
 



1 ОПИС НАВЧАЛЬНОЇ ДИСЦИПЛІНИ 
 

 

 

Найменування показ- 

ників 

 

Галузь знань, напрям пі- 

дготовки, освітньо- 

кваліфікаційний рівень 

Характеристика навчаль- 

ної дисципліни 

денна форма навчання 

 

Кількість кредитів  – 4 

Напрям підготовки 

13 "Механічна інжене- 

рія" 

(шифр і назва) 

 

Вибіркова 

Модулів –1  

Спеціальність 131 «При- 

кладна механіка»; 

 

Освітньо-наукова про- 

грама 

«Прикладна механіка» 

Рік підготовки: 

Змістових модулів – 1 2-й 

Індивідуальне за- 
вдання зі створення 

віртуальної лаборато- 
рної роботи за темою 

 

Семестр 

Загальна кількість го- 

дин – 120 

3 

Лекції 

 

Тижневих годин для 

денної форми на- 

вчання: 

аудиторних – 3 

самостійної роботи 

здобувача - 5 

 

 

Освітньо- 

кваліфікаційний рівень: 

Доктор філософії (PhD) 

- год. 

Практичні, семінарські 

45 год. 

Лабораторні 

- 

Самостійна робота 

120 год. 

Вид контролю: екзамен 

 

 

Примітка. 
Співвідношення кількості годин аудиторних занять до самостійної роботи 

становить (%): 

для денної форми навчання – 60% 



I ЗАГАЛЬНІ ПОЛОЖЕННЯ 

1.1 Актуальність вивчення дисципліни у зв’язку із завданням професій- 

ної діяльності та навчання. 

«Інтелектуальні керуючі системи» – дисципліна, обов’язкова до ви- 

вчення для аспірантів з галузі знань 13 «Механічна інженерія», спеціальні- 

стю 131 «Прикладна механіка», яка має мету у формуванні системи знань 

щодо інтелектуальних керуючих систем, а саме: аналізу літературних дже- 

рел щодо проектування, діагностики та управління автоматизованим верс- 

татним обладнанням, розробки принципів систематизації для забезпечення 

синергії виробничо-технологічних систем та експериментальних МПС, йо- 

го оснащення, проектування оптимальних мехатронних систем для меха- 

носкладального виробництва на базі МПС, діагностику і управління в 

МПС, технологічне підвищення ефективності реконфігурації виробництва 

на бази МПС. 

1.2 Мета дисципліни – полягає у формуванні системи знань щодо до- 

слідження та створення удосконалених методів проектування, діагностики 

та управління автоматизованим верстатним устаткуванням на базі МПС. 

1.3 Завдання дисципліни: 

1) Розробити теоретичні основи вдосконалення структури верстатних 

систем; 

2) Створити методи оптимального конструювання верстатів - роботів 

на базі МПС; 

3) Теоретично і експериментально обоснувати новий напрямок в 

оснащенні мобільних верстатів - роботів системами контролю, діагностики 

і управління; 

4) Розробити енергоефективні рішення щодо підвищення функкціо- 

нальнивх властивостей виробів і обробного інструменту; 

5) Розробити практичні рекомендації по реконфігурації механоскла- 

дального виробництва на основі МПС. 

1.4 Передумови до вивчення дисципліни: 

Студент повинен вивчити особливості теоретичних основ вдоскона- 

лення структури верстатних систем; методів оптимального конструювання 

верстатів - роботів на базі МПС; теоретичних і експериментальних обгрун- 

тованих нових напрямків в оснащенні мобільних верстатів - роботів систе- 

мами контролю, діагностики і управління; енергоефективні рішення щодо 

підвищення функкціональнивх властивостей виробів і обробного інстру- 

менту; практичні рекомендації по реконфігурації механоскладального ви- 

робництва на основі МПС. 

Згідно з вимогами освітніх програми студенти мають здобути компе- 

тентності: 
- основні проблеми виробництва, 
- проектування мехатронних систем керування технікою машинобудівних систем; 



- стан автоматизації, роботизації, економії енергоресурсів й точності управління ро- 

бочими органами, вузлами, агрегатами, машинами і технічними засобами машино- 

будування; 

- технологічні об’єкти з точки зору можливостей управління ними мехатронними 

системами (МС) керування, 

- створення АСУ виробництв і виробничих комплексів, у яких були б наявні МС; 

- технологічні об’єкти з точки зору можливостей управління ними мехатронними 

системами (МС) керування, створення АСУ виробництв і виробничих комплексів, у 

яких були б наявні МС; 

- методи та способи вирішення на сучасному автоматизованому рівні питань, пов'я- 

заних з екологією виробництва з урахуванням МС керування ним; 

Результатами навчання повинні бути здібності випускника: 

- виконувати математичне та фізико-механічне (на макетах) моделювання об’єктів і 

систем, функціонування робочих органів техніки машинобудування, режимів її реа- 

льної експлуатації, а також МС управління нею по напряму аспірантської програми; 

- використовувати технічні засоби мікропроцесорної техніки і спеціального 

комп’ютерного забезпечення для організації роботи керування об’єктами по напря- 

му аспірантської програми; 

- проводити автоматизований облік і пошук економії матеріальних і енергетичних 

ресурсів в об’єктах управління, забезпечених МС керування; 

- проводити дослідження на об'єктах, забезпечених МС керування, створювати плани 

експериментів, обробляти і оформлювати результати експериментів, виконувати 

оптимізацію як самих процесів управління робочими органами і режимами їх функ- 

ціонування, так і каналами регулювання об'єктів відповідних виробництв по напря- 

му аспірантської програми; 

- працювати з електронними навчальними курсами у діалоговому режимі. 

Невід’ємною ланкою у справі підготовки фахівців, здатних ефектив- 

но ви-користовувати та розвивати сучасні високі технології, є наявність у 

студентів відповідних базових знань. Тут потрібно знати основи фізики 

твердого тіла, основи теорії поля та електромагнітного випромінювання, 

основи квантової механіки та теорії хімічних реакцій, основи теорії тепло- 

і електропровідності та теорії фазово-структурних переходів, основи теорії 

валентності, дисоціації та рекомбінації. Для повного та вільного володіння 

всім названим потрібно й використання відповідного математичного апа- 

рату. З другого боку, задача побудови і використання технічно та економі- 

чно обґрунтованих технологічних процесів, заснованих на застосуванні 

концентрованих потоків енергії, потребує знань таких класичних інженер- 

них дисциплін як „Технологія машинобудування”, „ Технологія конструк- 

ційних матеріалів”, „Теорія різання”, а також відомості про автоматизацію 

виробничих процесів, про економіку та організацію виробництва. 

1.5 Мова навчання: українська. 
1.6 Обсяг навчальної дисципліни та його розподіл за видами навча- 

льних занять: загальний обсяг становить 120 годин / 4 кредитів ЄКТС: 

практичні – 45 годин, самостійна робота студентів – 75 годин. 



II ПРОГРАМНІ РЕЗУЛЬТАТИ НАВЧАННЯ 

У результаті вивчення навчальної дисципліни студент повинен про- 

демонструвати достатній рівень сформованості наступних програмних ре- 

зультатів навчання. 

У загальному вигляді їх можна навести наступним чином: 

у когнітивній сфері: 

- студент здатний продемонструвати знання і розуміння класифікації 

наукових досліджень, відтворити етапи науково-технічного дослідження; 

- студент здатний продемонструвати знання і розуміння методів тео- 

ретичного дослідження та використовувати доступні програмні засоби 

комп’ютерного моделювання для реалізації таких методів; 

- студент здатний продемонструвати знання і розуміння способів 

планування експерименту, відтворювати метод підбору емпіричних фор- 

мул, вибирати критерії перевірки адекватності емпіричної моделі, описати 

склад заявки на патент; 

в афективній сфері: 

- студент здатний критично осмислювати лекційний та поза лекцій- 

ний навчальний матеріал; аргументувати на основі теоретичного матеріалу 

власну позицію стосовно використання методів теоретичного та експери- 

ментального наукового дослідження в різноманітних професійних та на- 

вчальних умовах; дискутувати в професійному середовищі з питань обґру- 

нтованості прийнятих рішень; 

- студент здатний співпрацювати із іншими студентами та виклада- 

чем в процесі обговорення проблемних моментів на лекційних та практич- 

них заняттях, при виконанні і захисті індивідуальних завдань; ініціювати 

та брати участь в дискусії з питань навчальної дисципліни, розділяти цін- 

ності колективної та наукової етики; 

у психомоторній сфері: 

- студент здатний слідувати методичним підходам щодо практичного 

використання методів теоретичного та експериментального наукового дос- 

лідження в навчальній та професійній діяльності; 

- контролювати результати власних зусиль в навчальному процесі та 

коригувати (за допомогою викладача) ці зусилля для ліквідації пробілів у 

засвоєнні навчального матеріалу або формуванні навичок; 

- самостійно здійснювати пошук, систематизацію, викладення мате- 

ріалу, складати план експерименту за заданими умовами, розробляти емпі- 

ричну модель на основі даних експерименту, визначити за відомою мето- 

дикою адекватність моделі, відтворити за визначеним складом звіт з нау- 

кової тематики та складати заявку на винахід або корисну модель самос- 

тійно або у групі під час навчання та в професійній діяльності. 



 

 

мами 

III ПРОГРАМА ДИСЦИПЛІНИ 

3.1 Розподіл обсягу дисципліни за видами навчальних занять та те- 

 

 

Найменування модулів, тем 

Розподіл за семестрами та 
видами занять, часи 

Всь 
ого 

Л П Лаб СРС 

1 2 3 4 5 6 

Тема 1 Аналіз літературних джерел щодо проектування, 
діагностики та управління автоматизованим верстатним 

обладнанням 

20 - 7,5 - 12,5 

Тема 2 Розробка принципів систематизації для забезпе- 
чення синергії виробничо-технологічних систем 

20 - 7,5 - 12,5 

Тема 3 Розробка експериментальних МПС 20 - 7,5 - 12,5 

Тема 4 Проектування оптимальних мехатронних систем 
для механоскладального виробництва на базі МПС 

20 - 7,5 - 12,5 

Тема 5 Діагностика і управління В МПС 20 - 7,5 - 12,5 

Тема 6 Технологічне підвищення ефективності реконфі- 
гурації виробництва на бази МПС 

20 - 7,5 - 12,5 

Всього 120 - 45 - 75 

Л – лекції; П – практичні заняття; Лаб – лабораторні заняття; СРС - самос- 

тійна робота студентів. 

3.2 Тематика практичних занять 
 

Найменування теми і роботи 
Обсяг у 

годинах 

Навчально- 

методичні 
матеріали 

Практична робота 1 Діагностики та управління ав- 
томатизованим верстатним обладнанням 

7,5 [1-14] 

Практична робота 2 Систематизація синергії виро- 
бничо-технологічних систем 

7,5 [15-28] 

Практична робота 3 Розробка експериментальних 

МПС 
7,5 [29-35] 

Практична робота 4 Проектування оптимальних 

мехатронних систем для механоскладального вироб- 
ництва на базі МПС 

7,5 [36-50] 

Практична робота 5 Діагностика і управління в 
МПС 

7,5 [51-65] 

Практична робота 6 Технологічне підвищення ефе- 
ктивності реконфігурації виробництва на бази МПС 

7,5 [66-84] 



3.3 Перелік індивідуальних завдань 

На самостійну роботу студентів по вивченню дисципліни «Інтелектуа- 

льні керуючі системи» передбачено 75 годин, що складає 62,5% від ауди- 

торного фонду часу, запланованого програмою дисципліни. 

На самостійну роботу заплановано аналітичний огляд літературних 

джерел за темою наукової роботи; розробку алгоритму та файлів програми 

для виконання математичного моделювання и оптимізації; підготовку 

статті в збірку наукових статей або заявки на винахід (для студентів, що 

навчаються за програмою аспірантів) відповідно з індивідуальним завдан- 

ням, яке отримує студент на початку триместру. 

IV КРИТЕРІЇ ОЦІНЮВАННЯ 

 

4.1 Перелік обов’язкових контрольних точок для оцінювання знань 

студентів денної форми навчання 

 

Пор. 
№ 

Назва та короткий 

зміст контрольно- 
го заходу 

Max 
балів 

Характеристика критеріїв досягнення резуль- 

тату навчання для отримання максимальної 
кількості балів 

1 Контроль поточної 
роботи на практи- 

чних заняттях 

50 Студент здатний правильно виконати типове 
завдання за варіантом відповідно відомій ме- 

тодики та пояснити прийняті рішення 

2 Індивідуальне за- 

вдання 

25 Студент продемонстрував проробку заданої 

індивідуальної  теми  на  високому рівні  та 

представив це у вигляді якісного рефератив- 

ного звіту 

3 Підсумкова конт- 
рольна робота 

25 Студент виконав тестові завдання 

Поточний контроль 100  

Підсумковий контроль 

(залік) 

100 Студент навів аргументовані відповіді на за- 
вдання, що відповідають програмним резуль- 

татам навчання з дисципліни 

Всього 100  



4.2 Критерії оцінювання сформованості програмних результатів на- 

вчання під час підсумкового контролю 

 

Синтезований опис 

компетентностей 

Типові недоліки, які зменшують рівень до- 

сягнення 
програмного результату навчання 

Когнітивні: 

 студент здатний продемонструвати 

знання і розуміння класифікації наукових 

досліджень, відтворити етапи науково- 

технічного дослідження; 

 студент здатний продемонструвати 

знання і розуміння методів теоретичного 

дослідження та використовувати доступні 

програмні засоби комп’ютерного моде- 

лювання для реалізації таких методів; 

 студент здатний продемонструвати 

знання і розуміння способів планування 

експерименту, відтворювати метод підбо- 

ру емпіричних формул, вибирати критерії 

перевірки адекватності емпіричної моделі, 

описати склад заявки на патент; 

75-89% - студент припускається суттєвих поми- 

лок в побудові планів експериментів та розра- 

хунках; припускається помилок в використанні 

методів теоретичних досліджень, оформленні 

наукового звіту або заявки на винахід 

60-74% - студент некоректно виконує методику 

основних розрахунків та побудови плану експе- 

рименту; припускається помилок в оформлені 
звіту та заявки 

менше 60% - студент слабо орієнтується в осно- 

вних поняттях, не може самостійно використо- 

вувати методи теоретичних досліджень для пе- 

ревірки нових технічних рішень, не може самос- 

тійно обробити результати експерименту. 

Афективні: 

- студент здатний критично осмислювати 

лекційний та поза лекційний навчальний 

матеріал; аргументувати на основі теоре- 

тичного матеріалу власну позицію стосо- 

вно використання методів теоретичного та 

експериментального наукового дослі- 

дження в різноманітних професійних та 

навчальних умовах; дискутувати в профе- 

сійному середовищі з питань обґрунтова- 

ності прийнятих рішень; 

 - студент здатний співпрацювати із 

іншими студентами та викладачем в про- 

цесі обговорення проблемних моментів на 

лекційних та практичних заняттях, при 

виконанні і захисті індивідуальних за- 

вдань; ініціювати та брати участь в диску- 

сії з питань навчальної дисципліни, розді- 

ляти цінності колективної та наукової 

етики; 

75-89% - студент припускається певних логіч- 

них помилок в аргументації власної позиції в 

дискусіях на заняттях та під час захисту індиві- 

дуального завдання; відчуває певні складності у 

поясненні фахівцю окремих аспектів професій- 
ної проблематики 

60-74% - студент припускається істотних логіч- 

них помилок в аргументації власної позиції, 

слабко виявляє ініціативу до участі в дискусіях 

на заняттях та індивідуальних консультаціях за 

наявності складності у виконанні індивідуаль- 

ного завдання; відчуває істотні складності у 

поясненні фахівцю або нефахівцю окремих ас- 

пектів професійної проблематики 

менше 60% - студент не здатний продемонстру- 

вати володіння логікою та аргументацією у ви- 

ступах, не виявляє ініціативу до участі в диску- 

сіях, до консультування з проблемних питань у 

виконанні індивідуального завдання; не здатний 

пояснити нефахівцю відповідних аспектів про- 

фесійної проблематики; виявляє зневагу до ети- 
ки навчального процесу 

Психомоторні: 

- студент здатний слідувати методичним 

підходам щодо практичного використання 

методів теоретичного та експерименталь- 

ного наукового дослідження в навчальній 

та професійній діяльності; 

- контролювати результати власних зусиль 

в навчальному процесі та коригувати (за 

допомогою викладача) ці зусилля для лік- 

відації пробілів у засвоєнні навчального 

матеріалу або формуванні навичок; 

75-89% - студент припускається певних поми- 

лок у стандартних методичних підходах та від- 

чуває ускладнення при їх модифікації за зміни 

вихідних умов навчальної або прикладної ситу- 
ації 

60-74% - студент відчуває ускладнення при мо- 

дифікації стандартних методичних підходів за 

зміни вихідних умов навчальної або прикладної 
ситуації 

менше 60% - студент нездатний самостійно 
здійснювати пошук та опрацювання технічної 



 - самостійно здійснювати пошук, сис- 

тематизацію, викладення матеріалу, скла- 

дати план експерименту за заданими умо- 

вами, розробляти емпіричну модель на 

основі даних експерименту, визначити за 

відомою методикою адекватність моделі, 

відтворити за визначеним складом звіт з 

наукової тематики та складати заявку на 

винахід або корисну модель самостійно 

або у групі під час навчання та в профе- 

сійній діяльності. 

інформації, виконувати індивідуальне завдання, 

проявляє ознаки академічної не доброчесності 

при підготовці індивідуального завдання та ви- 

конанні контрольної роботи, не сформовані на- 

вички самостійності результатів навчання і на- 

вичок міжособистісної комунікації з прийняття 

допомоги з виправлення ситуації 

 

 

V ЗАСОБИ ОЦІНЮВАННЯ 

 

Пор. 
№ 

Назва та короткий зміст 
контрольного заходу 

Характеристика змісту засобів оцінювання 

1 Контроль поточної роботи 
на практичних заняттях 

Оцінювання якості виконання типових завдань 
відповідно методики 

2 Індивідуальні завдання Оцінювання якості виконання реферату з точки 

зори розкриття суті теми, глибини проробки 

питання (використані джерела), якості оформ- 

лення та відповіді на питання під час захисту 
роботи 

3 Підсумкові контрольні 
роботи 

Стандартизований тест 

Підсумковий контроль Основні питання з тем курсу 
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