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Анотація навчального курсу 

 

Цілі вивчення курсу: Наведені в курсі матеріали спрямовані на формування у 

здобувачів вищої освіти знань і навичок в  області  

робототехнічних  систем,  на  базі  яких  фахівець  зможе  

забезпечувати  розробку, застосування  і  експлуатацію  на  

виробництві.  Основний  акцент  робиться  на розумінні  

фундаментальних  концепцій  і  механізмів,  які  лежать  в  основі  

функціонування інтелектуальних робототехнічних систем. 

Курс може бути корисним здобувачам вищої освіти за 

спеціальностями в галузі знань «12. Інформаційні технології», а 

також майбутнім  фахівцям  при роботі із апаратно-програмними 

засобами, які дозволяють управляти робототехнічними 

системами. 

Результати навчання: Знати: принципи навігації  і  керування мобільними  роботами,  

побудови  карти  середовища  та  локалізації,  сенсорику,  

системи технічного зору. 

Вміти: розробляти методи та алгоритми при розрахунку  

найважливіших  характеристик  вузлів  та  підсистем  роботів,  

кінематику  рухів, досліджувати  програмно-апаратні  засоби,  

вивчати  будову  виконавчих  модулів,  що застосовуються  у  

робототехнічних  системах.   

Передумови до початку 

вивчення: 

Базові знання та уявлення з програмування, розробка та аналіз 

комп’ютерних алгоритмів. 

 

 

Мета курсу (набуті компетентності) 

В наслідок вивчення даного навчального курсу здобувач вищої освіти набуде 

наступних компетентностей: 

1. Здатність до отримання концептуальних знань, включаючи знання новітніх 

досягнень в галузі професійної діяльності. 

2. Інтеграція та інтерпретація інформації (даних), вибір методів та інструментальних 

засобів.  

3. Здатність  розробляти  і  впроваджувати  програмні системи  з  використанням    

сучасних  технологій  та  мов програмування,  а  також  здатність  розробляти  і 

впроваджувати  моделі  комп’ютерних  систем  і  мереж засобами комп’ютерного 

моделювання. 

4. Здатність сприймати наново здобуті знання в області комп’ютерної  інженерії,  

розробки  та  експлуатації комп'ютерних  систем  і  мереж,  системного  та  прикладного 

програмування та інтегрувати їх з уже наявними. 

5. Здатність аналізувати та оцінювати коло завдань, які сприяють подальшому 

розвитку програмних та апаратних засобів побудови складних комп’ютерних систем. 

 



 

  

 

 

Структура курсу 

 

№ Тема 
Години 

(Л/ЛБ/ПЗ) 
Стислий зміст Інструменти і завдання 

1.  Умови розвитку та 

еволюція 

робототехнічних 

систем 

2/0/0 Розвиток робототехніки. Робототехніка 

XX та XXІ сторіччя. 

Тести 

2.  Загальні відомості 

про 

робототехнічні 

комплекси 

2/0/0 Основні поняття та визначення. Галузь 

застосування робототехніки. 

Тести 

3.  Класифікація 

робототехнічних 

систем 

4/4/0 Класифікація роботів за застосуванням. 

Класифікація роботів за показниками, що 

визначають їх конструкцію. Класифікація 

роботів за способом управління. 

Класифікація роботів за швидкодією та 

точністю руху. Інтелектуальні роботи. 

Сучасний стан та перспективи. Модельні 

задачі та змагання роботів. 

Лабораторна робота 

«Знайомство з програмним 

симулятором мобільного 

робота MOBOTSIM» 

 

4.  Архітектура та 

система керування 

робототехнічними 

системами 

4/4/0 Основні робототехнічні платформи. 

Базові концепції робототехніки та 

сенсорики, їх архітектура. Моделі 

сенсорів. Моделі представлення 

середовища.  

Лабораторна робота  

«Дослідження алгоритмів 

керування мобільними 

роботами» 

5.  Маніпуляційні 

системи роботів 

2/0/0 Загальна характеристика. Робочі органи 

маніпуляторів. Пристрої пересування та 

управління роботів. 

Тести 

6.  Навігація 

мобільних роботів 

2/4/0 Поняття карти середовища та основні 

технології їх побудови. Статичний метод 

побудови карти середовища мобільного 

робота. 

Лабораторна робота 

«Дослідження алгоритмів 

навігації мобільних 

роботів» 

7.  Засоби локалізації 

в робототехнічних 

системах 

4/0/0 Основні відомості локалізації 

(позиціонування). Алгоритми локалізації. 

Основні характеристики. 

Тести 

8.  Системи 

технічного зору 

5/8/0 Засоби отримання відеозображень. 

Створення сприятливих умов середовища 

та калібрування систем технічного зору, 

системи освітлення. Засоби опису, 

обробки та аналізу відеозображень. 

Розпізнавання образів. Основи 

стереобачення. 

Лабораторна робота 

«Дослідження алгоритмів 

переміщення мобільного 

робота до цілі» 
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Методичне забезпечення 

1. Методичні вказівки до лабораторних робіт з дисципліни «Інтелектуальні 

робототехнічні системи» (для здобувачів вищої освіти 2 курсу магістратури  денної  та  

заочної  форми  навчання  за  спеціальністю123 "Комп’ютерна інженерія") / Уклад.: Деркач 

М.В. – Сєверодонецьк: вид-во СНУ ім. В. Даля, 2021. – 18 с. - електронне видання. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

  

 

 

Оцінювання курсу 

 

За повністю виконані завдання здобувач вищої освіти може отримати визначену кількість 

балів: 

 

Інструменти і завдання Кількість балів 

Лабораторні звіти 40 

Електронне тестування 20 

Залік 40 

Разом 100 

 

 

 

Шкала оцінювання здобувачів вищої освіти 

 

Сума балів за всі 

види навчальної 

діяльності 

Оцінка 

ECTS 

Оцінка за національною шкалою 

для екзамену, курсового 

проекту (роботи), практики 
для заліку 

90 – 100 А відмінно 

 

 

зараховано 

82-89 В 
добре 

74-81 С 

64-73 D 
задовільно 

60-63 Е 

35-59 FX 
незадовільно з можливістю 

повторного складання 

не зараховано з 

можливістю повторного 

складання 

0-34 F 

незадовільно з обов’язковим 

повторним вивченням 

дисципліни 

не зараховано з 

обов’язковим повторним 

вивченням дисципліни 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

  

 

 

Політика курсу 

Плагіат та академічна 

доброчесність: 

Здобувач вищої освіти може пройти певні онлайн-курси, які 

пов'язані з темами дисципліни, на онлайн-платформах. При 

поданні документу про проходження курсу здобувачу вищої 

освіти  можуть бути перезараховані певні теми курсу та 

нараховані бали за завдання. Під час виконання завдань здобувач 

вищої освіти  має дотримуватись політики академічної 

доброчесності. Запозичення мають бути оформлені відповідними 

посиланнями. Списування є забороненим. 

Завдання і заняття: Всі завдання, передбачені програмою курсу мають бути виконані 

своєчасно і оцінені в спосіб, зазначений вище. Аудиторні заняття 

мають відвідуватись регулярно. Пропущені заняття (з будь-яких 

причин) мають бути відпрацьовані з отриманням відповідної 

оцінки не пізніше останнього тижня поточного семестру. В разі 

поважної причини (хвороба, академічна мобільність тощо) 

терміни можуть бути збільшені за письмовим дозволом декана. 

Поведінка в аудиторії: На заняття здобувачі вищої освіти вчасно приходять до аудиторії 

відповідно до діючого розкладу та обов’язково мають 

дотримуватися вимог техніки безпеки. 

Під час занять здобувачі вищої освіти: 

− не вживають їжу та напої; 

− не залишають аудиторію без дозволу викладача; 

− не заважають викладачу проводити заняття. 

Під час контролю знань здобувачі вищої освіти: 

− є підготовленими відповідно до вимог даного курсу; 

− розраховують тільки на власні знання (не шукають інші 

джерела інформації або «допомоги» інших осіб); 

− не заважають іншим; 

− виконують усі вимоги викладачів щодо контролю знань. 

 


