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КОМУНІКАЦІЯ  

Комунікація зі студентами буде здійснюватися аудиторно, в 

месенджері Telegram, Viber,  Zoom, Google Classroom. 

 

АНОТАЦІЯ КУРСУ   

Предмет вивчення курсу – мехатронні системи, робототехніка, за- 

кони і системи керування ними. 

Пререквізити курсу: вміти користуватися комп’ютером, знати 

комп'ютерну схемотехнику та програмування контролерів. 

Метою навчальної дисципліни є вивчення основ мехатроніки і 

робототехніки, що об'єднують механізми прецизійної механіки з 

електронними, електротехнічними і комп'ютерними компонентами для 

проектування якісно нових модулів, систем та робототехнічних комплексів, 

розробка апаратно-програмного забезпечення для них. Актуальними є вміння 

використовувати мікроконтролерні платформи у проектуванні 

функціональних вузлів, блоків і модулів, що реалізовують рухові функції, які 

використовуються як основа для рухливих інтелектуальних машин і систем. 
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Завданнями вивчення дисципліни є: засвоєння основ проектування 

систем на основі мікроконтролерів, як найпростішого типу 

мікропроцесорних систем; формування уміння використовувати спеціальні 

програмні засоби проектування апаратно-програмних модулів на основі 

мікроконтролерів; формування знань та умінь проектування та використання 

мікроконтролерної схемотехніки; ознайомлення студентів з принципами та 

методами побудови мехатронних пристроїв та створення у них навичок 

роботи із функціональними вузлами мехатронних пристроїв та систем; 

отримання навиків проектування і застосування мехатронних модулів і 

систем. 

У результаті вивчення навчальної дисципліни здобувач вищої освіти 

повинен 

знати:  

 основні поняття мехатроніки і робототехніки;  

 принципи побудови мехатронних пристроїв, модулів та систем;  

 будову і принцип дії промислових роботів, маніпуляторів та їх окремих 

модулів;  

 класифікацію мехатронних модулів, роботів і маніпуляторів, їх основні 

технічні характеристики; 

 принципи розробки та використання програмного забезпечення для 

роботів і роботизованих комплексів; 

 основні прийоми управління мехатронними модулями за допомогою 

мікроконтролерів. 

вміти:  

 самостійно проектувати структуру мехатронних систем; 

 розробляти та відлагоджувати програмне забезпечення для управління 

маніпулятором або мобільним роботом; 

 аналізувати та обирати робототехнічні засоби для автоматизації 

конкретних технологічних процесів. 

 

ОПИС КУРСУ 

 Форми і методи навчання 

Курс буде викладений у формі лекцій (36 год.) та лабораторних занять 

(18 год.), організації самостійної роботи студентів (66 год.). 

Основна підготовка студентів здійснюється на лекційних та 

лабораторних заняттях, але у значній мірі покладається на самостійне 

вивчення матеріалу студентами денної форми навчання протягом семестру. 

Під час викладання дисципліни використовуються словесні та наочні 

методи навчання: 
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лекції , бесіда, пояснення; практичні методи навчання - виконання 

лабораторних робіт, розв’язання розрахункових завдань, робота з 

літературними джерелами. 

 

Зміст навчальної дисципліни 

Змістовий модуль 1. Мікроконтролери та сенсори. 

Тема 1. Основні поняття і визначення. Області використання мехатронних 

систем (МС), їх загальна класифікація, перспективи розвитку. 

Тема 2. Структура та принципи побудови мехатронних систем. Загальна 

структура мехатронних систем. Принципи побудови і функціонування МС. 

Мехатронний підхід до проектування машин з комп'ютерним управлінням. 

Тема 3. Мікроконтролери. Процесорне ядро. Підсистема пам’яті. Підсистема 

введення-виведення. 

Тема 4. Інтерфейси вводу-виводу мікроконтролерів (UART, I2C, SPI) 

Тема 5. Аналогова та цифрова (дискретна) форма представлення даних. 

АЦП і ЦАП.  Типи ЦАП. 

Тема 6. Датчики мехатронних систем. Класифікація та основні  

характеристики. Види датчиків та принцип їх роботи. 

Тема 7. Резистивні, ємнісні, електромагнітні, п'єзоелектричні та 

електромеханічні перетворювачі. 

Тема 8. Оптичні, хімічні, ультразвукові, датчики на  ефекті Холла та 

термопари. 

Тема 9. Передача даних між мехатронними пристроями. Провідникові 

мережі (RS-485, RS-422, RS-232). Безпровідні мережі (Wi-Fi, Bluetooth). 

Змістовий модуль 2. Мехатроніка та роботосистеми 

Тема 10. Приводи мехатронних систем. Вимоги до приводів. Класифікація 

приводів мехатронних пристроїв та роботів. Пневматичні, гідравлічні, 

електромеханічні та комбіновані приводи. 

Тема 11. Електропривод постійного струму. Колекторний електроприводи. 

Керування моторами постійного струму. Датчики обертів. 

Тема 12. Сервоприводи та крокові двигуни. Характеристики та галузі 

застосування. Способи підключення та керування. 

Тема 13. Перетворювачі руху. Рейкові передачі. Планетарні передачі. 

Передачі гвинт-гайка. Передачі з гнучким зв'язком. 

Тема 14. Системи управління мехатронними об'єктами. Ієрархія управління 

в мехатронних системах. Проектування систем управління мехатронними 

об'єктами. 
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Тема 15. Інтелектуальні мехатронні системи. Інтелектуальні методи 

управління. Інтелектуальне управління мехатронними системами на основі 

нечіткої логіки. 

Тема 16. Роботосистеми. Призначення та області застосування роботів та 

робототехнічних систем. Структура, класифікація і технічні характеристики 

роботів. 

Тема 17. Маніпулятори та сенсорні системи роботів. Структура та основні 

характеристики маніпуляторів. Ступені свободи маніпуляторів. Сенсорні 

системи роботів. 

Тема 18. Керування роботами. Особливості систем автоматичного 

управління роботами. Програмне управління роботами. Системи адаптивного 

керування. 

 

Перелік рекомендованої літератури  

Основна 

1. Ловейкін В.С. Мехатроніка. Навчальний посібник. / Ловейкін В.С., 

Ромасевич Ю.О., Човнюк Ю.В. – К., 2012. - 357 с. 

2. Гуржій А. М. Основи автоматики та робототехніки: Навчальний посібник 

/А. М. Гуржій, А. Т. Нельга, В. М. Співак, О. С. Ітякін, – Дніпро:«Гарант 

СВ», 2021.- 243с. 

3. Цвіркун Л.І. Робототехніка та мехатроніка: навч. посіб. / Л.І. Цвіркун, Г. 

Грулер; під заг. ред. Л.І. Цвіркуна ; М-во освіти і науки України, Нац. 

гірн. ун-т. –3-тє вид., переробл. і доповн. – Дніпро: НГУ, 2017. – 224 с. 

Додаткова література  

4. А.И. Грабченко. Введение в мехатронику: уч. пособие / А.И. Грабченко, 

В.Б. Клепиков, В.Л. Доброскок и др. – Х.: НТУ «ХПИ», 2014. – 264 с. 

5. Н.В. Морзе, Л.О. Основи робототехніки: навчальний посібник / Н.В. 

Морзе, Л.О. ВарченкоТроценко, М.А. Гладун. – Кам’янець-Подільський : 

ПП Буйницький О.А., 2016. – 184 с 

 

ОЦІНЮВАННЯ 

 Методи поточного контролю: виконання завдань лабораторних робіт, 

контрольні роботи. 

Форми і методи підсумкового контролю: залік. 

Поточний та періодичний контроль Сума балів 

Змістовий модуль №1 Змістовий модуль №2 

100 

Т1 Т2 Т3 Т4 Т5 Т6 Т7 Т8 Т9 Т10 Т11 Т12 Т13 Т14 Т15 Т16 Т17 Т18 

2 2 4 4 4 4 4 4 2 2 4 4 4 2 4 4 4 2 

Контрольна робота* за змістовим 
модулем 1 – 20 

Контрольна робота за 
змістовим модулем 2 – 20 
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ФОРМУВАЛЬНЕ ОЦІНЮВАННЯ 

Види навчальної роботи  Змістовий модуль 1  Змістовий модуль 2  
Кількість балів 

за 1 заняття  
(завдання)  

Кількість  
занять  

(завдань)  

Сумарна 

кількість балів 

(max)  

Кількість балів 

за 1 заняття  
(завдання)  

Кількість  
занять  

(завдань)  

Сумарна 

кількість балів 

(max)  

Виконання і захист 

лабораторних 

(практичних) робіт  

5 6 30 10 3 30 

Контрольна робота за 

змістовим модулем  

20 1 20 20 1 20 

Разом      0 - 50     0 - 50  

Підсумкова сума балів 

(залік) 

0 - 100 

 

 

Самостійна робота студентів. 

Самостійна робота представлена у формі підготовки до лекцій та 

лабораторних занять та індивідуальне самостійне завдання. Підготовка до 

лекцій перевіряється з використанням тестових завдань. Звіт з лабораторної 

роботи студенти здають у письмовій формі на протязі 7 днів у Google Class.  

 

ПОЛІТИКА КУРСУ 

- самостійне виконання лабораторних робіт, завдань поточного та 

підсумкового контролю результатів навчання;  

- пропущені контрольні роботи за змістовими модулями 

відпрацьовуються. 

- засвоєння пропущеної теми лекції перевіряється під час складання 

підсумкового контролю.  

 

 

 

 
 

 

 

 


