спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   

Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: - розв’язувати практичні 

задачі автоматизації технічних об’єктів шляхом створення дискретних систем керування, - 

виконувати модернізацію та реінжиніринг мехатронних систем на основі новітніх розробок та 

підходів до створення автоматизованих об’єктів з використанням засобів 

гідропневмоавтоматики, робототехніки і мехатроніки зі складними алгоритмами керування.  

Предметом навчальної дисципліни є: принципи дискретно-логічного керування системами 

мехатроніки, робототехніки та гідро- і пневмоприводами, автоматизація технічних об’єктів з 

використанням програмованих логічних контролерів PLC, складання та налагодження 

прототипів систем керування, модернізація систем керування. Ці питання в даному курсі 

розглядаються комплексно з урахуванням сучасних вимог до знань з технічних, технологічних і 

економічних аспектів машинобудівної галузі. 

 Програмні результати навчання :  

Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність обирати раціональні 

підходи і технічні засоби до створення, тестування та експлуатації систем керування технічних 

об’єктів та систем, машин та механізмів із засобами механіки, гідропневмоавтоматики, 

mailto:gubarev_skhool@i.ua
https://mbox2.i.ua/compose/1064437588/?cto=nLmyuJuyaXOciIm7vrGeqNCjypt9WaV8y7yfodCmq8XJrbuTq57OYayx0Vk%3D
mailto:a_kirya@i.ua
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=185132
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=187244


19 

 

електромеханіки, мехатроніки і робототехніки; здатність обирати раціональні підходи і 

технічні засоби до автоматизації технічних об’єктів та систем, машин та механізмів засобами 

механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки, створювати 

конкурентоспроможні технічні об’єкти, застосовувати критерії для  оцінки їх функціональної, 

експлуатаційної, енергетичної та загальної ефективності. 

Знання: знати основні підходи дискретно-логічного керування в механічних системах; 

алгоритмічні мови та прикладні програми для розробки алгоритмів керування механічними 

системами та програмування контролерів, методи логічного синтезу, перевірки логічної 

невизначеності, доповнення до інформаційно-достатнього вигляду; конфігурацію PLC та роботу 

з датчиками та сенсорами; методи пошуку несправностей та тестування алгоритмів керування.  

Уміння: застосовувати методики, методи та алгоритмічні мови для логічного синтезу 
алгоритмів керування багаторежимними мехатронними  та роботизованими механічними 

системами відповідно до вимог та особливостей машинобудівної галузі; використовувати типові 

підходи та методи при створенні систем керування в задачах автоматизації об’єктів 

машинобудування.  

Досвід: вибирати та застосовувати раціональні методи та технічні засоби для створення 
систем керування на базі PLC для конкретних задач автоматизації в машинобудуванні; 

Виконувати логічний синтез алгоритмів функціонування  типових циклових систем мехатроніки, 

укладати типові алгоритми керування мехатронних систем на базі алгоритмічних мов STL, LD, 

ST. Враховувати технічні засоби виконавчих, керуючих та контролюючих пристроїв в алгоритмах 

керування мехатроніки проводити оцінку ефективності алгоритмів керування дискретної дії.  

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 

«Теоретична механіка», «Інформатика», «Синтез дискретних систем керування», . 

Результати вивчення дисципліни «Логічний синтез алгоритмів керування» є корисними для 

вивчення дисциплін: «Роботи і маніпулятори в машинобудуванні», «Електрогідроавтоматика 

мехатронних систем», «Проектування агрегатів автоматизованих механічних систем», 

«Електрогідропривод мехатронних систем», «Електропневмопривод», «Комп’ютерне 

моделювання систем мехатроніки і робототехніки».  

3. Зміст навчальної дисципліни  

1. Особливості алгоритмічного керування в системах мехатроніки 

2. Структура процесу функціонування, особливості використання PLC в системах мехатроніки 

3. Основні відомості щодо PLC та їх функції і зв'язок з елементами механічних систем, 
структура проекту в пакеті FST 

4. Основні відомості про мову LD 

5. Побудова алгоритму мовою LD з кроковою реалізацією 

6. Побудова алгоритму мовою LD з паралельною реалізацією, застосування таймерів.  

7. Побудова алгоритму з паралельною реалізацією із застосуванням лічильників  

8. Основні відомості про мову ST 

9. Побудова алгоритму мовою ST з кроковою реалізацією 

10. Побудова алгоритму мовою ST з паралельною реалізацією 

11. Побудова алгоритму мовою ST з паралельною реалізацією із застосуванням таймерів і 
лічильників 

12. Основні відомості про мову STL  

13. Побудова алгоритму мовою STL з кроковою реалізацією  

14. Модульний підхід логічного синтезу алгоритмів керування 

15. Побудова алгоритму мовою STL з паралельною реалізацією  

16. Застосування таймерів та лічильників як засобів контролю і керування 

17. Алгоритми керування багатопозиційними пристроями мехатронних систем  

18. Багаторежимна експлуатація автоматизованих механічних систем 
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Методичні рекомендації 

Програма складена для денної форми навчання. Для успішного засвоєння курсу слід передбачити 
тісний взаємозв’язок всіх видів занять  – лекційних, самостійної роботи та лабораторних. 
Теоретичний матеріал, викладений на лекційних заняттях, є основою для вирішення практичних 
інженерних завдань, що виконуються під час лабораторних занять на спеціалізованому 
дидактичному обладнанні та під час виконання розрахунково-графічної роботи. За час навчання 
студент виконує лабораторні роботи з програмування контролерів типу FEC Compact та FC100, 
написання програм для практичних задач мехатроніки різного рівня складності. Це дозволяє 
поглибити знання з кожної теми. З метою вивчення дисципліни під час самостійної роботи та  
лабораторних  занять  необхідно використовувати  підручники, посібники, електронний конспект 
лекцій та практикувати навички розв’язування реальних задач на дидактичному обладнанні. 
Проведення індивідуального консультування відбувається протягом курсу навчання.  

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Яхно О.М. та інш. Прикладна гідроаеромеханіка і мехатроніка / Під ред. Яхна О.М..- 
Вінниця: ВНТУ , 2019.-  711 с. 

2. Функціональні модулі систем мехатроніки з пневматичними, електромеханічними та 
гідравлічними виконавчими пристроями [Електронний ресурс]:навч. Посіб / О.П. Губарев, 
О.С. Ганпанцурова, К.О. Бєліков, А.М. Муращенко; КПІ ім. Ігоря Сікорського. – Електронні 
текстові дані (1 файл: 14,7 Мбайт). – Київ : КПІ ім. Ігоря Сікорського, 2019. – 104 с. 

3. Губарев А.П. Дискретно-логическое управление в системах гидропневмоавтоматики: 
Учебное пособие.- К.: ИСМО, 1997.- 224с.  

4. Губарев А.П., Левченко О.В. Механотроника: от структуры системы к алгоритму 
управления: Учеб. Пособие.- К.: НТУУ»КПИ», 2007.- 180с.  

5. Черкашенко М.В. Основы гидропневмоавтоматики.-Х.: НТУ «ХПИ», 2010.- 80 с. 
Додаткові інформаційні ресурси 
1. Введение в мехатронику / Под ред. О.М.Яхно.- К.: НТУУ»КПИ», 2008.- 528с.  
2. Губарев О.П., Ганпанцурова О.С. Мехатроніка: Циклічно-модульний підхід до вирішення 
практичних задач автоматизації.- Київ: НТУУ«КПІ».- ВАТ ―Білоцерківська друкарня‖, 
2016, 160с.  

3. Волков Ю.Д. Программируемые контроллеры «Фесто».-К.:Изд-во ДП «Фесто», 2003.- 94с.  
4. Мікропроцесорні пристрої і системи управління в харчовій промисловості: Навч. посібник 
/І.В. Ельперін, Є.Л. Календро, А.П. Ладанюк.- К.: ІСДО, 1994. – 140 с.  

5. Губарев О.П., Ганпанцурова О.С.  “Дискретні системи керування 
гідропневмоавтоматики” (частина 4 Пропорційна гідравліка) Методичні вказівки до 
лабораторних робіт, для студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні машини".- 
Київ: НТУУ«КПІ».- Вид. Біла Церква: ВАТ “Білоцерківська друкарня”.- 2009.- 56с.  

6. Губарев О.П., Левченко О.В. Методичні вказівки до лабораторних робіт з курсу 
―Програмовані контролери в системах керування гідропневмоавтоматики‖ (частина 1) 
студентам, що навчаються за фахом ―Гідравлічні і пневматичні машини‖.– Київ, НТУУ 
―КПІ‖, 2005.- 48 с.  

7. Губарев О.П., Аверін В.З., Левченко О.В. ―Програмовані контролери в системах керування 
гідропневмоавтоматики‖ (частина 2) Методичні вказівки до лабораторних робіт, для 
студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні машини", «Прикладна механіка».- 
Київ: НТУУ»КПІ».- Вид. Біла Церква: ―БК Нафтохім-Аваль‖.- 2006.- 52с. 

8. Шульга О.В. Автоматизоване керування електроприводами / О.В. Шульга // Навчальний 
посібник. – Полтава, ПолтНТУ: 2007, с. 292 

9. Черкашенко М.В. Автоматизированная подготовка программ для микропроцессорных 
контроллеров МикроДАТ, управляющих гидроприводами технологического оборудования// 
Микропроцессорные средства и системы.- 1989.-№6.-С.47.  

10. Гласс Р. Руководство по надежному программированию: Пер. с англ.-М.: Финансы и 
статистика, 1982.- 256с.  

11. Глушков М.В., Капитонова Ю.В., Мищенко А.Т. Логическое проектирование дискретных 
устройств.-К.:Наукова думка, 1987.-264с.  

12. Пупена О.М., Ельперін І.В. Програмування промислових контролерів у середовищі UNITY 
PRO: Навчальний посібник.- К.: Видавництво Ліра-К, 2013.- 376 с.  
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рекомендації та роз’яснення: 
¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 
¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 
опанування дисципліни без виконання комплекту завдань до лабораторних робіт,  
самостійного розв’язання типових задач синтезу алгоритмів керування та виконання РГР 
за індивідуальним завданням. 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Особливості алгоритмічного керування в системах мехатроніки 

Література: 1 (вступ, розд.3, 4, 5), 4 (вступ, розд.1,2), 5, доп 1, 3, 4, 8, 12 

2.  Структура процесу функціонування, особливості використання PLC в системах 

мехатроніки. 

Література: 1 (вступ, розд. 5), 3, 4, доп 1.   

3.  Основні відомості щодо PLC та їх функції і зв'язок з елементами механічних систем, 

структура проекту в пакеті FST 

Література: 1, 3, доп. 1,3, 4, 12, [каталоги виробників]. 

4.  Основні відомості про мову LD 

Література: 3 (розд.4), 7 доп. (с. 3 – 26) 

5.  Побудова алгоритму керування мовою LD з кроковою реалізацією 

Література: 3 (розд 4), доп. 2 (розд.2), доп. 7.  

6.  Побудова алгоритму мовою LD з паралельною реалізацією, застосування таймерів.  

Література: 3 (розд 4), доп. 2 (розд.2), доп. 7. 

7.  Побудова алгоритму мовою LD з паралельною реалізацією із застосуванням лічильників  

Література: 3 (розд 4), доп. 2 (розд.2), доп. 7. 

8.  Основні відомості про мову ST 

Література: доп. 2, 6, [каталоги виробників]. 

9.  Побудова алгоритму мовою ST з кроковою реалізацією 

Література: 4, 6, доп. 2  

10.  Побудова алгоритму мовою ST з паралельною реалізацією 

Література: 4, 6, доп. 2  

11.  Побудова алгоритму мовою ST з паралельною реалізацією із застосуванням таймерів і 

лічильників 

Література: 4, 6, доп. 2  

12.  Основні відомості про мову STL  

Література: 1 (розділ 6), 3, 4, доп. 1-2.   

13.  Побудова алгоритму мовою STL з кроковою реалізацією  

Література: 1 (розділ 6), 3, 4, доп. 1(розділ 6), доп. 6    

14.  Модульний підхід логічного синтезу алгоритмів керування 

Література: 2, 3, доп. 2 (розд.2) 

15.  Побудова алгоритму мовою STL з паралельною реалізацією  

Література: 1 (розділ 6), 4, доп. 1(розділ 6), доп. 6  

16.  Застосування таймерів та лічильників як засобів контролю і керування 

Література: 4, доп. 2, доп. 6  

17.  Алгоритми керування багатопозиційними пристроями мехатронних систем  

Література: 2 (розд. 3), 4 (розд. 3) 

18.  Алгоритми керування багаторежимною експлуатацією автоматизованих механічних 

систем 

Література: 1 (розд. 5), 3 (розд 4), доп. 5.   
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Самостійна робота студента 
№ з/п Вид самостійної роботи Кількість годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 32 

2.  Виконання РГР 8 

3.  Підготовка до заліку 8 

 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 
оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 
нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 
нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  
 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 
види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  
 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в інтернеті;  
 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 
входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  
 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 
етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 
працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 
вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  
 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 
пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 
загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 
робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  
Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 
вимог силабусу.  
Семестровий контроль: залік.  
Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів.  
Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 
контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 
Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 
100-95 Відмінно 
94-85 Дуже добре 
84-75 Добре 
74-65 Задовільно 
64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 
Не виконані умови допуску Не допущено 

 
Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 
стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 
отримує за:  
– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  
– відповіді під час лабораторних/практичних занять (16 занять);  
– виконання модульної контрольної роботи (МКР).  
Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  
Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 48 балів):  
– активна творча робота – 1 бал;  
– плідна робота – 0,5 бал; 
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– пасивна робота – 0 балів.  
Виконання МКР:   
– творчо виконана робота – 22 бали;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 18 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 14 балів:  
– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Штрафні та заохочувальні бали:  
За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала.  
За несвоєчасне виконання модульної контрольної роботи – 1 штрафний бал за кожний тиждень 
запізнення (всього не більше 5 балів).  
Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 
результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 
та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 
Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 
рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 
На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 
запитання з різних тематичних розділів.  
Критерії залікового оцінювання:  
– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 
понять, величин: 30 балів;  
– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  
– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 
викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння суті процесів логічного 
керування: 15-20 балів;  
– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 
роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 
1. Алгоритм керування мехатронною системою з паралельною структурою 
2. Врахування особливостей моностабільного керування виконавчими пристроями в алгоритмі 
керування мовою LD  

3. Виконати логічний синтез алгоритму керування мовою LD з кроковою структурою для 
технологічного циклу:  

ss

p

s
p

s 232,1424sec)2(32,1 ­­­­­­­­
, 

Керування роботою системи за допомогою двох кнопок без фіксації. 

4. Скласти allocationlist в пакеті FST для попереднього завдання, якщо 1 і 2 – пневматичні 
циліндри двосторонньої дії з бістабільним керуванням, 3 – пневматичний циліндр 
односторонньої дії з моностабільним керуванням, 4 – пневматичний циліндр двосторонньої 
дії з бістабільним керуванням, р – контроль за тиском, S – контроль за часом. 
¶ можливе зарахування сертифікатів проходження літньої школи «Мехатроніка в 
машинобудуванні» за 4 лабораторних роботи. 

¶ можливе відпрацювання 30% лабораторних робіт під час роботи асистентом команди 2-
го етапу Всеукраїнської студентської олімпіади «Мехатроніка в машинобудуванні». 

Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Логічний синтез алгоритмів керування 
складено:  
професором кафедри ПГМ, доктором технічних наук, професором Губаревим Олександром 
Павловичем 
доцентом кафедри ПГМ, кандидатом технічних наук, доцентом Ганпанцуровою Оксаною 
Сергіївною 
Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 

Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 
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Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

ЕЛЕКТРОГІДРОПРИВОД 

МЕХАНОТРОННИХ СИСТЕМ (ЕГПМС) 
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 

Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 3 курс, 6 семестр 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік 

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: к.т.н., , доцент, Ганпанцурова Оксана Сергіївна, 

ganpantsurova@ukr.net,  к.т.н., ст. викладач, Бєліков Костянтин 

Олександрович, belikovka@gmail.com 

Розміщення курсу  

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Електрогідропривод мехатронних систем» (далі ЕГПМС) 
складена відповідно до освітньо-професійної програми підготовки бакалавра з галузі знань 13 
«Механічна інженерія» за спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   
Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: - розв’язувати практичні 
задачі проєктування гідроприводів і гідравлічних систем для технічних об’єктів, - виконувати 
розрахунки гідравлічних систем, - виконувати вибір електрогідравлічного обладння для 
забезпечення параметрів гідросистем та агрегатів, - оформлювати конструкторську 
документацію до проектів .  
Предметом навчальної дисципліни є: принципи дії електрогідравлічних систем, керування 
гідравлічними приводами і апаратами за допомогою електрорелейних схем із застосуванням 
програмованих логічних контролерів, конструкція і принцип роботи електрогідравлічних 
апаратів, складання і налагодження електрогідравлічних схем. Ці питання в даному курсі 
розглядаються комплексно з урахуванням сучасних вимог до знань з технічних, технологічних і 
економічних аспектів машинобудівної галузі. 
 Програмні результати навчання :  
Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність обирати раціональні 
підходи і технічні засоби до створення, тестування та експлуатації систем керування технічних 
об’єктів та систем, машин та механізмів із засобами механіки, гідропневмоавтоматики, 
електромеханіки, мехатроніки і робототехніки; здатність обирати раціональні підходи і 
технічні засоби до автоматизації технічних об’єктів та систем, машин та механізмів засобами 
механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки, створювати 

https://mbox2.i.ua/compose/1064437588/?cto=nLmyuJuyaXOciIm7vrGeqNCjypt9WaV8y7yfodCmq8XJrbuTq57OYayx0Vk%3D
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конкурентоспроможні технічні об’єкти, застосовувати критерії для  оцінки їх функціональної, 
експлуатаційної, енергетичної та загальної ефективності. 

Знання: знати принципи роботи електрогідравлічних апаратів; методи розрахунку гідравлічних 
приводів механічних систем; принципи розрахунку гідравлічних ліній і вибір гідроапаратів з 
електричним керуванням; принципи роботи і призначення сенсорів і датчиків електрогідравлічних 
систем; принцип дії і призначення електричних і електронних компонентів мехатронних систем 
на базі гідроприводу.     

Уміння: застосовувати методики та методи розрахунку і вибору гідравлічного та 
електрогідравлічного обладнання для мехатронних систем до вимог та особливостей 
машинобудівної галузі.  

Досвід: вибирати та застосовувати раціональні методи та технічні засоби для вирішення 
конкретних задач автоматизації в машинобудуванні; проводити оцінку ефективності 
гідравлічних систем; обирати раціональні технічні засоби відповідно до конкретних практичних 
задач з врахуванням об’єкту автоматизації; складати, налагоджувати, корегувати системи з 
електрорелейними, електронними і гідравлічними пристроями.  

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 
«Гідро- і пневмодвигуни мехатронних систем», «Механіка матеріалів і конструкцій»,  «Синтез 
дискретних системи керування», «Основи  конструювання та проектування» 
Результати вивчення дисципліни «Електрогідропривод мехатронних систем» є корисними для 
вивчення дисциплін: «Основи гідроавтоматики», «Роботи і маніпулятори в машинобудуванні», 
«Електрогідроавтоматика мехатронних систем», «Проектування агрегатів автоматизованих 
механічних систем», «Комп’ютерне моделювання систем мехатроніки і робототехніки». 

3.  Зміст навчальної дисципліни  

1. Основні компоненти електрогідравлічних систем 
2. Робочі рідини гідравлічних систем і вимоги до них 
3. Принципи побудови гідравлічних і електричних схем електрогідравлічних систем 
4. Конструкція гідравлічних циліндрів. Основи розрахунків.  
5. Елементи керування гідравлічними приводами. Принцип роботи і конструкція 
6. Розрахунок гідравлічних систем. Вибір обладнання 
7. Електричні компоненти гідроситем. Керування гідроприводом і контроль 
8. Електронні компоненти електрогідравлічних систем.  
9. Оцінка енергоефективності електрогідроприводу 
10. Особливості функціонування і експлуатації електрогідравлічних систем 

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Яхно О.М. та інш. Прикладна гідроаеромеханіка і мехатроніка / Під ред. Яхна О.М..- 
Вінниця: ВНТУ , 2019.-  711 с. 

2. Функціональні модулі систем мехатроніки з пневматичними, електромеханічними та 
гідравлічними виконавчими пристроями [Електронний ресурс]:навч. Посіб / О.П. Губарев, 
О.С. Ганпанцурова, К.О. Бєліков, А.М. Муращенко; КПІ ім. Ігоря Сікорського. – Електронні 
текстові дані (1 файл: 14,7 Мбайт). – Київ : КПІ ім. Ігоря Сікорського, 2019. – 104 с. 

3. Губарев А.П. Дискретно-логическое управление в системах гидропневмоавтоматики: 
Учебное пособие.- К.: ИСМО, 1997.- 224с.  

4. Губарев О.П., Ганпанцурова О.С. Мехатроніка: Циклічно-модульний підхід до вирішення 
практичних задач автоматизації.- Київ: НТУУ«КПІ».- ВАТ ―Білоцерківська друкарня‖, 
2016, 160с.  

5. Черкашенко М.В. Основы гидропневмоавтоматики.-Х.: НТУ «ХПИ», 2010.- 80 с. 
Додаткові інформаційні ресурси 
1. Бурєнніков Ю.А. Гідравліка, гідро- та пневмоприводи: навчальний посібник 
/Ю.А.Бурєнніков, І.А.Немировський, Л.Г.Козлов. Вінниця: ВНТУ, 2013. – 273 с. 

2. Губарев О.П., Ганпанцурова О.С.  “Дискретні системи керування 

javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03798?func=service&doc_number=000332956&line_number=0011&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03799?func=service&doc_number=000332956&line_number=0012&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03799?func=service&doc_number=000332956&line_number=0012&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03800?func=service&doc_number=000332956&line_number=0013&service_type=TAG%22);
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гідропневмоавтоматики” (частина 4 Пропорційна гідравліка) Методичні вказівки до 
лабораторних робіт, для студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні машини".- 
Київ: НТУУ«КПІ».- Вид. Біла Церква: ВАТ “Білоцерківська друкарня”.- 2009.- 56с.  

3. Губарев О.П., Левченко О.В., Ганпанцурова О.С. “Дискретні системи керування 
гідропневмоавтоматики” (частина 1 - Пневмоавтоматика) Методичні вказівки до 
лабораторних робіт, для студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні машини".- 
Київ: НТУУ»КПІ».- Вид. Біла Церква: “БК Нафтохім-Аваль”.- 2007.- 52с. 

4. Пашков Е.В., Осинский Ю.А., Четверкин А.А. Электропневмоавтоматика в про-
изводственных процессах.- Севастополь: Изд-во СевНТУ, 2003.- 496с. 

5. Черкашенко М.В. Синтез минимальных схем гидропневмоагрегатов/Под ред. Д.т.н., Вурье 
Б.А. – М.: Пневмогидромашины.- 213.- 265 с.Х.:НТУ «ХПИ».- Харьков : «Диса плюс» 2016.- 
256 с. 

6. Черкашенко М.В., Вурье Б.А. Теория построения схем гидропневмоагрегатов.- Х.:НТУ 
«ХПИ».- Харьков : «Диса плюс» 2016.- 256 с. 

7. Didactic systems: Fluidprax, Hydraulik, Elektrik/Elektronik.-Bosch Rexroth AG.-
ErbachOdenwald.-2002.-128 S. 

8. Elektrohydraulik: elektrische Steuerungen fur Hydraulik.- Ruksaldruk, Berlin: Beuth.-1990.-90 S. 
9. Proportional Hydraulics. Workbook Basic Level/ D. Scholz, A. Zimmermann, Festo Didactic 
GmbH&Co, OCKER Ingenieurbüro, Denkendorf 1998, 352 S. 

 

рекомендації та роз’яснення: 

¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 

¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 
опанування дисципліни без виконання комплекту основних та кваліфікаційних 
лабораторних робіт та самостійного розв’язання типових задач проектування 
дискретних систем керування гідро- і пневмоприводами; 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Основні компоненти електрогідравлічних систем 
2.  Робочі рідини гідравлічних систем. Основні характеристики і вимоги до робочих рідин. 

Фільтри  

3.  Принципи побудови гідравлічних і електрогідравлічних систем. Умовні позначення 
елементів. Вимоги до оформлення принципових схем 

4.  Основні елементи конструкції гідроциліндрів  

5.  Визначення параметрів гідроциліндрів. Розрахунок зусилля і швидкості переміщення та 
фактори впливу на них.  

6.  Дроселі і регулятори потоку 

7.  Розподільники електрогідравлічні. Принцип роботи, конструкція, конфігурація, 
призначення в системах. 

8.  Клапани гідравлічних систем. Принцип роботи, конструкція, конфігурація, призначення в 
системах. 

9.  Динаміка гідроциліндра. Синхронізація гідроциліндрів 

10.  Електричні компоненти електрогідросистем. Електромагніти гідравлічних апаратів 
11.  Датчики гідравлічних систем. Принципи роботи і призначення 
12.  Електронне і електричне керування роботою гідроприводу 

13.  Насосні станції гідросистем 
14.  Електропривод насосних станцій. Системи керування електроприводом насосних станцій 

15.  Оцінка потужності і ККД гідросистем. LS-системи 
16.  Функціонування і експлуатація електрогідравлічних систем 
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Самостійна робота студента 
№ з/п Вид самостійної роботи Кількість годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 30 

2.  Підготовка до МКР 8 

3.  Підготовка до заліку 10 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 
оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 
нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 
нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  
 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 
види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  
 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в інтернеті;  
 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 
входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  
 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 
етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 
працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 
вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  
 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 
пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 
загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 
робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  
Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 
вимог силабусу.  
Семестровий контроль: залік.  
Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів.  
Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 
контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 
Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 

100-95 Відмінно 
94-85 Дуже добре 

84-75 Добре 
74-65 Задовільно 
64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 
Не виконані умови допуску Не допущено 

 
Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 60 балів складає 
стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 
отримує за:  
– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  
– виконання модульної контрольної роботи (МКР).  
Відповіді на заліку оцінюються у 40 балів.  
Відповіді на лекціях під час кожного експрес-контролю оцінюються у 1 бал (максимум 36 балів).  
Виконання МКР:   
– творчо виконана робота – 24 бали;  
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– роботу виконано з незначними недоліками – 22 бали;  
– роботу виконано за надлишковим варіантом – 20 балів;  
– роботу виконано з непринциповими недоліками – 18 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 14 балів:  
– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Штрафні та заохочувальні бали:  
За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала (максимум 2 бали).  
За несвоєчасне виконання модульної контрольної роботи – 1 штрафний бал за кожний тиждень 
запізнення (всього не більше 5 балів).  
Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 
результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 
та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 
Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 
рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 
На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 
запитання з різних тематичних розділів.  
Критерії залікового оцінювання:  
– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 
понять, величин: 30 балів;  
– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  
– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 
викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння принципу дії і керування 
електрогідроприводу: 15-20 балів;  
– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 
роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 
1. Описати принцип роботи і призначення 4/3-розподільника з електричним керуванням і 
розвантаженим середнім положенням (схема додається). 

2. Скласти принципову схему диференційного підключення циліндра. Керування 
розподільником електричне з пілотним клапаном. Контроль положення штока – лінійний 
датчик положення. 

3. Розрахувати зусилля, яке розвиває циліндр з параметрами D/d, якщо на переливному 
клапані налаштовано тиск p_max. Криві витратних характеристик клапану і 
розподільника додаються. Швидкість переміщення штока = v. Робочий тиск і витрата 
насоса складають p_nom i Q_nom. 

Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Електрогідропривод мехатронних 
систем 
Складено:  
доцентом кафедри ПГМ, кандидатом технічних наук, доцентом Ганпанцуровою Оксаною 
Сергіївною 
старшим викладачем кафедри ПГМ, кандидатом технічних наук, Бєліковим Костянтином 
Олександровичем 
Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 
Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 
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Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

ЕЛЕКТРОПНЕВМОПРИВОД (ЕПП)  
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 

Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 3 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік, РГР 

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: к.т.н., , доцент, Левченко Олег Васильович, tudasuda@ua.fm 

Розміщення курсу https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=6112 

 

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Електропневмопривод» (далі ЕПП) складена відповідно до 
освітньо-професійної програми підготовки бакалавра з галузі знань 13 «Механічна інженерія» за 
спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   
Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: - розв’язувати практичні 
задачі систем електропневмоприводу, - виконувати модернізацію та реінжиніринг мехатронних 
систем на основі новітніх розробок та підходів до створення автоматизованих об’єктів 
гідропневмоавтоматики і мехатроніки зі складними алгоритмами експлуатації.  
Предметом навчальної дисципліни є: принципи дії систем пневмоприводу з електрорелейним 
керуванням, автоматизація технічних об’єктів засобами електропневмоприводу та 
електрорелейних схем, складання та налагодження прототипів систем керування, модернізація 
систем керування. Ці питання в даному курсі розглядаються комплексно з урахуванням сучасних 
вимог до знань з технічних, технологічних і економічних аспектів машинобудівної галузі. 
 Програмні результати навчання :  
Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність обирати раціональні 
підходи і технічні засоби до створення, тестування та експлуатації систем керування технічних 
об’єктів та систем, машин та механізмів із засобами механіки, гідропневмоавтоматики, 
електромеханіки, мехатроніки і робототехніки; здатність обирати раціональні підходи і 
технічні засоби до автоматизації технічних об’єктів та систем, машин та механізмів засобами 
механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки, створювати 
конкурентоспроможні технічні об’єкти, застосовувати критерії для  оцінки їх функціональної, 
експлуатаційної, енергетичної та загальної ефективності. 
Знання: знати основні підходи керування в вирбничих системах; методи синтезу, технічні 
засоби керування в промислових системах електропневмоприводу.  
Уміння: застосовувати методики та методи проектування систем електропневмоприводу 
відповідно до вимог та особливостей машинобудівної галузі; використовувати спеціальні методи 

mailto:tudasuda@ua.fm


30 

 

при створенні пневматичних та гідравлічних систем керування в задачах автоматизації об’єктів 
машинобудування.  
Досвід: вибирати та застосовувати раціональні методи та технічні засоби для вирішення 
конкретних задач застосування електропневмоприводу в машинобудуванні; проводити оцінку 
ефективності систем керування електропневмоприводу; обирати раціональні технічні засоби 
відповідно до конкретних практичних задач; складати, налагоджувати, корегувати системи 
керування машин та систем з пневматичними і  електрорелейними пристроями.  

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 
«Синтез дискретних систем  керування», «Гідро- і пневмодвигуни мехатронних систем», «Деталі 
машин», , «Основи конструювання і проектування». 
Результати вивчення дисципліни «Електропневмопривод» є корисними для вивчення дисциплін: 
«Проектування агрегатів автоматизованих механічних систем». «Роботи і маніпулятори в 
машинобудуванні», «Математичне моделювання і проектування фізично різнорідних систем».  

3. Зміст навчальної дисципліни  

1. Напрямки застосування електропневмоприводу.  
2. Загальні відомості про склад та призначення систем електропневмоприводу.  
3. Принципи реалізації логічної послідовності роботи електропневмоприводу.  
4. Розробка логіки роботи електропневмоприводу з використанням таблиць стану системи.  
5. Розробка логіки роботи електропневмоприводу з використанням крокових діаграм.  
6. Розробка логіки роботи електропневмоприводу з використанням GRAFCET. 
7.  Розробка логіки роботи електропневмоприводу з використанням функціональних графів.  
8. Електропневмопривід з контролем по положенню робочого органу виконавчих пристроїв.  
9. Реалізація електропневмоприводу з використанням контролю по зусиллю на робочому органі 
виконавчого пристрою.  

10. Реалізація електропневмоприводу з використанням контролю по тиску.  
11. Контроль по часу в електропневмоприводі з виконавчими пристроями обертального руху.  
12. Класи логічної складності систем електропневмоприводу.  
13. Логічно-невизначені системи електропневмоприводу.  
14. Основи проектування та вибору обладнання систем електропневмоприводу. 

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Яхно О.М. та інш. Прикладна гідроаеромеханіка і мехатроніка / Під ред. Яхна О.М..- 
Вінниця: ВНТУ , 2019.-  711 с. 

2. Ölhydraulik, Handbuch der hydraulischen Antriebe und Steuerungen, Dietmar Findeisen, 
Siegfried Helduser,6. Auflage,©Springer-Verlag Berlin Heidelberg, 2015, DOI 10.1007/978-3-
642-54909-0 

3. Synthesis of discrete drives control systems, M. Cherkashenko, Hydraulic machines and 
hydrounits 1322 (46), 4-9 

4. Hydraulik, Grundlagen, Komponenten, Systeme, Dieter Will, Norbert Gebhardt, 6. Auflage, © 
Springer-Verlag Berlin Heidelberg, 2014, DOI 10.1007/978-3-662-44402-3 

5. Mobile equipment hydraulics: a systems and troubleshooting approach, Ben Watson, © 2011 
Delmar, Cengage Learning 

6. Synthesis of control schemes for hydroficated automation objects.- GmbH & Co. KG. Printed in 
Germany, 2018 Y. Sokol, M. Cherkashenko, etc 

7. Lisa Guana, Guangnan Chenb Pumping Systems: Design and Energy Efficiency / Encyclopedia of 
Energy Engineering and Technology, Second Edition, 2015. 

Додаткові інформаційні ресурси 
1. Parr Andrew. Hydraulics and Pneumatics: A Technician's and Engineer's Guide, Publisher: 

Butterworth-Heinemann Ltd, 2011. 
2. Elliott Brian. Compressed Air Operations Manual, McGraw-Hill Education, 2006. 
3. Wu, P., Lai, Z., Wu, D., Wang, L. (2014). “Optimization Research of Parallel Pump System for 
Improving Energy Efficiency”. Journal of Water Resources Planning and Management, DOI: 
10.1061/(ASCE)WR.1943-5452.0000493. 

4. Miller, R., Liberi, T., Scioscia, J. Analyzing Pump Energy through Hydraulic Modeling / Pipelines 
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2015. pp. 869-877. 
5. Peña, Oscar R., Leamy, Michael J. An efficient architecture for energy recovery in hydraulic 

elevators / International Journal of Fluid Power, Vol. 16, no. 2, 2015. pp. 83-98. 
https://doi.org/10.1080/14399776.2015.1055991  

6. Subramanya K., Fluid Mechanics and Hydraulic Machines: Problems and Solutions, Paperback – 
26 July 2010. 

7. Bin Zhang, Jien Ma, Analysis of the flow dynamics characteristics of an axial piston pump based 
on the computational fluid dynamics method, Engineering Applications of Computational Fluid 
Mechanics, Volume 11, 2017 - Issue 1 

8. Helduser, S.: Grundlagen elektrohydraulischer Antriebe und Steuerungen, 1. Aufl. Vereinigte 
Fachverlage, Mainz (2013). ISBN 978-3-7830-0387-1 

9. Scherf, H.E.: Modellbildung und Simulation dynamischer Systeme (mit Matlab- und Simulink-
Beispielen). Oldenbourg Verlag, München,Wien (2003) 

10. Egeland, O., Gravdahl, J.T.: Modeling and Simulation for Automatic Control. Marine 
Cybernetics, Trondheim, Norway (2002) 

рекомендації та роз’яснення: 
¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 
¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 
опанування дисципліни без виконання комплекту основних та кваліфікаційних 
лабораторних робіт та самостійного розв’язання типових задач проектування 
дискретних систем керування гідро- і пневмоприводами; 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Напрямки застосування електропневмоприводу.   
Література: 1 (вступ, розд.3, 4, 5), 3 (вступ, розд.1,2),5доп  (с. 8 – 22), 8 – 11 доп.  

2.  Загальні відомості про склад та призначення систем електропневмоприводу. 
Література: 1 (вступ, розд. 4), 3 (вступ, розд.1,2) 

3.  Принципи реалізації логічної послідовності роботи електропневмоприводу.  
Література: доп. 8-11[каталоги виробників]. 

4.  Розробка логіки роботи електропневмоприводу з використанням таблиць стану 
системи.  
 Література: 3 розд.4), 5 доп. (с. 3 – 26) 

5.  Розробка логіки роботи електропневмоприводу з використанням крокових діаграм. 
Література: 1 (розд 4), 3 (розд.2) 

6.  Розробка логіки роботи електропневмоприводу з використанням GRAFCET. 
Література: 3 (розд.2)4 доп.  

7.  Розробка логіки роботи електропневмоприводу з використанням функціональних графів.  
Література: 1 (розд 5), 3 (розд.2), 5 

8.  Електропневмопривід з контролем по положенню робочого органу виконавчих пристроїв.  
Література: доп. 5,6,доп. 8-11[каталоги виробників]. 

9.  Реалізація електропневмоприводу з використанням контролю по зусиллю на робочому 
органі виконавчого пристрою.  
Література: доп. 5,6,доп. 8-11[каталоги виробників]. 

10.  Реалізація електропневмоприводу з використанням контролю по тиску.  
Література: доп. 5,6,доп. 8-11[каталоги виробників]. 

11.  Контроль по часу в електропневмоприводі з виконавчими пристроями обертального руху.  
Література: доп. 5,6,доп. 8-11[каталоги виробників]. 

12.  Класи логічної складності систем електропневмоприводу.  
Література: 3 (розд.2,3,4) 

13.  Логічно-невизначені системи електропневмоприводу.  
Література: 1 (вступ, розд 5,6), 3 (розд.2), 4 
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14.  Основи проектування та вибору обладнання систем електропневмоприводу. 
Література: 3 (розд.2, 4) 

Самостійна робота студента 
№ з/п Вид самостійної роботи Кількість годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 30 

2.  Виконання РГР 10 

3.  Підготовка до заліку 8 

 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 
оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 
нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 
нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  
 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 
види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  
 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в Інтернеті;  
 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 
входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  
 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 
етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 
працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 
вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  
 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 
пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 
загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 
робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  
Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 
вимог силабусу.  
Семестровий контроль: залік.  
Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів.  
Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 
контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 
Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 

100-95 Відмінно 
94-85 Дуже добре 

84-75 Добре 
74-65 Задовільно 
64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 
Не виконані умови допуску Не допущено 

 
Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 
стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 
отримує за:  
– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  
– відповіді під час лабораторних/практичних занять (16 занять);  
– виконання модульної контрольної роботи (МКР);  
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– виконання розрахункова-графічної роботи  (РГР).  
Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  
Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 36 балів):  
– активна творча робота – 1 бал;  
– плідна робота – 0,5 бал; 
– пасивна робота – 0 балів.  
Виконання МКР:   
– творчо виконана робота – 14 балів;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 12 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 7 балів:  
– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Виконання РГР:  
– якісно виконана робота – 20 балів;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 18 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 12 балів: 
 – роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Теми РГР: 
1. Розрахунок та підбір розподільника 3/2 з пнематичним керуванням 
2. Розрахунок та підбір розподільника 4/2 з пнематичним керуванням 
3. Розрахунок та підбір розподільника 4/3 з пнематичним керуванням 
4. Розрахунок та підбір розподільника 3/2 з електричним керуванням 
5. Розрахунок та підбір розподільника 4/2 з електричним керуванням 
6. Розрахунок та підбір розподільника 4/3 з електричним керуванням 
Штрафні та заохочувальні бали:  
За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала.  
За несвоєчасне виконання модульної контрольної роботи – 1 штрафний бал за кожний тиждень 
запізнення (всього не більше 5 балів).  
Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 
результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 
та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 
Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 
рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 
На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 
запитання з різних тематичних розділів.  
Критерії залікового оцінювання:  
– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 
понять, величин: 30 балів;  
– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  
– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 
викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння принципу дії приводу і засобів 
контролю і керування: 15-20 балів;  
– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 
роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 
1. Принципи реалізації логічної послідовності роботи електропневмоприводу.  
2. Розробка логіки роботи електропневмоприводу з використанням GRAFCET. 
3. Логічно-невизначені системи електропневмоприводу.  

 
Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Електропневмопривод 
Складено:  
доцентом кафедри ПГМ, кандидатом технічних наук, доцентом Левченком Олегом Васильовичем 
Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 
Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 
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Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

РОБОТИ І МАНІПУЛЯТОРИ В 

МАШИНОБУДУВАННІ (РіМВМ/Б)  
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 

Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 4 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік, РГР 

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: к.т.н., доцент, Ночніченко Ігор Вікторович, igor-

nochnichenko@ua.fm, к.т.н., ст. викладач, Бєліков Костянтин Олександрович, 

belikivka@gmail.com 

Розміщення курсу https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=plans  

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Роботи і маніпулятори в машинобудуванні» (далі РіВМ/Б) 

складена відповідно до освітньо-професійної програми підготовки бакалавра з галузі знань 13 

«Механічна інженерія» за спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   

Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: - з робототехніки та 

програмування, вміння і навички, необхідні для раціонального використання сучасних 

інформаційних технологій при розв’язанні задач, пов’язаних з моделюванням та виготовленням 

роботів, виконувати математичне моделювання фізично різнорідних систем та реологічних 

моделей та їх застосування для якісного дослідження  систем і процесів розробляти та 

захищати власні проекти, оцінювати точність результатів. 

Предметом навчальної дисципліни є: принципи дії робототехнічних комплексів, складання та 

налагодження прототипів систем керування. Основні поняття та різновиди роботів і 

маніпуляторів, схематичні та конструктивні рішення сучасних роботів, кінематичні схеми 

промислових роботів, розрахунок кінематики промислових роботів, основні алгоритми та 

програми при програмуванні роботів, необхідні підходи для раціонального використання сучасних 

інформаційних технологій при розв’язанні задач, пов’язаних з моделюванням та виготовленням 

роботів. Ці питання в даному курсі розглядаються комплексно з урахуванням сучасних вимог до 

знань в області робототехніки машинобудівної галузі. 

 Програмні результати навчання :  

Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність обирати раціональні 

підходи і технічні засоби до створення, тестування та експлуатації робототехнічних систем, із 

засобами механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки; здатність обирати 

mailto:igor-nochnichenko@ua.fm
mailto:igor-nochnichenko@ua.fm
mailto:belikivka@gmail.com
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=plans
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раціональні підходи і технічні засоби до автоматизації технічних об’єктів та систем, машин та 

механізмів засобами механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і 

робототехніки, здатність створювати сучасні системи автоматизованого проектування  для 

математичного моделювання фізично різнорідних систем та модулів мехатронних та робото 

технічних систем, здатність описати, класифікувати та математично змоделювати широке 

коло технічних об’єктів та процесів мехатронних та робото технічних систем, що ґрунтується 

на глибокому знанні та розумінні механічних теорій та практик, а також базових знаннях 

суміжних наук. 
Знання: знати основні підходи до побудови і використання роботів і маніпуляторів в 
машинобудуванні, основних понять;  методів та механізмів (етапів) побудови мехатронних та 
робото-технічних систем, фізичну сутність явищ, що відбуваються у мехатронних та робото-
технічних системах, знання підходів, методів і критеріїв оцінювання адекватності та 
коректності, знання фізичних процесів, покладених в основу дії мехатронних та робото 
технічних систем; знати як визначати характеристики модулів мехатронних та робото-
технічних систем. Уміння: застосовувати методики та методи побудови систем мехатроніки і 
робототехніки  з врахуванням режимів та умов їх експлуатації; уміння підвищувати ступінь 
автоматизації та експлуатаційну якість об’єктів шляхом модернізації систем мехатроніки і 
робототехніки з використанням інноваційних  підходів мехатроніки і робототехніки. 
Досвід: вибирати та застосовувати раціональні методи та технічні засоби для вирішення 
конкретних задач робототехніки; проводити оцінку ефективності схемних рішень; обирати 
раціональні технічні засоби  з врахуванням об’єкту робототехніки; складати, налагоджувати, 
корегувати робототехнічні об’єкти.   

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 
«Основи теоретичної механіки», «ТММ», «Синтез дискретних систем керування». 
Результати вивчення дисципліни можуть бути корисними при вивченні дисциплін: «Комп’ютерне 
проектування модулів мехатроніки і робогтотехніки», «Іноваційні пристрої мехатроніки», 
«Проектування агрегатів автоматизованих механічних систем» та при виконання дипломного 
проекту.   

3. Зміст навчальної дисципліни  

1. Основи робототехніки.Основні поняття робототехніки.  
2.  Класифікація промислових роботів. 
3. Приклади та схемні рішення маніпуляторів та роботів. 
4.  Кінематичні схеми промислових роботів. 
5. Основні поняття і визначення кінематики ПР. 
6.  Робочі зони та показники якості кінематичних схем ПР. 
7.  Стандартні завдання для ПP. 
8. Класифікація PТК. 
9. Захоплювачі ПР. Технічні вимоги до ПР. 
10. Сенсори ПP. Привід промислових роботів. 
11. Розрахунок кінематики промислових роботів. 
12. Методи розрахунку кінематики промислових роботів. Команди циклової системи керування. 
13. Розв’язання прямої  та оберненої задачі кінематики. Приклад розрахунку кінематики 
промислового робота. Системи керування промислових роботів 

14. Програмний емулятор РTK. 
15. Вступ. Структура програмного емулятора. 
16. Інтерфейс програмного емулятора. 
17. Принцип складання базових схем робототехнічних систем. 
18. Особливості роботи програмного емулятора. 

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Яхно О.М. та інш. Прикладна гідроаеромеханіка і мехатроніка / Під ред. Яхна О.М..- 
Вінниця: ВНТУ , 2019.-  711 с.  

2. Робототехніка та мехатроніка: навч. посіб. / Л.І. Цвіркун, Г. Грулер ; під заг. ред. Л.І. 
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Цвіркуна ; М-во освіти і науки України, Нац. гірн. ун-т. – 3-тє вид., переробл. і доповн. – 
Дніпро: НГУ, 2017. – 224 с. 

3. Макаров И.М., Топчеев Ю.И. Робототехника: История и перспективы. – М.: Наука; Изд-
во МАИ, 2003. – 349 с. Юревич Е.И. Основы робототехники. – 2-е изд., перераб. и доп. – 
СПб.: БХВ-Петербург, 2005. – 416 с. 

4. Гідроавтоматика та робототехніка: практикум: навч. посіб. для студ. спеціальності 131 
«Прикладна механіка», за спеціалізаціями «Мехатронні і робототехнічні системи в 
машинобудуванні», «Гідропневмоавтоматика та гідравлічні і  пневматичні машини» / КПІ 
ім. Ігоря Сікорського ; уклад.: Луговський О. Ф., Струтинський С.В., Гришко І.А., 
Семінська Н.В., Ночніченко І.В., Зілінський А.І. – Електронні текстові дані (1 файл: 3,33 
Мбайт). – Київ : КПІ ім. Ігоря Сікорського, 2019. – 61 с.  

5. Яглінський В.П., Іоргачев Д.В. Моделювання динамічних процесів роботизованого 

виробництва. – Одеса: АстроПрінт, 2004. – 234 с. 

Додаткові інформаційні ресурси 

1. Губарев О.П., Ганпанцурова О.С.  “Дискретні системи керування 

гідропневмоавтоматики” (частина 4 Пропорційна гідравліка) Методичн і вказівки до 

лабораторних робіт, для студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні машини".- 

Київ: НТУУ«КПІ».- Вид. Біла Церква: ВАТ “Білоцерківська друкарня”.- 2009.- 56с.  

2. Гавриш А.П., Ямпольский Л.С. Гибкие робототехнические системы: Учебник. – К.: Вища 

шк., 1989. – 407 с. 

3. Тимофеев А.В. Адаптивные робототехнические комплексы. – Л.:Машиностроение. 

Ленингр. отд-ние, 1988. – 332 с. 

4. Шахинпур М. Курс робототехники. – М.: Мир, 1990. – 527 с. 

5.  Механика промышленных роботов. В 3 кн./Под ред. К.В. Фролова,Е.И. Воробьева. Кн.  

6. Кинематика и динамика / Е.И. Воробьев, С.А. Попов, Г.И. Шевелева. – М.: Высш. шк., 1988. 

– 304 с. 

7. Цвіркун Л.І., Бічерова Л.В., Білоус А.І., Gruhler G. Розробка віртуальної лабораторії для 

дистанційного навчання через мережу Internet в рамках кооперації з Ройтлінгенським 

університетом. Перспективи вищої освіти: роль міжуніверситетських консорціумів 

//Матеріали міжнар. наук.-практ. конф. – Миколаїв: Атол, 2004. – С. 121 – 123. 

8. Gruhler Gerhard. New Experiments for Tele-Education in Robotics //Proceedings of the 2nd 

Workshop on Tele-Education in Engineering 

рекомендації та роз’яснення: 

¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 

¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 
опанування дисципліни без виконання комплекту основних та кваліфікаційних 

лабораторних робіт та самостійного розв’язання типових задач; 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Вступ. Основи робототехніки. Основні поняття робототехніки. (Презентація. Завдання 

на СРС: навести приклади класифікації ПР і РТК. Л-ра: 1 -8 ) 

2.  Класифікація промислових роботів. Приклади та схемні рішення маніпуляторів та 

роботів.. (Презентація. Завдання на СРС: називати ознаки, за якими класифікуються ПР 

і РТК. Л-ра: 1-8) 

3.  Кінематичні схеми промислових роботів.. Основні поняття і визначення кінематики ПР. 

Робочі зони та показники якості кінематичних схем ПР. (Презентація. Завдання на СРС: 

навести приклади кінематичних пар. Л-ра: 1-8) 

4.  Стандартні завдання для ПP. Класифікація PТК. (Презентація. Завдання на СРС: 

сформулювати технічні вимоги до ПР. Л-ра: 1-8) 
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5.  Захоплювачі ПР. Технічні вимоги до ПР. (Презентація. Завдання на СРС: сформулювати 
основні поняття і визначення кінематики промислового 

робота.  Л-ра: 1-8) 

6.  Сенсори ПP. Привід промислових роботів. (Презентація. Завдання на СРС: розрахувати 

ступінь рухомості ПР. Л-ра: 1-8) 

7.   Розрахунок кінематики промислових роботів. Методи розрахунку кінематики 

промислових роботів. Команди циклової системи керування. 

Розв’язання прямої  та оберненої задачі кінематики. Приклад розрахунку кінематики 

промислового робота. Системи керування промислових роботів (Презентація. Завдання 

на СРС: сформулювати методи опису кінематики і динаміки маніпулятора промислового 

робота;Л-ра: 1-8) 

8.  Програмний емулятор РTK. Структура програмного емулятора. Інтерфейс програмного 

емулятора. (Презентація. Завдання на СРС: сформулювати необхідність створення 

програмного емулятора. Л-ра: 1-8) 

9.  Принцип складання базових схем робототехнічних систем. Особливості роботи 

програмного емулятора. (Презентація. Завдання на СРС: описати структуру програми 

емулятора. Л-ра: 1-8) 

10.  Розділ 1. Вступ. Основи робототехніки. Основні поняття робототехніки. (Презентація. 

Завдання на СРС: навести приклади класифікації ПР і РТК. Л-ра: 1 -8 ) 

11.  Класифікація промислових роботів. Приклади та схемні рішення маніпуляторів та 

роботів.. (Презентація. Завдання на СРС: називати ознаки, за якими класифікуються ПР 

і РТК. Л-ра: 1-8) 

12.  Кінематичні схеми промислових роботів.. Основні поняття і визначення кінематики ПР. 

Робочі зони та показники якості кінематичних схем ПР. (Презентація. Завдання на СРС: 

навести приклади кінематичних пар. Л-ра: 1-8) 

13.  Стандартні завдання для ПP. Класифікація PТК. (Презентація. Завдання на СРС: 

сформулювати технічні вимоги до ПР. Л-ра: 5) 

14.  Захоплювачі ПР. Технічні вимоги до ПР. (Презентація. Завдання на СРС: сформулювати 
основні поняття і визначення кінематики промислового 

робота.  Л-ра: 1-8) 

15.  Сенсори ПP. Привід промислових роботів. (Презентація. Завдання на СРС: розрахувати 

ступінь рухомості ПР. Л-ра: 1) 

16.   Розрахунок кінематики промислових роботів. Методи розрахунку кінематики 

промислових роботів. Команди циклової системи керування. 

Розв’язання прямої  та оберненої задачі кінематики. Приклад розрахунку кінематики 

промислового робота. Системи керування промислових роботів (Презентація. Завдання 

на СРС: сформулювати методи опису кінематики і динаміки маніпулятора промислового 

робота;Л-ра: 1-8) 

17.  Програмний емулятор РTK. Структура програмного емулятора. Інтерфейс програмного 

емулятора. (Презентація. Завдання на СРС: сформулювати необхідність створення 

програмного емулятора. Л-ра: 5) 

18.  Принцип складання базових схем робототехнічних систем. Особливості роботи 

програмного емулятора. (Презентація. Завдання на СРС: описати структуру програми 

емулятора. Л-ра: 3) 

Самостійна робота студента 
№ з/п Вид самостійної роботи Кількість годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 30 

2.  Виконання РГР 10 

3.  Підготовка до заліку 8 
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Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 
оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 
нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 
нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  
 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 
види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  
 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в інтернеті;  
 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 
входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  
 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 
етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 
працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 
вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  
 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 
пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 
загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 
робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  
Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 
вимог силабусу.  
Семестровий контроль: залік.  
Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів.  
Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 
контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 
Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 
100-95 Відмінно 
94-85 Дуже добре 
84-75 Добре 
74-65 Задовільно 
64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 
Не виконані умови допуску Не допущено 

Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 
стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 
отримує за:  
– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  
– відповіді під час лабораторних практичних занять (18 занять); 
–відповіді під час лабораторних (18 занять); 
– виконання модульної контрольної роботи (МКР;. 
– виконання розрахунково-графічної роботи (РГР). 
Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  
Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 36 балів):  
– активна творча робота – 1 бал;  
– плідна робота – 0,5 бал; 
– пасивна робота – 0 балів.  
Виконання МКР:   
– творчо виконана робота – 14 балів;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 12 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 6 балів:  
– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Виконання РГР:  
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– якісно виконана робота – 20 балів;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 18 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 12 балів: 
 – роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Штрафні та заохочувальні бали:  
За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала.  
За несвоєчасне виконання модульної контрольної роботи – 1 штрафний бал за кожний тиждень 
запізнення (всього не більше 5 балів).  
Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 
результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 
та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 
Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 
рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 
На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 
запитання з різних тематичних розділів.  
Критерії залікового оцінювання:  
– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 
понять, величин: 30 балів;  
– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  
– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 
викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння принципів дії і умов 
використання роботів і маніпуляторів в машинобудуванні: 15-20 балів;  
– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 
роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 
1. Аналітична методика  математичного моделювання маніпулятора в середовищі  SIMULINK. 
2. Основна класифікація роботів. 
3. Розробити математичну модель механічної частини ланки маніпулятора в середовищі  

MATLAB/SIMULINK. 
¶ Рекомендований перелік завдань РГР 

1. Математична модель електрогідравлічного приводу маніпулятора MASR в середовищі 
Simulink. 

2. Математична модель електрогідравлічного промислового роботу РБ-211 в середовищі Simulink. 
3. Математична модель механічної частини маніпулятора MASR в середовищі Simulink. 
4. Математична модель механічної частини роботу РБ-211 в середовищі Simulink. 
5. Математична модель електропневматичної частини промислового роботу РБ-211 в середовищі 

Simulink. 
6. Математична модель електропневматичної частини маніпулятора MASR в середовищі Simulink. 
7. Математична модель електричної частини промислового роботу РБ-211 в середовищі Simulink. 
8. Математична модель електричної частини маніпулятора MASR в середовищі Simulink. 
Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Роботи і маніпулятори в 
машинобудуванні 
Складено:  
доцентом кафедри ПГМ, кандидатом технічних наук, доцентом Ночніченком Ігорем Вікторовичем 
 

Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 

Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 



40 

 

  

Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

ПРОПОРЦІЙНА ГІДРАВЛІКА (ПРОП_Г)  
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 

Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 3 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік 

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: к.т.н., , доцент, Ганпанцурова Оксана Сергіївна, 

ganpantsurova@ukr.net,  к.т.н., ст. викладач, Бєліков Костянтин 

Олександрович, belikivka@gmail.com  

Розміщення курсу https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=185132 

https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=187244 

 

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Пропорційна гідравліка » (далі ПРОП_Г) складена відповідно 

до освітньо-професійної програми підготовки бакалавра з галузі знань 13 «Механічна інженерія» 

за спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   

- Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: - розв’язувати 

практичні задачі автоматизації технічних об’єктів шляхом створення, налагодження, 

експлуатації та модернізації гідравлічних систем приводів із комбінуванням з засобами 

електрорелейної техніки та гідроавтоматики для технічних об’єктів різного призначення, - 

розробляти, конструювати та проектувати гідравлічні апарати та виконавчі пристрої - 

виконувати модернізацію та реінжиніринг систем гідроприводу на основі новітніх розробок та 

підходів до створення автоматизованих об’єктів з використанням засобів гідроприводу з 

розширеними функціональними можливостями.  

Предметом навчальної дисципліни є: принципи дії, керування та контролю гідравлічного 

приводу з пропорційними засобами керування і контролю у об’єктах експлуатаційного та 

виробничого призначення в різних галузях промисловості, складання та налагодження систем та 

пристроїв і модернізація гідроприводу з пропорційним керуванням автоматизованих мехатронних 

об’єктів. Ці питання в даному курсі розглядаються комплексно з урахуванням сучасних вимог до 

знань з технічних, технологічних і економічних аспектів машинобудівної галузі. 

 Програмні результати навчання :  

Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність обирати раціональні 

підходи і технічні засоби до створення, тестування та експлуатації систем керування технічних 

об’єктів та систем, машин та механізмів із засобами механіки, гідропневмоавтоматики, 

електромеханіки, мехатроніки і робототехніки; здатність обирати раціональні підходи і 

https://mbox2.i.ua/compose/1064437588/?cto=nLmyuJuyaXOciIm7vrGeqNCjypt9WaV8y7yfodCmq8XJrbuTq57OYayx0Vk%3D
mailto:belikivka@gmail.com
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=185132
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=187244
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технічні засоби до автоматизації технічних об’єктів та систем, машин та механізмів засобами 

механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки, створювати 

конкурентоспроможні технічні об’єкти, застосовувати критерії для  оцінки їх функціональної, 

експлуатаційної, енергетичної та загальної ефективності. 

Знання: знати основні принципи функціонування, будови та проектування конструкцій 

гідравлічних пристроїв з пропорційним контролем і керуванням; методи проектування і 

модернізації ефективних за експлуатаційними показниками систем керування гідроприводами 

мехатронних систем; типові розв’язки практичних задач розрахунку систем та конструювання 

пристроїв, що стоять перед інженером-розробником гідрофікованої мехатроніки.  

Уміння: застосовувати методики, методи та інструментальні засоби проектування та 
розрахунку гідроприводів з пропорційним контролем і керуванням, сервоприводів та сервоклапанів 

та їх складових; проводити підбір пропорційних засобів контролю і керування, виконувати 

розрахунок системи; виконувати опис складу і роботи системи гідроприводів з пропорційним 

контролем і керуванням; узгоджувати елементний склад пропорційного гідроприводу з іншими 

компонентами мехатронної системи в залежності від умов і режимів експлуатації; розробляти 

логіку взаємодії виконавчих пристроїв; складати схеми електрогідравлічних апаратних засобів 

пропорційного керування та електрорелейних схем систем керування і узгоджувати їх взаємодію; 

виконувати складання, налагодження та діагностику багаторежимних систем  приводів з 

пропорційним керуванням.  

Досвід: вибору та використання методик та технічних засобів при проектуванні гідроприводу з 
пропорційним керуванням у складі мехатронних систем, практичної роботи із визначення робочих 

характеристик пропорційних гідроапаратів та виконавчих пристроїв; розробки та розрахунку 

багаторежимних систем гідроприводів з пропорційним керуванням на комплекті завдань, 

наближених до практичних потреб; оволодіння первинними знаннями та навичками побудови 

багаторежимних автоматизованих дискретних систем пропорційного і електрорелейного 

керування для приводів технічних об’єктів різноманітного призначення. 

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 

«гідро- і пневмодвигуни мехатронних систем», «синтез дискретних систем керування», «Основи 

електроніки», «Електрогідропривод мехатронних систем», «Гідро- і пневмодвигуни мехатронних 

систем». 

Результати вивчення дисципліни «Пропорційна гідравліка » є корисними для подальшого вивчення 

дисциплін: «Компютерне проектування модулів мехатроніки і робототехніки», «Електронні 

засоби контролю і керування мехатронних систем, «Іноваційні пристрої мехатроніки».  

3. Зміст навчальної дисципліни  

Розділ 1. Загальні відомості і принцип дії гідроприводу з пропорційним керуванням 

Тема 1.1. Загальні відомості і принципи пропорційного контролю і керування 

гідроприводу. 

Тема 1.2. Особливості робочих рідин для гідроприводів з пропорційним керуванням. 

Розділ 2. Насоси і гідродвигуни з пропорційним контролем і керуванням. 

Тема 2.1. Насоси з пропорційними засобами контролю і керування, LS-система. 

Тема 2.2. Сервоприводи гідравлічні з прямолінійним рухом вихідної ланки 

Тема 2.3. Сервоприводи гідравлічні з поворотним рухом вихідної ланки 

Розділ 3. Спрямовуюча та регулююча гідроапаратура з пропорційним керуванням 

Тема 3.1. Запірно-регулюючі пристрої гідроапаратів з електричним контролем і 

керуванням. 

Тема 3.2. Спрямовуючі гідроапарати з пропорціним керуванням, пілотні клапани. 

Тема 3.3. Регулюючі гідроапарати з пропорційним керуванням, сервоклапани. 

Тема 3.4. Клапани витрати з пропорційним керуванням 
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Тема 3.5. Клапани тиску з пропорційним керуванням  

Розділ 4. Системи управління пропорційним гідроприводами. 

Тема 4.1. Регулювання швидкості робочих органів. 

Тема 4.2. Регулювання зусилля робочих органів. 

Тема 4.3. Пропорційні гідроприводи з автоматичним керуванням. 

Тема 4.5. Багаторежимний пропорційний гідропривод 

Розділ 5. Допоміжні пристрої в системах пропорційного гідроприводу. 

Тема 5.1. Кондиціонери робочих рідин пропорційного гідроприводу 

Тема 5.2. Підвищення енергоефективності засобами пропорційної гідравліки 

Тема 5.3. Пропорційні датчики положення, тиску і витрати 

Тема 5.4. Пристрої живлення та керування пропорційними клапанами 

Методичні рекомендації 

Програма складена для денної форми навчання. Для успішного засвоєння курсу слід передбачити 

тісний взаємозв’язок всіх видів занять  – лекційних, самостійної роботи та лабораторних. 

Теоретичний матеріал, викладений на лекційних заняттях, є основою для вирішення практичних 

інженерних завдань, що виконуються під час лабораторних/практичних завдань на 

спеціалізованому дидактичному обладнанні фірми ФЕСТО та під час виконання розрахунково-

графічної роботи. За час навчання студент виконує лабораторні роботи з гідравлічним 

обладнанням БошРексрот та Вікерс з пропорційним та електрорелейним контролем і 

керуванням, розробляє принципові та монтажні схеми для вирішення задач автоматизації різного 

рівня складності. Це дозволяє поглибити знання з кожної теми. З метою вивчення дисципліни під 

час самостійної роботи та  лабораторних  занять  необхідно використовувати  підручники, 

посібники, електронний конспект лекцій та практикувати навички розв’язування реальних задач 

на дидактичному обладнанні. Проведення індивідуального консультування відбувається протягом 

курсу навчання.  

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Шольц Д. Пропорциональная гидравлика. Основной курс:  Учебник.- ДП „ФЕСТО”.- Киев.- 
2002.- 123с. 

2. Функціональні модулі систем мехатроніки з пневматичними, електромеханічними та 
гідравлічними виконавчими пристроями [Електронний ресурс]:навч. Посіб / О.П. Губарев, 
О.С. Ганпанцурова, К.О. Бєліков, А.М. Муращенко; КПІ ім. Ігоря Сікорського. – 
Електронні текстові дані (1 файл: 14,7 Мбайт). – Київ : КПІ ім. Ігоря Сікорського, 2019. – 
104 с. 

3. Губарев О.П., Ганпанцурова О.С. ―Дискретні системи керування гідропневмоавтоматики‖ 
(частина 4 Пропорційна гідравліка) Методичні вказівки до лабораторних робіт, для 
студентів спеціальності "Гідравлічні і пневматичні машини".- Київ: НТУУ«КПІ».- Вид. Біла 
Церква: ВАТ―Білоцерківська друкарня‖.- 2009.- 56с.  

4. Яхно О.М. та інш. Прикладна гідроаеромеханіка і мехатроніка / Під ред. Яхна О.М..- 
Вінниця: ВНТУ , 2019.-  711 с. 

5. Proportional Hydraulics. Workbook Basic Level/ D. Scholz, A. Zimmermann, Festo Didactic 
GmbH&Co, OCKER Ingenieurbüro, Denkendorf 1998, 352 S.  

6. Гидравлические средства автоматики: Основной курс/Перевод на русский язык, изд-во: 
«Фесто дидактик КГ», Д-7300, Эсслинген.-1988.-410с. 

Додаткові інформаційні ресурси 

1. Ebel F., von Terzi M.  Festo Didactic. Mechatronics.: Festo Didactic GmbH&Co., D73770 
Denkendorf, 2000.- 108 S.   

2. Elektrohydraulik: elektrische Steuerungen fur Hydraulik.- Ruksaldruk, Berlin: Beuth.-1990.-90 S. 
3. Mechatronika/ pod kier. Dietmara Schmida.- Polish edition REA, Warshawa.- 2002.- 384p. 
4. Mobilhydraulik und Elektronik. Mannesmann Rexroth.- Bonitas-Bauer.- Wurzburg.-1992.-416 S. 
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5. Proportional Hydraulics. Workbook Basic Level/ D. Scholz, A. Zimmermann, Festo Didactic 
GmbH&Co, OCKER Ingenieurbüro, Denkendorf 1998, 352 S. 

6. Proportional- und Servoventil-Technik Der Hydraulik Trainer Band 2/ R. Ewald, J. Hutter, D. 
Kretz, A. Schmitt, Mannesmann Rexroth GmbH, Lohr am Main, Würzburg 1998, 304 S. 

7. Абрамов  Е.И.,  Колесниченко  К.А.,  Маслов  В.Т.  Элементы гидропривода: Справочник. - 
Киев: Техника, 1977. - 322 с.  

8. Губарев А.П. Дискретно-логическое управление в системах гидропневмоавтоматики: 
Учебное пособие.- К.: ИСМО, 1997.- 224с.  

9. Губарев А.П., Левченко О.В. Механотроника: от структуры системы к алгоритму 
управления: Учеб. Пособие.- К.: НТУУ «КПИ», 2007.- 180с. 

10. Губарев О.П., Ганпанцурова О.С. Мехатроніка: Циклічно-модульний підхід до вирішення 
практичних задач автоматизації.- Київ: НТУУ«КПІ».- ВАТ ―Білоцерківська друкарня‖, 
2016, 160с.  

11. Свешников  В.К.  Гидрооборудование:  Международный  справочник. – ИЦ «Техинформ» 
МАИ, 2001 – 2003 (3 тома).   

12. Экснер Х. Гидропривод. Основы и компоненты / Экснер Х., Фрейтаг Р., Гайс Х., Ланг Р. и 
др. // Бош Рексрот АГ, Эрбах, Германия, 2003. -  323 с.  

Каталоги провідних виробників 

Atos: http://www.atos.com 
Bosch Rexroth AG: http://www.boschrexroth.de 
Hawe: http://www.hawe.de 
OMRON: http://www.omron.com.ua 
Parker: http://www.parker.com 
Schneider Electric: http://www.schneider-electric.com/,  
http://www.schneider-electric.com.ua/, http://www.schneider-electric.ru/ 
Siemens: http://www.siemens.com, http://www.siemens.com.ua 
Vickers: http://www.hydraulics.eaton.com/ 

рекомендації та роз’яснення: 

¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 

¶ Жодне джерело, як і всі джерела разом, не є достатнім для опанування дисципліни без 

виконання комплекту завдань до лабораторних робіт,  самостійного розв’язання типових 

задач розробки схем та конструкцій і виконання індивідуальних завдань. 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Загальні відомості і принципи пропорційного контролю і керування гідроприводу 

Література: 1, 5, доп 1, 2, 6 

2.  Особливості робочих рідин для гідроприводів з пропорційним керуванням. 

Література: 1 (розд. 2), 4, доп 5.   

3.  Насоси з пропорційними засобами контролю і керування, LS-система. 

Література: 5, доп. 2, 5, 6, [каталоги виробників]. 

4.  Сервоприводи гідравлічні з прямолінійним рухом вихідної ланки 

Література: 5, 6, доп. 5, 6 [каталоги виробників].  

5.  Сервоприводи гідравлічні з поворотним рухом вихідної ланки 

Література: 5, 6, доп. 5, 6 [каталоги виробників]. 

6.  Запірно-регулюючі пристрої гідроапаратів з електричним контролем і керуванням. 

Література: 2, 4, 5, доп. 6, 11, [каталоги виробників]. 

7.  Спрямовуючі гідроапарати з пропорціним керуванням, пілотні клапани. 

Література: 2, 4, 5, доп. 6, 11, [каталоги виробників]. 

8.  Регулюючі гідроапарати з пропорційним керуванням, сервоклапани. 

http://www.atos.com/
http://www.boschrexroth.de/
http://www.hawe.de/
http://www.omron.com/
http://www.parker.com/
http://www.schneider-electric.ru/
http://www.schneider-electric.com/
http://www.schneider-electric.com.ua/
http://www.schneider-electric.ru/
http://www.siemens.com/
http://www.siemens.com.ua/
http://www.hydraulics.eaton.com/
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Література: 2, 4, 5, доп. 6, 11, [каталоги виробників]. 

9.  Клапани витрати з пропорційним керуванням 

Література: 1, 5, доп. 6, 11, [каталоги виробників]. 

10.  Клапани тиску з пропорційним керуванням 

Література: 1, 5, доп. 6, 11, [каталоги виробників]. 

11.  Регулювання швидкості робочих органів. 

Література: 1, 2, 5, доп. 6 

12.  Регулювання зусилля робочих органів  

Література: 1, 2, 5, доп. 6 

13.  Пропорційні гідроприводи з автоматичним керуванням. 

Література: 1, 2, 4, 5, доп. 2, 6. 

14.  Багаторежимний пропорційний гідропривод  

Література: 1, 2, 3, доп. 5 

15.  Кондиціонери робочих рідин пропорційного гідроприводу 

Література: 5, 6, доп. 7, 11, 12  

16.  Підвищення енергоефективності засобами пропорційної гідравліки 

Література: 2, 3, 6, доп. 2 

17.  Пропорційні датчики положення, тиску і витрати 

 Література: 4, 5, доп. 6,  [каталоги виробників]. 

18.  Пристрої живлення та керування пропорційними клапанами. 

Література: 2, 3, 5, доп. 3,  [каталоги виробників]. 

Самостійна робота студента 
№ 

з/п 
Вид самостійної роботи 

Кількість 

годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 36 

2.  Виконання МКР 4 

3.  Підготовка до заліку 8 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  

 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 

оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 

нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 

нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  

 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 

види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  

 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в інтернеті;  

 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 

входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  

 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 

етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 

працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 

вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  

 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 

пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 

загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 

робочим часом викладача.  
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7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  

Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 

вимог силабусу.  

Семестровий контроль: залік.  

Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів. 

Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 

контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 

Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 

100-95 Відмінно 

94-85 Дуже добре 

84-75 Добре 

74-65 Задовільно 

64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 

Не виконані умови допуску Не допущено 

 

Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 

стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 

отримує за:  

– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  

– відповіді під час лабораторних/практичних занять (16 занять);  

– виконання модульної контрольної роботи (МКР).  

Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  

Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 48 балів):  

– захищена робота – 3 бали;  

– активна творча робота – 1,5 бали;  

– плідна робота – 0,5 бала; 

– пасивна робота – 0 балів.  

Виконання МКР:   

– творчо виконана робота – 22 бали;  

– повністю виконана робота – 19 балів;  

– роботу виконано з незначними недоліками – 16 балів;  

– роботу виконано з певними помилками – 13 балів:  

– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  

Штрафні та заохочувальні бали:  

За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала.  

За несвоєчасне виконання модульної контрольної роботи – 1 штрафний бал за кожний тиждень 

запізнення (всього не більше 5 балів).  

Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 

результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 

та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 

Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 

рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 

На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 

запитання з різних тематичних розділів.  
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Критерії залікового оцінювання:  

– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 

понять, величин: 30 балів;  

– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  

– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 

викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння принципу пропорційного 

керування засобами гідроприводу: 15-20 балів;  

– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 

роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ можливе зарахування сертифікатів проходження літньої школи «Мехатроніка в 

машинобудуванні» за 2 лабораторних роботи. 

¶ Приклад питань залікової роботи 

1. Принцип дії і конструктивне рішення серворозподільника 4/3 з пропорційним керуванням. 

2. Скласти схему гідроприводу схвату з пропорційним регулюванням зусилля затискання.  

3. Рампа сигналу – поняття, приклади завдання, вплив на характеристики приводу.  

 

Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Пропорційна гідравліка  

Складено:  

доцентом кафедри ПГМ, кандидатом технічних наук, доцентом Ганпанцуровою Оксаною 

Сергіївною 

професором кафедри ПГМ, доктором технічних наук, професором Губаревим Олександром 

Павловичем 

 

Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 

Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 

 



47 

 

  

Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

ЕЛЕКТРОГІДРОАВТОМАТИКА  

МЕХАТРОННИХ СИСТЕМ (ЕГАМС)  
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 

Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 4 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік 

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ViewSchedule.aspx?v=71f34f3e-2c85-436b-8626-

f293567d656d 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: докт. наук, професор, Луговський Олександр Федорович, atoll-

sonic@ukr.net,  асистент кафедри Зілінський Андрій Іванович, 
zilinski.andrew@gmail.com  

Розміщення курсу https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=65549  

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Електрогідроавтоматика мехатронних систем» (далі 

ЕГАМС) складена відповідно до освітньо-професійної програми підготовки бакалавра з галузі 

знань 13 «Механічна інженерія» за спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   

- Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей:  - розв’язувати 

практичні задачі автоматизації технічних об’єктів шляхом створення, налагодження, 

експлуатації та модернізації систем електрогідроавтоматики із комбінуванням в системах 

керування з засобами електрорелейної техніки та гідроавтоматики для технічних об’єктів 

різного призначення, - розробляти, конструювати та проектувати гідравлічні апарати з 

електромагнітним керуванням,  - виконувати модернізацію та реінжиніринг систем 

електрогнідроавтоматики на основі новітніх розробок та підходів до створення 

автоматизованих об’єктів з розширеними функціональними можливостями, у тому числі і за 

наявності деякої невизначеності. 

Предметом навчальної дисципліни є: елементна база та мехатронні системи 

гідроавтоматики. Ці питання в даному курсі розглядаються комплексно з урахуванням сучасних 

вимог до знань з технічних, технологічних і економічних аспектів машинобудівної галузі. 

 Програмні результати навчання : Вибирати та застосовувати для розв’язання задач 

прикладної механіки придатні математичні методи; використовувати знання теоретичних 

основ механіки рідин і газів, теплотехніки та електротехніки для розробки новітніх засобів 

електрогідроавтоматики і мехатроніки; виконувати геометричне моделювання пристроїв 

http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ViewSchedule.aspx?v=71f34f3e-2c85-436b-8626-f293567d656d
http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ViewSchedule.aspx?v=71f34f3e-2c85-436b-8626-f293567d656d
https://mbox2.i.ua/compose/1749487175/?cto=JyUPG%2FolM0cGG3oNPBEqPTcqFzBJ7R9DKSEj%2BgNLbWqXpaWauYGOh6Oanp%2BvhJtuoaLLig%3D%3D
https://mbox2.i.ua/compose/1749487175/?cto=JyUPG%2FolM0cGG3oNPBEqPTcqFzBJ7R9DKSEj%2BgNLbWqXpaWauYGOh6Oanp%2BvhJtuoaLLig%3D%3D
https://mbox2.i.ua/compose/1064437588/?cto=nLmyuJuyaXOciIm7vrGeqNCjypt9WaV8y7yfodCmq8XJrbuTq57OYayx0Vk%3D
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=65549
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гідроавтоматики у вигляді просторових моделей і проекційних зображень та оформлювати 

результат у виді технічних і робочих креслень. 

Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність обирати раціональні 

підходи і технічні засоби до створення, тестування та експлуатації систем керування технічних 

об’єктів та систем, машин та механізмів із засобами механіки, гідропневмоавтоматики, 

електромеханіки, мехатроніки і робототехніки; здатність обирати раціональні підходи і 

технічні засоби до автоматизації технічних об’єктів та систем, машин та механізмів засобами 

механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки, створювати 

конкурентоспроможні технічні об’єкти, застосовувати критерії для  оцінки їх функціональної, 

експлуатаційної, енергетичної та загальної ефективності. 

Знання: знати місце і роль електрогідравлічних виконавчих і керуючих пристроїв механотронних 

систем в промисловості, їх вплив на науково-технічний прогрес, основи теорії робочих процесів, 

методику розрахунку, сучасні та перспективні конструкції і умови їх експлуатації.  

Уміння: вибрати найбільш ефективний для заданої практичної задачі варіант автоматизованої 

електрогідравлічної системи з врахуванням умов експлуатації, типу виконавчих пристроїв, 

здійснювати їх монтаж, налагодження, випробування і експлуатацію.  

Досвід: Проектування мехатронних систем на базі електрогідроприводу. Створення технічних 
пропозицій і проектів. Оформлення конструкторської документації.  

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 

«Гідро- і пневмодвигуни мехатронних систем», «Механіка матеріалів і конструкцій»,  «Синтез 

дискретних системи керування», «Електрогідропривод  мехатронних систем», «Основи 

електроніки». 

Результати вивчення дисципліни «Електрогідроавтоматика мехатронних систем» є корисними 

для вивчення дисциплін: «Комп’ютерне проектування модулів мехатроніки і робогтотехніки»,     

«Іноваційні пристрої мехатроніки», «Електронні засоби контролю і керування мехатронних 

систем». 

3. Зміст навчальної дисципліни  

1. Датчики зворотнього зв’язку. 

1.1. - Стан та нові досягнення в галузі виконавчих гідравлічних пристроїв систем 

гідроавтоматики. Аналіз виконуючих пристроїв засобів автоматизації в механотронних 

системах 

1.2. - Класифікація датчиків зворотнього зв’язку. Аналогові датчики  зворотнього зв’язку. 

1.3. - Кодові датчики зворотнього зв’язку. 

2. Регулювання швидкості в гідравлічних приводах в механотронних системах.  

2.1. - Регулювання швидкості в слідкуючих гідроприводах. 

2.2. - Дросельний спосіб регулювання швидкості в слідкуючих гідроприводах. 

2.3. - Однокоординатні копіювальні гідроприводи. Копіювальні приводи з двощільовим 

золотником. 

2.4. - Однокоординатні копіювальні приводи з автоматичним регулюванням подачі, що задається. 

2.5. - Двохкоординатні копіювальні гідроприводи. 

3. Гідросистеми збалансованих маніпуляторів 

3.1. - Гідроприводи маніпуляторів, що збалансовані. Пантограф маніпулятора, що збалансований. 

4. Гідропідсилювачі 

4.1. - Принципи побудови електрогідравлічних підсилювачів. 

4.2. - Витрата рідини через робоче вікно золотника. 

4.3. - Статичні характеристики золотникових розподільників. 

4.4.- Порівняльний аналіз перетинів золотникових розподільників. 

4.5.- Рівняння сил, що діють на золотник розподільника. 

4.6. - Статичні характеристики  та ККД гідропідсилювача “сопло-заслінка”. 

4.7. - Статичні характеристики та ККД струминевого гідропідсилювача. 
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5. Ультразвукові кавітаційні виконавчі пристрої 

5.1. - Особливості ультразвукової кавітації 

5.2. - Ультразвукові розпилювачі 

5.3. - Ультразвукові кавітаційні пристрої для обробки рідини 

5.4. - Ультразвукові кавітаційні фільтри 

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Яхно О.М. та інш. Прикладна гідроаеромеханіка і мехатроніка / Під ред. Яхна О.М..- 

Вінниця: ВНТУ , 2019.-  711 с. 

2. Андренко П.Н. Проектирование и расчет элементов и устройств гидропневмоавтоматики. 
Учеб.пос. – Киев, УМК ВО, 1990. – 124 с. 

3. Башта Т.М. Гидропривод и гидропневмоавтоматика. – М.: Машиностроение, 1972. – 320 с. 

4. Яхно О.М., Узунов А.В., Луговской А.Ф., Ковальов В.А., Пижиков Ю.А., Губарев А.П. 
Введение в механотронику. Киев, 2008. – 527 с. 

5. Черкашенко М.В. Основы гидропневмоавтоматики.-Х.: НТУ «ХПИ», 2010.- 80 с. 

6. Луговской А.Ф. Мехатронная система управления ультразвуковым трубчатым 

кавитатором / А.Ф. Луговской, А.В. Мовчанюк, В.П. Фесич, А.А. Новосад, И.А. Гришко // 

Вісник НТУУ «КПІ». Машинобудування, Вип. 72, - Київ. 2014, с.156-160. 

 

Додаткові інформаційні ресурси 

1. Башта Т.М. Гидравлические приводы летательных аппаратов. – М.: Машиностроение, 

1967. 

2. Богданович Л.Б. Гидравлические приводы. – Киев.: Вища школа, 1980 

3. Бурєнніков Ю.А. Гідравліка, гідро- та пневмоприводи: навчальний посібник 

/Ю.А.Бурєнніков, І.А.Немировський, Л.Г.Козлов. Вінниця: ВНТУ, 2013. – 273 с. 

4. Гидравлика, гидромашины и гидроприводы / Башта Т.М., Руднев С.С., Некрасов Б.Б. и др. – 

М.: Машиностроение, 1982. 

5. Погорелов В.И. Элементы и системы гидропневмоавтоматики. – Л.: Из-во Ленингр. Ун-

та, 1979. – 184 с. 

6. Навроцкий К.Л. Теория и проектирование гидро- и пневмоприводов. – М.: 

Машиностроение, 1991. 

7. Свешников В.К., Усов А.А. Станочные гидроприводы: Справочник ( 2-е изд.)- М.: 

Машиностроение, 1988. 

8. Федорец В.А., Педченко М.Н. и др. Гидроприводы и гидропневмоавтоматика станков. 

Уч.пос. Вища школа, 1987.-375 с.  

9. Чупраков Ю.И. Гидропривод и средства гидроавтоматики.- М.: Машиностроение, 1979.-

232 с. 

10. Луговський О.Ф. Аналітична модель процесу ультразвукового розпилення в тонкому шарі // 
Наукові вісті НТУУ “КПІ”. – 2002. -№ 3 (23).- С. 53-58. 

11. Луговський О.Ф. Аналітичне дослідження процесу ультразвукового розпилення в тонкому 
шарі за допомогою енергетичної моделі // Технологические системы. Серия «Научные 

разработки и результаты исследований». -  2002. - Вип.1, № 2(13)/2002. -  С. 126-130. 

12. Луговской А.Ф. Расчет ультразвуковых диспергаторов с составными 

пьезоэлектрическими  преобразователями // Вестник Национального технического 

университета     Украины «КПИ». Машиностроение. – 1998. - Вып.33. - С.291-296. 

рекомендації та роз’яснення: 

¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 

¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 
опанування дисципліни без виконання комплекту основних та кваліфікаційних 

лабораторних робіт та самостійного розв’язання типових задач 

електрогідроавтоматики; 

javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03798?func=service&doc_number=000332956&line_number=0011&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03799?func=service&doc_number=000332956&line_number=0012&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03799?func=service&doc_number=000332956&line_number=0012&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03800?func=service&doc_number=000332956&line_number=0013&service_type=TAG%22);
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Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Стан та нові досягнення в галузі виконавчих гідравлічних пристроїв систем 
гідроавтоматики. Аналіз виконуючих пристроїв засобів автоматизації в механотронних 

системах 

Література: 1,4, 6 

2.  Класифікація датчиків зворотнього зв’язку. Аналогові датчики  зворотнього зв’язку. 
Література: 5, дод.2-9 

3.  Кодові датчики зворотнього зв’язку.  

Література: 5, дод.2-9 

4.  Регулювання швидкості в слідкуючих гідроприводах в механотронних системах. 

Література: 3, 5, дод.2-9 

5.  Дросельний спосіб регулювання швидкості в слідкуючих гідроприводах. 
Література: 3,5, дод.2-9 

6.  Однокоординатні копіювальні гідроприводи. Копіювальні приводи з двощільовим 

золотником 

Література: 3 (розд.2)4 доп.  

7.  Однокоординатні копіювальні приводи з автоматичним регулюванням подачі, що 

задається 

Література: 3,5, дод.7 

8.  Двохкоординатні копіювальні гідроприводи 

Література: 3,5, дод.7 

9.  Гідроприводи маніпуляторів, що збалансовані. Пантограф маніпулятора, що 

збалансований.  

Література: 2,3, дод.1-8 

10.  Принципи побудови електрогідравлічних підсилювачів  

Література: 2,3, дод.1-8 

11.  Витрата рідини через робоче вікно золотника. Статичні характеристики золотникових 

розподільників.   

Література: 2,3, дод.1-8 

12.  Порівняльний аналіз перетинів золотникових розподільників. Рівняння сил, що діють на 

золотник розподільника 

Література: 2,3, дод.1-8 

13.   Статичні характеристики  та ККД гідропідсилювача “сопло-заслінка”. 

Література: 2,3, дод.1-84 

14.  Статичні характеристики та ККД струминевого гідропідсилювача. 

Література: 2,3, дод.1-8 

15.  Особливості ультразвукової кавітації  

Література: 1, 6, дод10-12 

16.  Ультразвукові розпилювачі  

Література: 1, 6, дод10-12 

17.  Ультразвукові кавітаційні пристрої для обробки рідини  

Література: 1, 6, дод10-12 

18.  Ультразвукові кавітаційні фільтри  

Література: 1, 6, дод10-12 

Самостійна робота студента 
№ 

з/п 
Вид самостійної роботи 

Кількість 

годин СРС 
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1.  Підготовка до аудиторних занять 36 

2.  Підготовка доМКР 4 

3.  Підготовка до заліку 8 

 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 

оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 

нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 

нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  

 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 

види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  

 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в Інтернеті;  

 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 

входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  

 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 

етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 

працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 

вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  

 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 

пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 

загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 

робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  

Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 

вимог силабусу.  

Семестровий контроль: залік.  

Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів. 

Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 

контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 

Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 

100-95 Відмінно 

94-85 Дуже добре 

84-75 Добре 

74-65 Задовільно 

64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 

Не виконані умови допуску Не допущено 

 

Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 

стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 

отримує за:  

– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  

– відповіді під час лабораторних/практичних занять (27 занять); 

– виконання модульної контрольної робот (МКР). 

Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  

Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 54 бали):  
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– активна творча робота – 1 бал;  

– плідна робота – 0,5 бал; 

– пасивна робота – 0 балів.  

Виконання МКР: 

– творчо виконана робота – 16 балів;  

– роботу виконано з незначними недоліками – 14 балів;  

– роботу виконано з непринциповими помилками – 12 балів;  

– роботу виконано з певними помилками – 10 балів;  

– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  

За несвоєчасне виконання модульної контрольної роботи – 1 штрафний бал за кожний тиждень 

запізнення (всього не більше 5 балів).  

Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 

результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 

та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 

Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 

рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 

На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 

запитання з різних тематичних розділів.  

Критерії залікового оцінювання:  

– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 

понять, величин: 30 балів;  

– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  

– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 

викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння суті процесів в пристроях 

контролю і керування електрогідроавтоматики: 15-20 балів;  

– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 

роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 

1. Статичні характеристики  та ККД гідропідсилювача “сопло-заслінка”. 

2. Ультразвукові кавітаційні пристрої для обробки рідини. 

 

Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Електрогідроавтоматика  мехатронних 

систем 

Складено:  

професором кафедри ПГМ, доктором технічних наук, професором Луговським Олександром 

Федоровичем 

 

Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 

Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 
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Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

МАТЕМАТИЧНЕ МОДЕЛЮВАННЯ І 

ПРОЕКТУВАННЯ ФІЗИЧНО 

РІЗНОРІДНИХ СИСТЕМ (ММПФРС) 
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 

Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна)/дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 4 курс, викладається в одному семестрі (весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік, РГР 

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: докт. наук, професор, Узунов Олександр Васильович, 

o.uzunov@kpi.ua,  к.т.н., , доцент, Ночніченко Ігор Вікторович, 

igornoch@gmail.com,  к.т.н., ст. викладач, Галецький Олександр Сергійович, 

haletskijos@gmail.com 

Розміщення курсу https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=185132 

https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=187244 

 

 

Програма навчальної дисципліни 

 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Математичне моделювання і проектування фізично 

різнорідних систем» (далі ММПФРС) складена відповідно до освітньо-професійної програми 

підготовки бакалавра з галузі знань 13 «Механічна інженерія» за спеціальністю 131 «Прикладна 

механіка».   

Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: - розв’язувати практичні 

задачі забезпечення потрібних експлуатаційних характеристик пристроїв та систем з фізично 

різнорідними компонентами шляхом математичного моделювання робочих процесів,  - 

виконувати модернізацію існуючих  технічних систем та проектування нових систем відповідно 

до  сучасних вимог. 

Предметом вивчення дисципліни є: принцип та мова взаємодії розробника з комп’ютерним 

середовищем, принцип побудови алгоритмів моделювання компонентів та систем, методи 

представлення математичних моделей фізично різнорідних систем, тестування  моделей фізично 

mailto:o.uzunov@kpi.ua
mailto:igornoch@gmail.com
https://mbox2.i.ua/compose/1589787180/?cto=gYyIusOiqLqzO6LGxLuxpKmzvmCGxpCvicXEmqqiv8l%2FrKy3uaRvksC%2BYg%3D%3D
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=185132
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=187244
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різнорідних систем, способи представлення характеристик систем та показники їх оцінювання. 

Аналітичні та чисельні методи, а також програмні інструментальні засоби визначення 

характеристик систем, алгоритми проектування систем та приклади вирішення задач. 

Програмні результати навчання: 

Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність використовувати 

сучасні інструментальні засоби для розробки математичних і імітаційних моделей 

автоматизованих механічних систем, машин, систем гідропневмоавтоматики, електромеханіки, 

мехатроніки і робототехніки та їх компонентів з метою визначення раціональних 

конструктивних та експлуатаційних параметрів, режимів і умов експлуатації, оцінки 

функціональності і ефективності шляхом комп’ютерного моделювання, здатність 

використовувати сучасні підходи та інструментальні засоби автоматизованого проектування 

для створення автоматизованих механічних систем, машин, систем   гідропневмоавтоматики, 

електромеханіки, мехатроніки і робототехніки та їх компонентів із забезпеченням виконання 

заданих функцій, експлуатаційних характеристик та показників ефективності. 

Знання: основних принципів, мов та інструментальних програмних засобів взаємодії 

розробника з комп’ютером, методів побудови алгоритмів та моделей для моделювання 

компонентів та систем, методів налаштування та тестування моделей систем, способів 

представлення, визначення та оцінювання статичних та динамічних характеристик, 

методів проектування систем. 

Уміння: застосовувати методи побудови математичних описів, алгоритмів та моделей для 

моделювання робочих процесів, використовувати інструментальні програмні засоби для 

представлення, тестування моделей в пристроях та системах з фізично різнорідними 

компонентами, оцінювання характеристик  та отримання їх запланованих якісних та кількісних 

показників.  

Досвід: розроблення алгоритмів та комп’ютерних моделей робочих процесів в фізично 

різнорідних пристроях та системах за допомогою математичних та програмних 

інструментальних засобів, тестування моделей, визначення, представлення та 

оцінювання  характеристик аналітичним та чисельним шляхом.  

 

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 

«Теоретична механіка», «Інформатика», «Фізика», «Основи конструювання і проектування», 

«Основи математичного моделювання фізично різнорідних систем», «Гідро- і пневмо двигуни 

мехатронних систем», «Основи електроніки», «Електрогідропривод  мехатронних систем», 

«Електропневмопривод». 

Результати вивчення дисципліни «Математичне моделювання і проектування фізично різнорідних 

систем» є корисними для подальшого вивчення дисциплін: «Комп’ютерне проектування модулів 

мехатроніки і робототехніки», «Інноваційні пристрої мехатроніки», «Електронні засоби 

контролю і керування мехатронних систем». 
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3. Зміст навчальної дисципліни  

 1.Основні складові та структура процесу вирішення інженерних задач моделювання. Засоби 

виконання обчислювальних операцій. 

2. Засоби виконання обчислювальних операцій (продовження). Засоби організації 

багаторазового виконання операцій. 

3. Засоби керування ходом обчислювального процесу. Засоби збереження поточної інформації. 

4. Засоби отримання інформації від користувача. Засоби передачі інформації користувачеві. 

5.Розробка та представлення алгоритмів та програм моделювання складних технічних 

систем.  

6. Підхід до формування математичних описів динамічних процесів. Стандартна та 

безрозмірна форма запису диференційних рівнянь. 

7.Операторна та операційна форма представлення диференційних рівнянь.  

8. Представлення диференційних рівнянь на основі передаточних функцій. 

9.Загальна концепція імітаційного моделювання  другого покоління. Бібліотека типових 

елементів для побудови технічних систем. 

10.Таблиця відповідності елементарних процесів типовим елементам, які їх реалізують. 

Технологія побудови математичних описів процесів. 

11. Підходи до тестування технічних систем. Типові сигнали для визначення динамічних 

характеристик фізично різнорідних технічних систем. 

12. Приклад тестування математичної моделі процесів в технічній системі. 

13.Перехідна та вагова функція. Показники швидкодії та сталості технічної системи. 

14.Аналітичний метод оцінюванні робото спроможності та точності систем з різним 

ступенем астатизму у сталому режимі. 

15.Інструментальіні засоби моделювання процесів в технічних системах та особливості 

побудови моделей, описи яких містять диференційні рівняння. 

16.Постановка задачі проектування фізично різнорідної системи. Загальний алгоритм 

проектування. 

17.Розробка функціональної та принципової схеми технічної системи. 

18.Трансформація принципової схеми у математичний опис процесів та математичну 

модель. Тестування, налаштування моделі та визначення параметрів технічної системи для 

забезпечення потрібних експлуатаційних характеристик. 

 

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Яхно О.М., Узунов О.В., Луговський О.Ф., Ковалев В.А., Мовчанюк А.В., Коц І.І., Губарев 

О.П. Прикладна гідроаеромеханіка і механотроніка. Вінниця: ВНТУ,  2020. – 712с. id: 1683 

2. Введение в мехатронику/ О.М. Яхно, А.В. Узунов, А.Ф. Луговской, А.П. Губарев, В.А. 

Ковалев, Ю.А.       Пыжиков// К.: НТУУ «КПИ», 2008,  ISBN  966-8454-19-7. - 528 с.  

3. Узунов О.В. Моделювання та проектування автоматизованих мультифізичних систем та 

їх елементів. Для виконання графічно-розрахункових, курсових та дипломних робіт, 

групових лабораторних робіт, самостійних робіт, пов’язаних з розробкою, моделюванням, 

проектуванням та дослідженням мехатронних та гідропневматичних систем 

[Електронний ресурс] :навч. посіб. для студ. Спеціальностей 131 «Прикладна механіка», 

133 «Галузеве машинобудування» та освітньої програми «автоматизовані і роботизовані 
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механічні системи»/ О.В. Узунов; КПІ ім. Ігоря Сікорського. – Електронні текстові дані (1 

файл: 16,7 Мбайт). – Київ : КПІ ім. Ігоря Сікорського, 2019. – 125 с. 

4. System dynamic: a unified approach/ Dean C. Karnopp, Donald L. Margolis, Ronald C. 

Rosenberg. - A WILEY-INTERSCIENCE PUBLICATION John Wiley & Sons Inc. 1990.- 514p. 

5. VDI2206: Design methodology of mechatronical systems. Beuth. Berlin, 2004. 

Додаткові інформаційні ресурси 

1. Губарев, А.П. Имитационное моделирование и численное интегрирование: два подхода к 
одной задаче/ А.П. Губарев, А.В. Узунов. - В кн.: Вестник Национального технического 

университета Украины («КПИ») Серия машиностроение.- Киев.: НТУУ, вып. 33, 1998. - 

C.275-291.  

2. Ertas, Atila. The engineering design process/Atila Ertas, Jesse C. Jones //John Wiley& Sons, Inc. 

1993. -515p.  

3. Бурєнніков Ю.А.Гідравліка, гідро- та пневмоприводи: навчальний посібник 

/Ю.А.Бурєнніков, І.А.Немировський, Л.Г.Козлов. Вінниця: ВНТУ, 2013. – 273 с. 

4. Залманзон Л.А. Теория аэрогидродинамических систем автоматического управления.- М.: 

1977.- 416с. 

5. Литвинов А.П. Моржаков С.П. Фабрикант Е.А. Основы автоматики, 

М.:Машиностроение. 1967. - 272с. 

6. Киндлер Е.Я. Языки моделирования.-М.:Энергоатомиздат, 1985. 

7. Моделювання та проектування автоматизованих мультифізичних систем та їх елементів 
для виконання графічно-розрахункових, курсових та дипломних робіт, групових 

лабораторних робіт, самостійних робіт, пов’язаних з розробкою, моделюванням, 

проектуванням та дослідженням мехатронних та гідропневматичних систем 

[Електронний ресурс] :навч. посіб. для студ. Спеціальностей 131 «Прикладна механіка», 

133 «Галузеве машинобудування» та освітньої програми «автоматизовані і роботизовані 

механічні системи»/ О.В. Узунов; КПІ ім. Ігоря Сікорського. – Електронні текстові дані (1 

файл: 16,7 Мбайт). – Київ : КПІ ім. Ігоря Сікорського, 2020. – 125 с. 

8. Узунов, О.В. Математична модель робочого процесу у гідравлічному автомобільному 

амортизаторі/ О.В. Узунов, І.В. Ночніченко// Гідравліка і гідротехніка.: Науково-

технічний збірник. - Вип. 65.- К.: НТУ, 2011. - C. 71-83. 

9. Узунов, А. Развивающаяся модель и алгоритм проектирования мехатронных объектов/ А. 

Узунов// Промислова гідравліка і пневматика. Всеукраїнський науково-технічний вісник, 

2011. - №2(32). - C.87-90. 

10. Узунов, А. Циклично-модульный подход в задаче моделирования объектов с 

гидравлическими компонентами/ А. Узунов// Промислова гідравліка і пневматика. 

Всеукраїнський науково-технічний вісник, 2009. - №1(23). - C.61-66. 

11. Узунов, А. Циклично-модульный подход в моделировании многорежимных гидросистем/ А. 

Узунов//Промислова гідравліка і пневматика. Всеукраїнський науково-технічний 

вісник,2009. - №3(25). - C.71-76. 

12. Узунов А.В. Эффективность проектирования и модульный подход/ А.В. Узунов// Вісник 

Східноукраїнського національного університету імені ВОЛОДИМИРА ДАЛЯ, №3(109) 

Част. 2, Луганськ, 2007. -  C.177-182. 

13. Узунов, А. В. Особенности функционально-блочного проектирования клапана       давления/ 

А. В. Узунов// Промислова гідравліка і пневматика. Всеукраїнський науково-технічний  

вісник,2007. - №1(15). - C.7-13. 

14. Узунов, А.В.  Иерархическое представление развития модели на примере 

гидромеханического преобразователя/ А.В.  Узунов// Вестник НТУУ «КПИ», 

Машиностроение,  2010. - №58. - C.134-146. 

javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03798?func=service&doc_number=000332956&line_number=0011&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03799?func=service&doc_number=000332956&line_number=0012&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03799?func=service&doc_number=000332956&line_number=0012&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03800?func=service&doc_number=000332956&line_number=0013&service_type=TAG%22);
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15. Uzunov, O. The Cyclic-modular Approach in Simulating of Multi - Regime Mechatronic Systems 

with Hydraulic Components/ O. Uzunov// Solid State Phenomena, Mechatronic Systems and 

Materials III Trans Tech Publication, Volume 164. – 2010. - P.165-170. 

16. Колосов, С.П. Элементы автоматики/ С.П. Колосов, И.В. Калмыков, В.И. Нефедова. -  М. : 

Машиностроение, 1970. - 632с. 

17. Р.Шеннон. Имитационное моделирование систем- искусство и наука. – М.:Мир, 1978.-

418с. 

18. Томашевський В.М. Моделювання систем. - К.: Видавнича група BHV,2005.-352с. 

19. .   Simulink 4. Секреты мастерства / Дж.Б. Дэбни, Т. Л.  Харман, пер с англ. – М: БИНОМ. 

Лаборатория знаний, 2003. – 403с. 

20. Ю. Лазарев Матлаб 5.х. К.: Издательская группа BHV, 2000. — 384 с. (Серия Библиотека 

студента) 

рекомендації та роз’яснення: 

¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 

¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 

опанування дисципліни без виконання комплекту лабораторних робіт та самостійного 

розв’язання типових задач моделювання фізично різнорідних компонентів та систем. 

 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни(освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  
(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1 Основні складові та структура процесу вирішення інженерних задач моделювання. 
Засоби виконання обчислювальних операцій  
Література: 1,доп. 20 

2 Засоби виконання обчислювальних операцій (продовження). Засоби організації 
багаторазового виконання операцій. Література: 1,2, доп. 18-20. 

3 Засоби керування ходом обчислювального процесу. Засоби збереження поточної 
інформації. 
Література: 1,2, доп. 18-20. 

4 Засоби отримання інформації від користувача. Засоби передачі інформації 
користувачеві.. 
Література: 1,2, доп. 18-20.. 

5 Розробка та представлення алгоритмів та програм моделювання складних технічних 
систем. Література: 1,2, доп. 17-20. 

6 Підхід до формування математичних описів динамічних процесів. Стандартна та, 
безрозмірна форма запису диференційних рівнянь. 
Література: доп.16. 

7 Операторна та операційна форма представлення диференційних рівнянь 
Література:  доп. 16. 

8 Представлення диференційних рівнянь на основі передаточних функцій. 
Література:  доп. 16. 

9 Загальна концепція імітаційного моделювання  другого покоління. Бібліотека типових 
елементів для побудови технічних систем. 
Література: доп.1, 12. 

10 Таблиця відповідності елементарних процесів типовим елементам, які їх реалізують. 
Технологія побудови математичних описів процесів. 
Література: 1,доп.1, 12. 
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11 Підходи до тестування технічних систем. Типові сигнали для визначення динамічних 
характеристик фізично різнорідних технічних систем. 
Література: доп.5, с.24-25, 

12  Приклад тестування математичної моделі процесів в технічній системі. 
Література:1, доп.13. 

13 .Перехідна та вагова функція. Показники швидкодії та сталості технічної системи.  
Література: доп.5. 

14 .Аналітичний метод оцінюванні робото спроможності та точності систем з різним 
ступенем астатизму у сталому режимі. 
Література: 1,доп.5. 

15 Інструментальні засоби моделювання процесів в технічних системах та особливості 
побудови моделей, описи яких містять диференційні рівняння. 
Література: 1,2, доп.13.. 

16 16.Постановка задачі проектування фізично різнорідної системи. Загальний алгоритм 
проектування. 
Література: вступ.1, 2, доп.9.. 

17 Розробка функціональної та принципової схеми технічної системи. 
Література: 1, 2, доп.13 

18 Трансформація принципової схеми у математичний опис процесів та математичну 
модель. Тестування, налаштування моделі та визначення параметрів технічної 
системи для забезпечення потрібних експлуатаційних характеристик. 
Література: 1,2, доп.13. 

Самостійна робота студента 
№ 

з/п 
Вид самостійної роботи 

Кількість 

годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 28 

2.  Виконання РГР 10 

3.  Підготовка до заліку 10 

 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 

оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 

нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 

нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  

 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 

види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  

 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в інтернеті;  

 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 

входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  

 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 

етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 

працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 

вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  

 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 

пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 

загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 

робочим часом викладача.  
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7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  

Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 

вимог силабусу.  

Семестровий контроль: залік.  

Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів. 

Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 

контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 

 Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 

100-95 Відмінно 

94-85 Дуже добре 

84-75 Добре 

74-65 Задовільно 

64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 

Не виконані умови допуску Не допущено 

 

Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 

стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 

отримує за:  

– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  

– відповіді під час лабораторних/практичних занять (16 занять);  

- виконання модульної контрольної роботи (МКР);  

– виконання розрахунково-графічної роботи (РГР).  

Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  

Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 30 балів):  

– активна творча робота – 1 бал;  

– плідна робота – 0,5 бал; 

– пасивна робота – 0 балів.  

Виконання МКР:   

– творчо виконана робота – 15 балів;  

– роботу виконано з незначними недоліками – 12 балів;  

– роботу виконано з певними помилками – 6 балів:  

– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів. 

Виконання РГР:   

– якісно виконана робота – 25 балів;  

– роботу виконано з незначними недоліками – 20 балів;  

– роботу виконано з певними помилками – 15 балів: 

 – роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  

Штрафні та заохочувальні бали:  

За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала.  

Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 

результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 

та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 

Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 

рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 

На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 

запитання з різних тематичних розділів.  

Критерії залікового оцінювання:  

– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 

понять, величин: 30 балів;  
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– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  

– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 

викладача, має місце знання основних понять і положень моделюванн, розуміння суті процесів 

моделювання і особливості фізично різнорідних систем: 15-20 балів;  

– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 

роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶     Приклад питань залікової роботи 

 Питання 1. Засоби побудови алгоритмів програм моделювання фізично різнорідних систем. 

Питання 2. Формування математичного опису процесу в гідравлічному приводі односторонньої 

дії для визначення динамічних характеристик. 

                               В кожному білеті 3 задачі. Типи задач наведені нижче. 

Задача 1. Перетворення структурної схеми фізично різнорідної системи до форми, яка забезпечує 

визначення  точності системи  в усталеному режимі. 

Задача 2. Побудова моделі фізично різнорідного компонента (системи) в комп’ютерному 

середовищі засобами програми Сімулінк або визначення передаточної функції компоненту за 

заданим математичним описом. 

Задача 3. Оцінювання точності фізично різнорідної системи з заданим ступенем астатизму в 

усталеному режимі та заданому закону зміни вхідного сигналу. 

¶ Рекомендована тематика РГР 

Задача 1. Математичне моделювання процесів в електричному двигуні постійного струму.  

Задача 2. Математичне моделювання процесів в електромеханічному перетворювачі  

гідравлічного підсилювача.  

Задача 3. Математичне моделювання процесів електричному частотному фільтрі.  

Задача 4. Математичне моделювання процесів в електричному генераторі коливань. 

Задача 5. Математичне моделювання процесів гідравлічному приводі односторонньої дії.  

Задача 6. Математичне моделювання процесів в поворотному гідроприводі.  

Задача 7. Математичне моделювання процесів в пневматичному циліндрі.  

Задача 8. Математичне моделювання процесів в гідравлічному приводі змінної швидкості.  

 

Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Математичне моделювання і 

проектування фізично різнорідних систем  

Складено: 

професором кафедри ПГМ, доктором технічних наук, професором Узуновим Олександром 

Васильовичем 

 

Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 

Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 
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Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

КОМП’ЮТЕРНЕ МОДЕЛЮВАННЯ 

СИСТЕМ МЕХАТРОНІКИ І 

РОБОТОТЕХНІКИ (КОМП. МОД. СМ І Р)  
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 

Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 4 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік, РГР 

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: к.т.н., доцент, Ночніченко Ігор Вікторович, igor-

nochnichenko@ua.fm 

Розміщення курсу https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=plans  

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Комп’ютерне моделювання систем мехатроніки і 

робототехніки» (далі КОМП. МОД. СМ І Р) складена відповідно до освітньо-професійної 

програми підготовки бакалавра з галузі знань 13 «Механічна інженерія» за спеціальністю 131 

«Прикладна механіка».   

Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: використовувати 

методи фундаментальних і прикладних дисциплін у проектній і дослідницькій діяльності; 

здатність використовувати професійно-профільовані та фундаментальні знання для створення 

математичних моделей модулів та присроїв мехатронних та робото-технічних систем; 

виконувати компютерне моделювання пристроїв і систем мехатроніки і робототехніки з 

врахуванням реологічних властивостей та їх застосування для якісного дослідження і визначення 

характеристик обєктів моделювання.  

Предметом навчальної дисципліни є: основні поняття та характеристики математичних 

методів моделювання; Основні рівняння що характеризують фізичнорізнорідні системи: 

гідравлічні, пневматичні, механічні, електричні та ін.; Узагальнені математичні моделі 

механічних, гідравлічних, пневматичних систем і процесів; принципи математичного 

моделювання фізично-різнорідних систем та модулів; теоретичні положення підходів до 

компютерного моделювання фізично-різнорідних систем і процесів; синтез, методи та механізми 

(етапи) побудови математичних моделей; фізичну сутність явищ та прцесів, що відбуваються у 

технічних об’єктах. 

mailto:igor-nochnichenko@ua.fm
mailto:igor-nochnichenko@ua.fm
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=plans
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 Програмні результати навчання :  

Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність використовувати сучасні 

інструментальні засоби для розробки математичних і імітаційних моделей автоматизованих 

механічних систем, машин, систем гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і 

робототехніки та їх компонентів з метою визначення раціональних конструктивних та 

експлуатаційних параметрів, режимів і умов експлуатації, оцінки функціональності і ефективності 

шляхом комп’ютерного моделювання. 

Знання: основ математичного моделювання фізично-різнорідних систем та модулів; 

теоретичних положень підходів до математичного моделювання фізично-різнорідних систем і 

процесів; основних понять,  методів та механізмів (етапів) побудови математичних моделей; 

фізичну сутність явищ, що відбуваються у технічних об’єктах; знання підходів, методів і 

критеріїв оцінювання адекватності та коректності, знання фізичних процесів, покладених в 

основу дії мехатронних, гідравлічних і пневматичних пристроїв, та сучасних методів аналізу, 

моделювання і побудови оптимальних і раціональних робото-технічних систем з врахуванням 

режимів і умов експлуатації; досліджувати розроблені математичні моделі та використання 

чисельного моделювання для реінжинірингу або розробки нових модулів мехатронних та робото-

технічних систем. 

Уміння: формування математичних моделей, які дають можливість проводити фізичне та 
математичне моделювання; Будувати, розробляти, тестувати та досліджувати математичні 

моделі систем мехатроніки і робототехніки  з врахуванням режимів та умов їх експлуатації з 

використанням інноваційних  підходів математичного моделювання та програмних пакетів. 

Уміння підвищувати ступінь та якість існуючих об’єктів шляхом модернізації систем 

мехатроніки і робототехніки з використанням інноваційних  підходів математичного 

моделювання та програмних пакетів. уміння підвивикористанням 

Досвід: будувати, розробляти, тестувати компютерні моделі засобів мехатроніки і 

робототехніки та досліджувати системи і пристрої  мехатроніки і робототехніки  з 

врахуванням режимів та умов їх експлуатації; підвищувати ступінь автоматизації та якість 

існуючих об’єктів шляхом модернізації систем мехатроніки і робототехніки з використанням 

інноваційних  підходів математичного моделювання та програмних пакетів. 

 

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 

«Вища математика» «Фізика», «Основи математичного моделювання і проектування фізично 

різнорідних систем», «Синтез ДСК», «Електрогідропривод механотронних систем», «Основи 

конструювання і проектування». 

Результати вивчення дисципліни «Комп’ютерне моделювання систем мехатроніки і 

робототехніки» є корисними для вивчення дисциплін: «Комп’ютерне проектування модулів 

мехатроніки і робототехніки», «Інноваційні пристрої мехатроніки», «Електронні засоби 

контролю і керування мехатронних систем». 

 

3. Зміст навчальної дисципліни  

1. Поняття моделі та моделювання. Властивості та класифікація моделей. 

2. Узагальнена методика математичного моделювання. 

3. Особливості аналітичного динамічного моделювання. 

4.  Комп’ютерне та імітаційне моделювання. 

5. Алгоритми і програмування. 

6. Особливості комп’ютерного моделювання. 

7. Похибки та властивості обчислювальних алгоритмів. 

8. Математичне моделювання і обчислювальні методи в задачах проектування комп’ютерних 
систем автоматики та управління. 

9. Інструментальні засоби моделювання.Програмні пакети для імітаційного моделювання. 



63 

 

10. Особливості систем автоматизованого проектування. 

11. Математичне моделювання: основні поняття і визначення. 

12. Основи математичного моделювання фізично різнорідних систем та їх класифікація. 

13. Матемвтичне моделювання в середовищі Simulink. 

14. Основні етапи побудови математичної моделі.Принцип побудови моделі у середовищі 

Simulink. 

15. Навести основні типи математичних моделей.Моделювання з використанням імітаційного 
підходу.  

16. Математичне моделювання з використанням об’єктно-орієнтованого підходу. Математичне 

моделювання фізично-різнорідних систем в середовищі Matlab Simscape.  

17. Основні бібліотеки та етапи побудови математичних моделей з застосуванням середовища 
Matlab Simscape. Принцип моделювання, в середовищі Matlab Simscape фізично-різнорідних 

систем (гідравлічних, електричних, механічних, пневматичних ін.).  

18. Основні підходи та принципи складання базових схем робототехнічних систем.  

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Яхно О.М. та інш. Прикладна гідроаеромеханіка і мехатроніка / Під ред. Яхна О.М..- 

Вінниця: ВНТУ , 2019.-  711 с  
2. Дьяконов В. MatLab учебный курс. - Санкт – Петербург,: «Питер», 2001. - 555 с. 

3. Мартынов Н.Н. Введение в MATLAB 6.- М.: КУДИЦ-ОБРАЗ, 2002.-352с. 

4. Лазарев Ю. Моделирование процессов и систем в MATLAB Учебный курс. – СПб.: Питер; 

Киев: Издательская группа BHV, 2005. – 512 с. ISBN 5-469-00600-X. 

5. В.Ф. Худяков, В.А. Хабузов. Моделирование источников вторичного электропитания в 
среде MATLAB 7.x: учебное пособие. СПб.: ГУАП, 2008, 332 с. Аннотация. 

 

Додаткові інформаційні ресурси 

1. И.Ф. Цисарь. MATLAB Simulink. Компьютерное моделирование экономики. М.: Солон-

Пресс, 2008.-256с. Аннотация. 

2. Черных И.В. Моделирование электротехнических устройств в MATLAB, SimPowerSystems 
и Simulink. 1-е издание, 2007 год, 288 стр., формат 17x24 см, мягкая обложка, ISBN 978-5-

388-00020-0. 

3. Иглин С.П. Теория вероятностей и математическая статистика на базе MATLAB. 
Издательство НТУ "ХПИ", 2006, Харьков, Украина, 612 с. 

4. Кирьянов Д. В. Mathcad 15/Mathcad Prime 1.0. — СПб.: БХВ Петербург, 2012. — 432 с 

5. Маценко В.Г. Математичне моделювання: навчальний посібник / В.Г. Маценко. –Чернівці: 

Чернівецький національний університет, 2014.–519 c..  

 

рекомендації та роз’яснення: 

¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 

¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 

опанування дисципліни без виконання комплекту основних та кваліфікаційних 

лабораторних робіт та самостійного розв’язання типових задач. 

¶  

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Вступ. Основи математичного моделювання. Математичне моделювання: основні 

поняття і визначення. (Презентація. Завдання на СРС: Математичне моделювання. Л-ра: 1) 
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2.  Основи математичного моделювання фізично різнорідних систем та їх класифікація. Цілі та 

властивості моделювання. (Презентація. Завдання на СРС: основні підходи до 

математичного моделювання.  Л-ра: 1) 

3.  Ознайомлення з пакетом MATLAB і середовищем моделювання Simulink.. Основні 

етапи побудови математичної моделі. Принцип побудови моделі у середовищі Simulink.. 

(Презентація. Завдання на СРС: Основні етапи побудови математичної моделі. Л-ра: 2) 

4.  Тема 2.3.  

Приклади математичних моделей. Структурні моделі. (Презентація. Завдання на СРС: 

Приклади математичних моделей. Л-ра: 1) 

5.  Моделювання з використанням імітаційного підходу. Математичне моделювання з 

використанням об’єктно-орієнтованого підходу. (Презентація. Завдання на СРС: Прилади 

імітаційного підходу.  Л-ра: 2) 

6.  Дослідження за допомогою математичних моделей. (Презентація. Завдання на СРС: 

Основні методи дослідження математичних моделей. Л-ра: 4) 

7.   Математичне моделювання фізично-різнорідних систем в середовищі Matlab Simscape. 

Основні бібліотеки та етапи побудови математичних моделей з застосуванням середовища 

Matlab Simscape. Принцип моделювання,  в середовищі Matlab Simscape фізично-

різнорідних систем (гідравлічних, електричних, механічних, пневматичних ін.). 

(Презентація. Завдання на СРС:Приклади основних бібліотек середовища Matlab Simscape   

Л-ра: 3) 

8.  Моделювання робототехнічних систем. Вступ. Структура і ключові особливості. Основи 

моделювання  робототехнічних систем. (Презентація. Завдання на СРС: Приклади 

моделювання  робототехнічних систем . Л-ра: 1-8) 

9.  Принцип складання базових схем робототехнічних систем. Моделювання роботів і 

робототехнічних систем, динаміка і управління роботів, надійність, контроль і діагностика 

робототехнічних систем. (Презентація. Завдання на СРС: Моделювання роботів і 

робототехнічних систем. Л-ра: 1) 

10.  Вступ. Основи математичного моделювання. Математичне моделювання: основні 

поняття і визначення. (Презентація. Завдання на СРС: Математичне моделювання. Л-ра: 5 

) 

11.  Основи математичного моделювання фізично різнорідних систем та їх класифікація. Цілі та 

властивості моделювання. (Презентація. Завдання на СРС: основні підходи до 

математичного моделювання.  Л-ра: 4) 

12.  Ознайомлення з пакетом MATLAB і середовищем моделювання Simulink.. Основні 

етапи побудови математичної моделі. Принцип побудови моделі у середовищі Simulink.. 

(Презентація. Завдання на СРС: Основні етапи побудови математичної моделі. Л-ра: 3) 

13.  Тема 2.3.  

Приклади математичних моделей. Структурні моделі. (Презентація. Завдання на СРС: 

Приклади математичних моделей. Л-ра: 2) 

14.  Моделювання з використанням імітаційного підходу. Математичне моделювання з 

використанням об’єктно-орієнтованого підходу. (Презентація. Завдання на СРС: Прилади 

імітаційного підходу.  Л-ра: 1-5) 

15.  Дослідження за допомогою математичних моделей. (Презентація. Завдання на СРС: 

Основні методи дослідження математичних моделей. Л-ра: 1-4) 

16.   Математичне моделювання фізично-різнорідних систем в середовищі Matlab Simscape. 

Основні бібліотеки та етапи побудови математичних моделей з застосуванням середовища 

Matlab Simscape. Принцип моделювання,  в середовищі Matlab Simscape фізично-

різнорідних систем (гідравлічних, електричних, механічних, пневматичних ін.). 

(Презентація. Завдання на СРС:Приклади основних бібліотек середовища Matlab Simscape   

Л-ра: 1-2) 

17.  Моделювання робототехнічних систем. Вступ. Структура і ключові особливості. Основи 

моделювання  робототехнічних систем. (Презентація. Завдання на СРС: Приклади 
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моделювання  робототехнічних систем . Л-ра: 1) 

18.  Принцип складання базових схем робототехнічних систем. Моделювання роботів і 

робототехнічних систем, динаміка і управління роботів, надійність, контроль і діагностика 

робототехнічних систем. (Презентація. Завдання на СРС: Моделювання роботів і 

робототехнічних систем. Л-ра: 1-3) 

 

Самостійна робота студента 
№ з/п Вид самостійної роботи Кількість годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 30 

2.  Виконання РГР 10 

3.  Підготовка до заліку 8 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  

 ̠правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено оцінювати 

присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі нараховувати 

заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали нараховують за 

відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  

 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні види 

навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  

 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в інтернеті;  

 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 

входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  

 ̠ політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 

етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 

працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 

вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  

 ̠при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна пошта, 

переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись загальноприйнятих 

етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  

Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 

вимог силабусу.  

Семестровий контроль: залік.  

Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів. 

Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 

контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 

Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 

100-95 Відмінно 

94-85 Дуже добре 

84-75 Добре 

74-65 Задовільно 

64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 
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Не виконані умови допуску Не допущено 

 

Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 

стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 

отримує за:  

– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  

– відповіді під час лабораторних (18 занять); 

– виконання модульної контрольної роботи (МКР); 

– виконання розрахунково-графічної роботи (РГР). 

Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  

Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 36 балів):  

– виконана і захищена творча робота – 2 бали;  

– активна творча робота – 1 бал;  

– плідна робота – 0,5 бал; 

– пасивна робота – 0 балів.  

Виконання МКР:   

– творчо виконана робота – 14 балів;  

– роботу виконано з незначними недоліками – 12 балів;  

– роботу виконано з певними помилками – 10 балів:  

– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  

Виконання РГР:   

– якісно виконана робота – 20 балів;  

– роботу виконано з незначними недоліками – 18 балів;  

– роботу виконано з певними помилками – 12 балів: 

 – роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  

Штрафні та заохочувальні бали:  

За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала.  

За несвоєчасне виконання модульної контрольної роботи – 1 штрафний бал за кожний тиждень 

запізнення (всього не більше 5 балів).  

Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 

результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 

та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 

Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 

рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 

На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 

запитання з різних тематичних розділів.  

Критерії залікового оцінювання:  

– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 

понять, величин: 30 балів;  

– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  

– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 

викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння суті комп’ютерного 

моделювання процесів в системах і пристроях мехатроніки: 15-20 балів;  

– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 

роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 
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1. Узагальнена методика математичного моделювання. 

2. Особливості аналітичного динамічного моделювання. 

3. Розробити математичну модель електрогідравлічної системи в середовищі SIMULINK. 

¶ Рекомендовані теми РГР: 

1. Моделювання модулю механічної частини  роботу в  заданих умовах експлуатації. 

2. Моделювання динаміки кінематичної частини роботу по заданому закону. 

3. Моделювання поведінки пружної системи роботу в  заданих умовах експлуатації. 

4. Моделювання робочих процесів гідравлічних модулів системи приводів. 

5. Моделювання процесу роботи пневматичних модулів роботу. 

6. Моделювання електричної частини робототехнічної системи. 

7. Моделювання  системи управління роботом. 

 

Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Комп’ютерне моделювання систем 

мехатроніки і робототехніки  

Складено:  

доцентом кафедри ПГМ, кандидатом технічних наук, доцентом Ночніченком Ігорем Вікторовичем 

 

Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 

Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 
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Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

КОМП’ЮТЕРНЕ ПРОЕКТУВАННЯ 

МОДУЛІВ МЕХАТРОНІКИ І 

РОБОТОТЕХНІКИ 
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 

Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 4 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік,РГР 

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: к.т.н. доцент, Гришко Ігор Анатолійович, Griwkow@ukr.net 

Розміщення курсу  

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Комп’ютерне проектування модулів мехатроніки і 

робототехніки»  складена відповідно до освітньо-професійної програми підготовки бакалавра з 

галузі знань 13 «Механічна інженерія» за спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   

Метою навчальної дисципліни є: оволодіння навиками роботи в різноманітних, спеціалізованих 

програмах тривимірного моделювання, розвитку інженерних навиків та розширює спектр робочих 

програм, які успішно застосовуються у провідних компаніях. 

Предметом навчальної дисципліни є: елементи модулів мехатроніки і робототехніки створені в 

системі автоматизованого проектування CATIA розробленою компанією Dassault Systèmes.  

 Програмні результати навчання :  

Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність використовувати 

інструментальні засоби конструювання, обґрунтовувати та розробляти раціональні 

конструктивні рішення автоматизованих механічних систем, машин, систем 

гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки та їх елементів і 

агрегатів, відповідно до заданих експлуатаційних, функціональних, економічних, ергономічних та 

інших вимог при вирішенні практичних задач, здатність використовувати сучасні підходи та 

інструментальні засоби автоматизованого проектування для створення автоматизованих 

механічних систем, машин, систем   гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і 

http://rozklad.kpi.ua/Schedules/
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робототехніки та їх компонентів із забезпеченням виконання заданих функцій, експлуатаційних 

характеристик та показників ефективності. 

Знання: принципу роботи системи автоматизованого проектування (САПР); знати основні 

підходи конструювання елементів в цій САПР; методи логічної побудови; перевірки повної 

визначеності ескізів та тіл в просторі; опанування принципу зовнішнього керування параметрами 

тіла; буде здатний моделювати складні поверхні і аналізувати їх якість 

Уміння: Створенню параметричних ескізів. Створенню твердотільних деталей різноманітними 

способами. Виконувати роботи зі складними поверхнями та аналіз їх якості. Виконувати роботи 

із листовим тілом. Створенню складальних одиниць з врахуванням обмежень накладених на 

компонент. Створення робочих креслень із раніше розроблених 3D компонентів.  

Досвід: Завдяки тому, що програма адаптована під специфіку виготовлення компонентів для 
аерокосмічної, автомобільної, суднобудівної та інших високоінтелектуальних виробництв, які 

тісно пов’язані з автоматизованими процесами виготовлення, із безпосерезнім залученням 

систем механотроніки та робототехніки, вивчення даного продукту (САПР) значно посилить 

конкурентноспроможність слухачів на ринку праці інженерних кадрів.. 

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін, 

«Роботи і маніпулятори в машинобудуванні». 

Результати вивчення дисципліни «Комп’ютерне проектування модулів мехатроніки і 

робототехніки» є корисними для вивчення дисциплін, пов’язаних з розробкою і дослідженням 

складних мехатронних та робототехнічних систем та їх елементів та на етапі  «Дипломного 

проектування». 

3. Зміст навчальної дисципліни  

1. Налаштування системи 

2. Створення позиційних ескізів (Модуль Sketcher) 

3. Основні компоненти побудови ескізів 

4. Діагностика повної визначенності ескізів (Sketch Analysis) 

5. Проектування твердих тіл в системі CATIA (Модуль Part Design) 

6. Геометричні та розмірні ланцюги в середовищі CATIA 

7. Креслення 2D в системі CATIA (Модуль Drafting) 

8. Проектування поверхонь (Модуль Generative Shape Design) 

9. Елементи поверхневої геометрії Surface-Based Features  

10. Особливості формування дерева моделі із застосуванням Geometrical Sets 

11. Складальні одиниці (Модуль Assembly Design) 

12. Особливості призначення Part Number та Instance Name 

13. Накладення обмежень на компоненти 

14. Простановка 3D аннотацій 

15. Аналіз кривизни поверхонь (Модуль Porcupine Curvature analysis)  

16. Принципи проектування з гори до низу 

17. Принципи проектування з низу до гори 

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Jaecheol Koh CATIA V5 Design Fundamentals / 2012 by Jaecheol Koh, ONSIA Inc. 

2. CATIA V5-6R2015 Basics – Part II Tutorial Books / Copyright 2015 by Kishore 193p 

3. Комаров В.А. Создание 3D моделей авиационных конструкций в программном комплексе 
CATIA V5 / В.А. Комаров, А.А. Вырыпаев, А.С. Кузнецов, Л.В. Одинцова Самарский 

государственный аэрокосмический университет, 2010 40с 

4. CATIA v5 workbook. Releases 8 & 9. Изд - Университет штата Юта, США, 476 с. 

5. Басов К.А. CATIA V5 Геометрическое моделирование / М: 2020 ДМК Пресс. – 272 

6. Kirstie Plantenberg Introduction to CATIA V5 Release 19 / Schroff Development Corporation 
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P.O. Box 1334 Mission KS 66222 www/schroff.com 

 

Додаткові інформаційні ресурси 

1. Ahmed Kovacevic CATIA V5/ City University Lindon Scool of Engineering and Mathematical 

Sciences  

2. Основы (Basics) CATIA V5/ Hetnet consulting 2010 

3. Эскизник (Sketcher) в CATIA V5 / Hetnet consulting 2010 

4. Generative Shape Design Проектирование поверхностей в CATIA V5 / Hetnet consulting 2010 

5. CATIA Product Design Проектирование сборок в CATIA V5 / Hetnet consulting 2010 

6. Твердотельное моделирование (Part DesignPart Design)в CATIA V5 / Hetnet consulting 2010 

7. Петухов Л. Практика CATIA- Drafting Создание чертежа. Методический материал. / 

Прогрестех 2012 

рекомендації та роз’яснення: 

¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ, на інтернет ресурсах та в методичному 
кабінеті кафедри; 

¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 

опанування дисципліни без виконання комплекту основних та кваліфікаційних проектних 

робіт. 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Налаштування системи 

Література: 1 (вступ, розд.1), 3 (вступ, розд.1), 4(вступ, розд.1) 

2.  Створення позиційних ескізів (Модуль Sketcher) 

Література: 1(розд. 4), 2( розд. 3), Д3 

3.  Основні компоненти побудови ескізів 

Література: 2( розд. 3), Д3 

4.  Діагностика повної визначенності ескізів (Sketch Analysis) 

Література: 1(розд. 4), 2( розд. 3), Д3 

5.  Проектування твердих тіл в системі CATIA (Модуль Part Design) 

Література: 1 (розд 6), Д2, Д6 

6.  Геометричні та розмірні ланцюги в середовищі CATIA 

Література: 1 (розд 3, 6), Д2, Д3, Д6 

7.  Креслення 2D в системі CATIA (Модуль Drafting) 

Література: 4(розд. 5), Д7 

8.  Проектування поверхонь (Модуль Generative Shape Design) 

Література: 3(розд. 2), 5(розд. 9, 10), Д4 

9.  Елементи поверхневої геометрії Surface-Based Features  

Література: 3(розд. 2), 5(розд. 9, 10), Д4 

10.  Особливості формування дерева моделі із застосуванням Geometrical Sets 

Література: 1 (розд 6), Д2, Д4, Д6 

11.  Складальні одиниці (Модуль Assembly Design) 

Література: 1 (розд. 12), Д5 

12.  Особливості призначення Part Number та Instance Name 

Література: 1 (розд. 12), Д5 

13.  Накладення обмежень на компоненти 

Література: 1 (розд. 12), Д5 

14.  Простановка 3D аннотацій 

˘̨̓̆̑́̓̔̑́ȡ φɉ̑̏̈̅Ȣ ψɊȟ ˑφȟ ˑψȟ ˑϊ 
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15.  Аналіз кривизни поверхонь (Модуль Porcupine Curvature analysis)  

Література: 5(розд. 11) 

16.  Принципи проектування з гори до низу 

Література: Д2, Д4, Д5, Д6 

17.  Принципи проектування з низу до гори 

Література: Д2, Д4, Д5, Д6 

18.    

Самостійна робота студента 
№ з/п Вид самостійної роботи Кількість годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 30 

2.  Виконання РГР 10 

3.  Підготовка до заліку 8 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 

оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 

нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 

нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  

 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 

види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  

 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в інтернеті;  

 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 

входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  

 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 

етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 

працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 

вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  

 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 

пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 

загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 

робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  
Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 
вимог силабусу.  
Семестровий контроль: іспит.  
Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів. 
Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 
контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 
Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 
100-95 Відмінно 
94-85 Дуже добре 
84-75 Добре 
74-65 Задовільно 
64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 
Не виконані умови допуску Не допущено 
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Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 
стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 
отримує за:  
– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  
– відповіді під час лабораторних/практичних занять (18 занять);  
– виконання модульної контрольної роботи (МКР);  
– виконання розрахунково-графічної роботи (РГР).  
Робота при складанні заліку оцінюються у 30 балів.  
Робота на практичних заняттях (максимум 48 балів):  
– активна творча робота – 1 бал;  
– плідна робота – 0,5 бал; 
– пасивна робота – 0 балів.  
Виконання МКР:   
– творчо виконана робота – 15 балів;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 12 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 6 балів:  
– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Виконання РГР:  
– якісно виконана робота – 22 бали;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 20 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 15 балів: 
 – роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Штрафні та заохочувальні бали:  
За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала.  
Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 
результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 
та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 
Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 
рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 
На заліку студенти виконують роботу в CATIA V5.  
Критерії залікового оцінювання:  

Параметр оцінювання бал 

Солід повністю змодельований по наданим розмірам 13 

Не вірно вказані розміри -1 

Не змодельований хоча б один елемент (фаска, скруглення і т.д.) -1 

Sketch не повністю оброзмірений -1 

Sketch не позиційний -1 

Перевірка CATDUA не пройдена -1 

Наявність не використаних елементів -1 

Солід не зберігає свою геометрію при перебудові -4 

Розміри не відповідають завданню -3 

Оформленное дерева побудови відповідно вимог 9 

В сеті Construction Geometry відсутні задіяні елементив -1 

Part Body не задано рабочим -1 

Не прихована допоміжна геометрія -1 

Солід не збережений в центрі space  -1 

Part Body и Part мають різні імена -1 

3D аннотація не відповідає завданню -4 

Гнучкість моделі 8 

Порушена методологія побудови -4 

Зовнішні параметри не впливають на геометрію -4 

  

Загальна можлива сума балів 30 
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8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 

Завдання №2 

Пропоную Вам змоделювати деталь відповідно до ескізу та деяким вимогам. 

1. Ескіз наведено в файлі Task2.pdf. Еталонна модель - в файлі Task2.stl 

2. Створити наступні параметри 

 
3. Створити мастер-сет з геометрією  

 
Елементи Мастер-Геометрії 

А) Initial Point – точка – початок конструювання. Побудувати з координатами (0;0;0) 

b) Base-Support Plane – площина, яка проходить через Initial Point і паралельна площині XY. 

c) Vertical plane – площина, перпендикулярна Base-Support Plane. Проходить через Initial 

Point і паралельна площині XZ. 

d) Arm-1 – лінія, направлена в сторону першого плеча. Початок – в точці Initial Point, 

напрямок – вздовж осі Х. Довжина задається параметром Arm.1 Length 

e) Arm-2 – лінія, направлена в сторону другого плеча. Початок – в точці Initial Point, 

напрямок – під кутом до осі Х, опора – площина Base-Support Plane. Довжина задається 

параметром Arm.2 Length. Кут – параметр Angle.1 

Побудова: 

Процес побудови тривимірної моделі може бути довільним.  

Якщо біля розміру стоїть TYP, то це означає, що інші подібні елементи мають такий самий розмір.  

Внутрішні діаметри отворів = діаметр зовнішнього циліндру*0,8 

Перевірка деталі: 

При зміні координат точки Initial Point  деталь повинна переміщуватись, і не повинна 

розвалюватись 

При мінімальних змінах параметрів модель не повинна розвалюватись.  

Орієнтовне дерево побудови: 
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¶ Рекомендована тематика РГР 

 

 
 

 

Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Комп’ютерне проектування модулів 

мехатроніки і робототехніки 

Складено:  

доцентом кафедри ПГМ, кандидатом технічних наук, доцентом Гришком Ігорем Анатолійовичем 

 

Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 

Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 
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Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

ІННОВАЦІЙНІ ПРИСТРОЇ 

МЕХАТРОНІКИ (ІПМ) 
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 

Рівень вищої освіти Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, семестр 4 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий контроль/ 

контрольні заходи 

Залік, РГР 

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ViewSchedule.aspx?v=71f34f3e-2c85-436b-8626-

f293567d656d 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: докт. наук, професор, Луговський Олександр Федорович, atoll-

sonic@ukr.net,  асистент кафедри Зілінський Андрій Іванович, 
zilinski.andrew@gmail.com  

Розміщення курсу https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=65549  

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Інноваційні пристрої мехатроніки» складена відповідно до 

освітньо-професійної програми підготовки бакалавра з галузі знань 13 «Механічна інженерія» за 

спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   

Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: - Здатність аналізу 

відомих та формування нових технічних рішень пристроїв, систем, конструкцій та процесів на 

основі принципів мехатроніки, механіки, гідроаеромеханіки і природничих наук; Здатність 

описувати та класифікувати широке коло технічних об’єктів та процесів, що ґрунтується на 

глибокому знанні та розумінні основних механічних теорій та практик, а також базових знаннях 

суміжних наук 

Предметом навчальної дисципліни є: елементна база та мехатронні пристрої і системи та 

процесси що в них відбуваються. Ці питання в даному курсі розглядаються комплексно з 

урахуванням сучасних вимог до знань з технічних, технологічних і економічних аспектів 

машинобудівної галузі. 

 Програмні результати навчання: Вибирати та застосовувати для розв’язання задач 

прикладної механіки придатні математичні методи; використовувати знання теоретичних 

основ механіки рідин і газів, теплотехніки та електротехніки для вирішення професійних завдань 

при створенні новітньої техніки автоматизації; створювати і теоретично обґрунтовувати нові 

принципові рішення та конструкції машин, механізмів та їх елементів на основі методів 

прикладної механіки, загальних принципів конструювання, теорії взаємозамінності, стандартних 

методик розрахунку деталей машин.  

https://mbox2.i.ua/compose/1749487175/?cto=JyUPG%2FolM0cGG3oNPBEqPTcqFzBJ7R9DKSEj%2BgNLbWqXpaWauYGOh6Oanp%2BvhJtuoaLLig%3D%3D
https://mbox2.i.ua/compose/1749487175/?cto=JyUPG%2FolM0cGG3oNPBEqPTcqFzBJ7R9DKSEj%2BgNLbWqXpaWauYGOh6Oanp%2BvhJtuoaLLig%3D%3D
https://mbox2.i.ua/compose/1064437588/?cto=nLmyuJuyaXOciIm7vrGeqNCjypt9WaV8y7yfodCmq8XJrbuTq57OYayx0Vk%3D
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&show&irid=65549
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Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність обирати раціональні 

підходи і технічні засоби до створення, тестування та експлуатації систем керування технічних 

об’єктів та систем, машин та механізмів із засобами механіки, гідропневмоавтоматики, 

електромеханіки, мехатроніки і робототехніки; здатність обирати раціональні підходи і 

технічні засоби до автоматизації технічних об’єктів та систем, машин та механізмів засобами 

механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки, створювати 

конкурентоспроможні технічні об’єкти, застосовувати критерії для  оцінки їх функціональної, 

експлуатаційної, енергетичної та загальної ефективності. 

 

Знання: Можна навчитися створенню інноваційних виконавчих пристроїв, що вміщують 

механічні, гідравлічні, газові, електротехнічні і електронні компоненти, які є новітніми в світі. 

Всі пристрої, з якими будуть ознайомлені студенти, захищені патентами України. Запропоновані 

методики розрахунку систем керування, виконавчих пристроїв, резонансних систем вказаних 

пристроїв дозволять студентам просуватися вперед в галузі створення інноваційних 

мехатронних систем.  

Уміння: Перевіряти відповідність системи управління якістю вимогам міжнародних 

стандартів; Розробляти робочі проекти і конструкторську документацію до виконавчих, 

керуючих, контролюючих і допоміжних пристроїв та енергетичних агрегатів систем 

мехатроніки згідно вимог нормативних документів, зокрема, оптимізовані та інноваційні 

технічні рішення.  

Досвід: Створювати сучасні мехатронні системи та смарт-пристрої для автоматизації та 

підвищення ефективності багатьох технологічних процесів в машинобудуванні, хімічній 

промисловості, медицині та сільському господарстві. 

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 

«Електрогідроавтоматика мехатронних систем», «Гідромеханіка і гідравліка», «Синтез 

дискретних систем керування», «Математичне моделювання і проектування фізично-різнорідних 

систем», «Компютерне моделювання систем мехатроніки і робототехніки». 

Результати вивчення дисципліни «Іноваційні прристрої мехатроніки» є корисними для вивчення 

дисциплін, пов’язаних з розробкою і дослідженням багатофункціональних мехатронних пристроїв 

з рідинними і газовими компонентами, які містять ознаки іноваціної техніки, та на етапі  

«Дипломного проектування». 

3. Зміст навчальної дисципліни  

1. Стан та нові досягнення в галузі виконавчих пристроїв мехатронних систем автоматики.  
2  Аналіз сучасного стану розробок виконавчих пристроїв мехатронних систем автоматики. 
3. Магнітострикційний ефект. Прямий та зворотний п’єзоефект 
4. Сучасні інноваційні пристрої в машинобудуванні.  
5.Принципи побудови вібраційних виконавчих пристроїв. 
6. Низькочастоні та високочастотні виконавчі пристрої мехатронних ситем. 
7. Способи отримання мікро- та макропереміщень в вібраційних приводах. 
8. Принципи побудови ультразвукових кавітаційних виконавчих пристроїв. 
9. Схеми сучасних вібраційних виконавчих пристроїв. 
10.  Принципи побудови електрогідравлічних підсилювачів. 
11. Методики розрахунку вібраційних виконавчих пристроїв. 
12. Методика розрахунку низькочастотних виконавчих пристроїв. 
13. Методика розрахунку ультразвукових виконавчих пристроїв мехатронних систем. 
14. Методика автоматизованого проектування ультразвукових виконавчих пристроїв 
мехатронних систем. 
15.Моделювання роботи ультразвукових виконавчих. 
16. Ультразвукові кавітаційні виконавчі пристрої для розпилювання та обробки рідини. 
17. Ультразвукові кавітаційні фільтри 
18. Застосування в промисловості вібраційних виконавчих пристроїв мехатронних систем. 
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4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Яхно О.М. та інш. Прикладна гідроаеромеханіка і мехатроніка / Під ред. Яхна О.М..- 
Вінниця: ВНТУ , 2019.-  711 с. 

2. Андренко П.Н. Проектирование и расчет элементов и устройств гидропневмоавтоматики. 
Учеб.пос.- Киев, УМК ВО, 1990. – 124 с. 

3. Башта Т.М. Гидропривод и гидропневмоавтоматика. – М.: Машиностроение, 1972. – 320 с. 
4. Луговской А.Ф, Чухраев Н.В. Ультразвуковая кавитация в современных технологиях.- К.: 
Видавничо-поліграфічний центр “Київський університет”, 2007.-244 с. 

5. Сиротюк М.Г. Ультразвуковая кавитация. Обор // Акуст. журн. – 1962, -8, 3. - С. 255. 
6. Черкашенко М.В. Основы гидропневмоавтоматики.-Х.: НТУ «ХПИ», 2010.- 80 с. 
 
Додаткові інформаційні ресурси 
1. Башта Т.М. Гидравлические приводы летательных аппаратов. – М.: Машиностроение, 

1967. 
2. Богданович Л.Б. Гидравлические приводы. – Киев.: Вища школа, 1980 
3. Бурєнніков Ю.А. Гідравліка, гідро- та пневмоприводи: навчальний посібник 
/Ю.А.Бурєнніков, І.А.Немировський, Л.Г.Козлов. Вінниця: ВНТУ, 2013. – 273 с. 

4. Гидравлика, гидромашины и гидроприводы / Башта Т.М., Руднев С.С., Некрасов Б.Б. и др. – 
М.: Машиностроение, 1982. 

5. Луговской А.Ф. Повышение  производительности  ультразвуковых  распылителей 
жидкости / А.Ф. Луговской, В.П. Фесич, А.И. Зилинский, А.Д. Лавриненков // Mechanics and 
Advanced Technologies, 2 (80), 2017, с. 113-122. 

6. Ляшок А. Энергетическая модель процесса ультразвукового распыления в тонком слое / А. 
Ляшок, О. Яхно, А. Луговской // MOTROL. – Lublin-Rzeszow, 2013. – VOL 15 № 5, С. 91 – 97. 
issn 1730-8658. 

7. Луговський О.Ф. Дослідження робочої області проточного трубчастого кавітатора з 
високою інтенсивністю ультразвукових коливань / О.Ф.  Луговський, І.А. Гришко, А.А. 
Новосад // Промислова гідравліка і пневматика, № 2(44),-Вінниця, 2014, с.9-15. 

8. Луговской А.Ф. Мехатронная система управления ультразвуковым трубчатым 
кавитатором / А.Ф. Луговской, А.В. Мовчанюк, В.П. Фесич, А.А. Новосад, И.А. Гришко // 
Вісник НТУУ «КПІ». Машинобудування, Вип. 72, - Київ. 2014, с.156-160. 

9. Luhovskyi O. The Impact of Static Pressure on the Intensity of Ultrasonic Cavitation in Aqueous 
Media / O. Luhovskyi, I. Gryshko, A. Zilinskiy, B. Patsola // ISSN 1063-455X, Journal of Water 
Chemistry and Technology, 2018, Vol. 40, No. 3, pp. 143–150. 

10. Luhovskyi O. Enhancing the Efficiency of Ultrasonic Wastewater Disinfection Technology / O. 
Luhovskyi, I. Gryshko, I. Bernyk // ISSN 1063-455X, Journal of Water Chemistry and Technology, 
2018, Vol. 40, No. 2, pp. 95–101. 

11. Луговський О.Ф. Аналітична модель процесу ультразвукового розпилення в тонкому шарі // 
Наукові вісті НТУУ “КПІ”. – 2002. -№ 3 (23).- С. 53-58. 

 
рекомендації та роз’яснення: 
¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 
¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 
опанування дисципліни без виконання комплекту основних та кваліфікаційних 
лабораторних робіт та самостійного розв’язання типових задач машинобудівної 
гідроавтоматики. 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 
1.  Стан та нові досягнення в галузі виконавчих пристроїв мехатронних систем 

автоматики.  
Література:1,4, дод. 5-11 

2.   Аналіз сучасного стану розробок виконавчих пристроїв мехатронних систем 

javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03798?func=service&doc_number=000332956&line_number=0011&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03799?func=service&doc_number=000332956&line_number=0012&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03799?func=service&doc_number=000332956&line_number=0012&service_type=TAG%22);
javascript:open_window(%22http://library.kpi.ua:8991/F/3TAFFXB9UFIRMFJ2JCG4L69MLU9P9D1VTPQTB2SKRU7KIS33R8-03800?func=service&doc_number=000332956&line_number=0013&service_type=TAG%22);
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автоматики. 
Література: 1-3, 6, дод.1-4 

3.   Магнітострикційний ефект. Прямий та зворотний п’єзоефект 
Література: 3-4, дод.2-8 

4.   Сучасні інноваційні пристрої в машинобудуванні.  
Література: 4, дод.5-11 

5.  Принципи побудови вібраційних виконавчих пристроїв. 
Література: 3,4, дод. 2-8 

6.   Низькочастоні та високочастотні виконавчі пристрої мехатронних ситем. 
Література: 3 (розд.2)4 доп.  

7.   Способи отримання мікро- та макропереміщень в вібраційних приводах. 
Література: 2-5, дод.6 

8.  Принципи побудови ультразвукових кавітаційних виконавчих пристроїв. 
Література: 2-5 

9.   Схеми сучасних вібраційних виконавчих пристроїв. 
Література: 2-5 

10.  Принципи побудови електрогідравлічних підсилювачів. 
Література: 4-5,дод. 2-8 

11.  11. Методики розрахунку вібраційних виконавчих пристроїв. 
Література: 2-4, дод.2-8,  

12.  12. Методика розрахунку низькочастотних виконавчих пристроїв. 
Література: 2-4, дод.2-8 

13.   Методика розрахунку ультразвукових виконавчих пристроїв мехатронних систем. 
Література: 2-4, дод.2-8 

14.  Методика автоматизованого проектування ультразвукових виконавчих пристроїв 
мехатронних систем. 
Література: 4,5 

15.  Моделювання роботи ультразвукових виконавчих. 
Література: 4,5 

16.  Ультразвукові кавітаційні виконавчі пристрої для розпилювання та обробки рідини. 
Література: 1,4,5, дод.5 

17.  Ультразвукові кавітаційні фільтри. 
Література: 1,4,5 

18.  Застосування в промисловості вібраційних виконавчих пристроїв мехатронних систем. 
Література: 4,5, дод. 5-11 

Самостійна робота студента 
№ 
з/п 

Вид самостійної роботи 
Кількість 

годин СРС 
1.  Підготовка до аудиторних занять 40 
2.  Підготовка доРГР 10 

3.  Підготовка до заліку 7 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 
оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 
нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 
нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  
 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 
види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  
 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в Інтернеті;  
 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 
входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  
 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 
етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 
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працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 
вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  
 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 
пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 
загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 
робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  
Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 
вимог силабусу.  
Семестровий контроль: залік.  
Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів. 
Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 
контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 
Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 
100-95 Відмінно 
94-85 Дуже добре 
84-75 Добре 
74-65 Задовільно 
64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 
Не виконані умови допуску Не допущено 

 
Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 
стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 
отримує за:  
– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  
– відповіді під час лабораторних/практичних занять (16 занять); 
– виконання модульної контрольної робот (МКР); 
– виконання розрахунково-графічної роботи (РГР).  
Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  
Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 32 бали):  
– захищена робота – 2 бали;  
– активна творча робота – 1 бал;  
– плідна робота – 0,5 бал; 
– пасивна робота – 0 балів.  
Виконання РГР:  
– якісно виконана робота – 22 бали;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 20 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 15 балів: 
 – роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Виконання МКР: 
– творчо виконана робота – 16 балів;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 14 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 10 балів:  
– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
За несвоєчасне виконання модульної контрольної роботи – 1 штрафний бал за кожний тиждень 
запізнення (всього не більше 5 балів).  
Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 
результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 
та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 
Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 
рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 
На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 
запитання з різних тематичних розділів.  
Критерії залікового оцінювання:  
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– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 
понять, величин: 30 балів;  
– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  
– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 
викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння процесів в пристроях 
мехатроніки з врахуванням конструктивних особливостей: 15-20 балів;  
– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 
роботи: 10-14 балів. 
¶ Рекомендована тематика РГР: 
1. Розрахунок акустичної схеми ультразвукового резонансного 1-хвильового розпилювача 

- робоча частота 33 кГц, продуктивність 0,2 л/хв. 
2. Розрахунок акустичної схеми ультразвукового резонансного ½ -хвильового розпилювача 

- робоча частота 22 кГц, продуктивність 0,1 л/хв. 
3. Розрахунок акустичної схеми ультразвукового резонансного 1 -хвильового розпилювача із 

трубчастою поверхнею розпилення, що збуджується на радіальній моді коливань 
- робоча частота 22 кГц, продуктивність 1 л/хв. 

4. Розрахунок акустичної схеми ультразвукової кавітаційної ванни для очищення 
- ультразвукові випромінювачі 1/2 –хвильові; 
-  ванна прямокутна; 
- робоча частота 33 кГц. 

5. Розрахунок акустичної схеми ультразвукової кавітаційної ванни для очищення 
- ультразвукові випромінювачі 1/2 –хвильові; 
-  ванна циліндрична; 
- радіально-згинальна мода коливань стінок ванни; 
- робоча частота 22 кГц. 

6. Розрахунок акустичної схеми ультразвукового пристрою з акустичним трансформатором 
тиску для обробки рідини  

- ультразвуковий випромінювач 1/2 –хвильовий; 
- трансформатор тиску ¼-хвильовий; 
- робоча частота 22 кГц. 

7. Розрахунок акустичної схеми ультразвукового кавітатора на базі привода-випромінювача 
поздовжніх коливань з плоскою розвиненою поверхнею випромінювання  

-  ультразвуковий випромінювач 1/2 –хвильовий; 
- глибина занурювання до 120 мм; 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 
1. Принципи побудови ультразвукових кавітаційних виконавчих пристроїв. 
2. Схеми сучасних вібраційних виконавчих пристроїв. 

 
Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Інноваційні пристрої механотроніки 
Складено:  
професором кафедри ПГМ, доктором технічних наук, професором Луговським Олександром 
Федоровичем 
 

Ухвалено кафедрою _ПГМ_ (протокол №17 від 14.06.2022 р.) 
Погоджено Методичною комісією інституту  (протокол № 11 від 29.08.2022) 
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Кафедра Прикладної 

гідроаеромеханіки і 

механотроніки 

ЕЛЕКТРОННІ ЗАСОБИ КОНТРОЛЮ І 

КЕРУВАННЯ МЕХАТРОННИХ СИСТЕМ 

(ЕЗКМС)  
Робоча програма навчальної дисципліни (Силабус) 

Реквізити навчальної дисципліни 

Рівень вищої 

освіти 

Перший (бакалаврський)  

Галузь знань 13 Механічна інженерія 

Спеціальність 131 Прикладна механіка 

Освітня програма Автоматизовані та роботизовані механічні системи 

Статус дисципліни Вибіркова 

Форма навчання очна(денна) /дистанційна/змішана 

Рік підготовки, 

семестр 

4 курс, викладається в одному семестрі (осінній/весняний) 

Обсяг дисципліни 4 кредити ЄКТС 

Семестровий 

контроль/ 

контрольні заходи 

Залік, РР  

Розклад занять http://rozklad.kpi.ua/Schedules/ 

Мова викладання Українська 

Інформація про  

керівника курсу / 

викладачів 

Лектор: к.т.н., , доцент, Мовчанюк Андрій Валерійович,  movchanuk@rtf.kpi.ua 

Розміщення курсу https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&sd=10257&cm=47639&rcms=all&ss

m=cm&tree_list= 

https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&sd=10257&cm=12720&rcms=all&ss

m=cm&tree_list=  

Програма навчальної дисципліни 

1. Опис навчальної дисципліни, її мета, предмет вивчання та результати навчання 

Програма навчальної дисципліни «Електронні засоби контролю і керування мехатронних 

систем» (далі ЕЗКМС) складена відповідно до освітньо-професійної програми підготовки 

бакалавра з галузі знань 13 «Механічна інженерія» за спеціальністю 131 «Прикладна механіка».   

Метою навчальної дисципліни є формування у студентів здатностей: - розв’язувати практичні 

задачі вибору, розрахунку та застосування сенсорів та електронних приладів в мехатронних 

системах. 

Предметом навчальної дисципліни є: фізичні принципів роботи та застосування сенсорів, а 

також основам АЦП та ЦАП перетворень. 

 Програмні результати навчання :  

Компетенції, що посилюються вибірковою дисципліною: Здатність описувати та 

класифікувати широке коло технічних об’єктів та процесів, що ґрунтується на глибокому знанні 

та розумінні основних механічних теорій та практик, а також базових знаннях суміжних наук. 

Здатність обирати раціональні підходи і технічні засоби до створення, тестування та 

https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&sd=10257&cm=47639&rcms=all&ssm=cm&tree_list
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&sd=10257&cm=47639&rcms=all&ssm=cm&tree_list
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&sd=10257&cm=12720&rcms=all&ssm=cm&tree_list
https://campus.kpi.ua/tutor/index.php?mode=mob&sd=10257&cm=12720&rcms=all&ssm=cm&tree_list
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експлуатації систем керування технічних об’єктів та систем, машин та механізмів із засобами 

механіки, гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки. Здатність 

використовувати інструментальні засоби конструювання, обґрунтовувати та розробляти 

раціональні конструктивні рішення автоматизованих механічних систем, машин, систем 

гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки та їх елементів і 

агрегатів, відповідно до заданих експлуатаційних, функціональних, економічних, ергономічних та 

інших вимог при вирішенні практичних задач. 

Знання: Знати та розуміти суміжні галузі (механіку рідин і газів, теплотехніку, електротехніку, 
електроніку) і вміти виявляти міждисциплінарні зв’язки прикладної механіки на рівні, 

необхідному для виконання інших вимог освітньої програми 

Уміння: Розробляти раціональні конструктивні рішення автоматизованих механічних систем, 
машин, систем гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки та їх 

елементів і агрегатів, відповідно до заданих характеристик при вирішенні практичних задач 

Досвід: Проектувати автоматизовані механічні системи, машини, системи   

гідропневмоавтоматики, електромеханіки, мехатроніки і робототехніки та їх компоненти із 

використанням комп’ютерних інструментальних засобів, та забезпечувати функції, 

експлуатаційні характеристики та показники ефективності об’єктів проектування.  

2. Пререквізити та постреквізити дисципліни 

Необхідне попереднє успішне оволодіння знаннями та уміннями, набутими при вивченні дисциплін 

«Лінійна алгебра і аналітична геометрія», «Вища математика», «Інформатика», «Загальна 

фізика», «Електротехніка і електроніка», «Основи електроніки» . 

Результати вивчення дисципліни є корисними для подальшого вивчення дисциплін, пов’язаних з 

розробкою і дослідженням складних мехатронних та робототехнічних систем та їх елементів 

та на етапі  «Дипломного проектування». 

3. Зміст навчальної дисципліни  

1. Структура системи збору та обробки первинної інформації. 

2. Симуляція роботи електронних схем. 

3. Цифро-аналогові та аналого-цифрові перетворювачі. 

4. Операційний підсилювач як основа аналогового оброблення сигналів.  

5. Використання позитивного зворотного зв’язку в схемах на ОП. 

6. Фізико-електричні перетворювачі та їх спряження з вимірювальною системою 

7. Аналогові та цифрові системи 

4. Навчальні матеріали та ресурси 

Основні інформаційні ресурси  

1. Пиз, Р. А. Практическая электроника аналоговых устройств. Поиск неисправностей и 

отработка проектируемых схем [Электронный ресурс] / Р. А. Пиз .— М. : ДМК-Пресс, 

2009 .— 317 с. : ил. — (Учебник) .— пер. с англ. - ISBN 0-7506-9499-8. - ISBN 5-94074-004-9 

.— ISBN 978-5-94074-004-9 . 

2. Бэйкер, Бонни.   Что нужно знать цифровому разработчику об аналоговой электронике = 

A Baker's dozen Real analog Solutions for Digital Designers / Бонни Бэйкер. - Москва : Додэка-

ХХI, 2010. - 359 с. 

3. Хоровиц П., Хилл У. Искусство схемотехники / Пер. с англ. ; Изд. 6-е. - М.: Мир, 2003.–704 

с. 

4. Методы практического конструирования при нормировании сигналов c датчиков./ 

Practical Design Techniques for Sensor Signal Conditioning, Edited by Walt Kester, Analog 

Devices, 1999, ISBN-0-916550-20-6. 

 

Додаткові інформаційні ресурси 

1. Charles Kitchin and Lew Counts/ A Designer's Guide to Instrumentation Amplifiers. 2-nd Edition 

/ Analog Devices, Inc, 2004, p.108 
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2. Op Amp Applications Handbook, Edited by Walt Jung, Published by Newnes/Elsevier, 2005, 

ISBN-0-7506-7844-5 (Also published as Op Amp Applications, Analog Devices, 2002, ISBN-0-

916550-26-5). 

3. Датчики : справочник / Под ред. З. Ю. Готры и О. И. Чайковского ; [З. Ю. Готра и др.]. - 

Львов : Каменяр, 1995. - 312 c. 

4. Бриндли, Кейт.   Измерительные преобразователи = Sensors and Transducers : справочное 

пособие : пер. с англ. / К.Бриндли ; - Москва : Энергоатомиздат, 1991. - 143 с. 

5. Измерение электрических и неэлектрических величин : учеб. пособие для студ. вузов, обуч. 
по спец. "Информацинно-измерительная техника"/ Н. Н. Евтихиев, А. Я. Купершмидт и др. 

; под общ. ред. Н. Н. Евтихиева. - Москва : Энергоатомиздат, 1990. - 349 с.  

6. Интегральная электроника в измерительных устройствах / В. С. Гутников. - Ленинград : 

Энергия. Ленингр. отделение, 1980. - 247 с. : ил. 

 

рекомендації та роз’яснення: 

¶ Всі базові літературні джерела є в бібліотеці КПІ та в методичному кабінеті кафедри; 

¶ Жодне джерело, як і всі перелічені літературні джерела разом, не є достатнім для 
опанування дисципліни без виконання комплекту основних та кваліфікаційних 

лабораторних робіт та самостійного розв’язання типових задач розрахунку електронних 

схем та їх елементів. 

Навчальний контент 

5. Методика опанування навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

ЛЕКЦІЙНІ ЗАНЯТТЯ 

 
Назва теми лекції та перелік основних питань  

(перелік дидактичних засобів, посилання на літературу та завдання на СРС) 

1.  Структура системи збору та обробки первинної інформації. 

Джерела первинної інформації. Аналогові та цифрові сенсори. Узагальнена структура 

збору та передавання інформації. Ефект накладання спектру. Частота Найквіста. 

Проблеми електромагнітної сумісності. Обгрунтування вимог до функційних вузлів 

системи збору та передавання первинної інформації. Етапи проектування систем збору 

інформації - розрахунок, симуляція роботи, макетування. 

Література: 1 , доп. 9 

2.  Симуляція роботи електронних схем. 

Пакети симуляції роботи електронних схем. SPICE пакети різних виробників – ORCAD, 

NImultsim, MicroCAP, TINA-TI, LTspice. Порівняння пакетів. Основи роботи в LTspice. 

Опис основних можливостей. Створення моделі. Аналіз моделі. Виведення результатів 

симуляції. 

Література: 4  

3.  Цифро-аналогові та аналого-цифрові перетворювачі. ЦАП. 

Література: 2 доп.2. 

4.  Цифро-аналогові та аналого-цифрові перетворювачі. АЦП. 

Література: 2 доп. 3 

5.   Цифро-аналогові та аналого-цифрові перетворювачі. АЦП.(продовження). 

Література: 2, доп. 3 

6.  Фізико-електричні перетворювачі та їх спряження з вимірювальною системою. 

Література: 3 доп. 5, 6, 7, 8 

7.  Фізико-електричні перетворювачі та їх спряження з вимірювальною 

системою.(продовження). 

Забезпечення робочої точки. 

Література: 4, доп.5, 6, 7,8 
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8.  Використання ОП для обробки сигналів сенсорів.  

Література: 4, доп.2 

9.  Аналогова та цифрова фільтрація сигналів. Програмовані системи. 

Література: 4, доп.2 

Самостійна робота студента 
№ з/п Вид самостійної роботи Кількість годин СРС 

1.  Підготовка до аудиторних занять 42 

2.  Виконання РР 14 

3.  Підготовка до заліку 10 

 

Політика та контроль 

6. Політика навчальної дисципліни (освітнього компонента) 

Система вимог, які викладач ставить перед студентом:  
 ̠ правила відвідування занять: відповідно до Наказу 1-273 від 14.09.2020 р. заборонено 
оцінювати присутність або відсутність здобувача на аудиторному занятті, в тому числі 
нараховувати заохочувальні або штрафні бали. Відповідно до РСО даної дисципліни бали 
нараховують за відповідні види навчальної активності на лекційних заняттях.  
 ̠правила поведінки на заняттях: студент має можливість отримувати бали за відповідні 
види навчальної активності на лекційних заняттях, передбачені РСО дисципліни;  
 ̠використання засобів пошуку інформації на Google-сторінці викладача, в інтернеті;  
 ̠правила призначення заохочувальних та штрафних балів: заохочувальні та штрафні бали не 
входять до основної шкали РСО, а їх сума не перевищує 10% стартової шкали;  
 ̠політика щодо академічної доброчесності встановлює загальні моральні принципи, правила 
етичної поведінки осіб та передбачає політику академічної доброчесності для осіб, що 
працюють і навчаються, якими вони мають керуватись у своїй діяльності, в тому числі при 
вивченні та складанні контрольних заходів з дисципліни;  
 ̠ при використанні цифрових засобів зв’язку з викладачем (мобільний зв’язок, електронна 
пошта, переписка на форумах та у соц. мережах тощо) необхідно дотримуватись 
загальноприйнятих етичних норм, зокрема бути ввічливим та обмежувати спілкування 
робочим часом викладача.  

7. Види контролю та рейтингова система оцінювання результатів навчання (РСО) 

Поточний контроль: експрес-опитування, практичні заняття.  
Календарний контроль: провадиться двічі на семестр як моніторинг поточного стану виконання 
вимог силабусу.  
Семестровий контроль: залік.  
Умови допуску до семестрового контролю: мінімальний семестровий рейтинг більше 40 балів. 
Умовою допуску до заліку може також бути: проходження одного чи двох календарних 
контролів, виконання МКР, відпрацювання всіх практичних занять. 
Таблиця відповідності рейтингових балів оцінкам за університетською шкалою: 

Кількість балів Оцінка 
100-95 Відмінно 
94-85 Дуже добре 
84-75 Добре 
74-65 Задовільно 
64-60 Достатньо 

Менше 60 Незадовільно 
Не виконані умови допуску Не допущено 

 
Рейтинг студента розраховується виходячи із 100-бальної шкали, з них 70 балів складає 
стартова шкала. Стартовий рейтинг (протягом семестру) складається з балів, які студент 
отримує за:  
– відповіді під час проведення експрес-опитувань на лекціях;  
– відповіді під час лабораторних/практичних занять (16 занять);  
– виконання модульної контрольної роботи (МКР);  
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– виконання розрахункової роботи (РР).  
Відповіді на заліку оцінюються у 30 балів.  
Робота на практичних/лабораторних заняттях (максимум 48 балів):  
– виконана і захищена робота – 2 бали;  
– активна творча робота – 1 бал;  
– плідна робота – 0,5 бал; 
– пасивна робота – 0 балів.  
Виконання МКР: 
– творчо виконана робота – 10 балів;  
– роботу виконан без помилок  – 9 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 8 балів;  
– роботу виконано з непринциповими помилками – 6 балів;  
– роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Виконання РР:  
– якісно виконана робота – 12 балів;  
– роботу виконано з незначними недоліками – 11 балів;  
– роботу виконано з певними помилками – 9 балів; 
– роботу виконано з непринциповими помилками – 7 балів; 
 – роботу не зараховано (не виконано або є грубі помилки) – 0 балів.  
Штрафні та заохочувальні бали:  
За правильні відповіді під час експрес-опитувань – 0,5 бала.  
За несвоєчасне виконання модульної контрольної роботи – 1 штрафний бал за кожний тиждень 
запізнення (всього не більше 5 балів).  
Студент отримує позитивну залікову оцінку без додаткових випробувань («автоматом») за 
результатами роботи в семестрі, якщо має підсумковий рейтинг за семестр не менше 60 балів 
та виконав умови допуску до семестрового контролю, які визначені РСО. 
Якщо студент виконав умови РСО щодо допуску до семестрового контролю, але має підсумковий 
рейтинг менше 60 балів або хоче підвищити поточну оцінку, виконує залікову контрольну роботу. 
На заліку студенти виконують письмову контрольну роботу. Кожне завдання містить три 
запитання з різних тематичних розділів.  
Критерії залікового оцінювання:  
– вичерпні відповіді на всі питання білету, а також на додаткові питання, чітке визначення всіх 
понять, величин: 30 балів;  
– в деяких відповідях мають місце певні неточності: 20-25 балів;  
– допускаються окремі помилки, але їх можливо виправити за допомогою додаткових питань 
викладача, має місце знання основних понять і величин, розуміння процесів в електронних засобах 
контролю і керування: 15-20 балів;  
– припускаються суттєві помилки у відповідях або відсутня відповідь на одне з питань залікової 
роботи: 10-14 балів. 

8. Додаткова інформація з дисципліни (освітнього компонента) 

¶ Приклад питань залікової роботи 
1. Принцип роботи АЦП послідовного наближення. 
2. Основні характеристики ЦАП. 
3. Мостові схеми ввімкнення сенсорів. Особливості зняття сигналів.  
¶ Рекомендована тематика РР 
Задача 1. Розрахунок та моделювання роботи вимірювача тиску.  
Задача 2. Розрахунок та моделювання роботи вимірювача температури. 
Задача 3. Розрахунок та моделювання роботи вимірювача деформації.  

Робочу програму навчальної дисципліни (силабус): Електронні засоби контролю і керування 
мехатронних систем 
Складено:  
доцентом кафедри РОС, кандидатом технічних наук, доцентом Мовчанюком Андрієм 
Валерійовичем 
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