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1. зАгАльнI положЕння
вiдповiдно до Правил прийому до Щержавного унiверситету iнфраструктури та
технологiй Унiверситет здiйснюе пiдготовку за piBHeM вищот йiти -.rЁр.",
(бакалаврським) за освiтньо-професiйними програмами зi скороченим r.рйirо^n
навчання осiб, якi
спецiалiст>.

здобули освiтньо-ква-гriфiкацiйний piBeHb <<молодший

програма фахових випробувань зi спецiалъностi <<робототехнiка та
комп'ютеризованi системи управлiння>> (далi - Програма) е нормативним
документом Щержавного унiверситету iнфраструктури та технологiй, який
розроблено кафедрою технiчних систем та процесiв управлiння в судноводiннiна ocHoBi освiтньо-професiйноТ програми кСулноводiння> пiдготовки
молодшого спецiалiста галузi знань 27l <рiчковий та морський транспорт) та
освiтньо-професiйноi програми 151 <Автоматизованi та компьютерно-
iнтегрованi технологii> галузi знань l5 кАвтоматизацiя та приладобуду"u"п"u
квалiфiкацiя - фахiвець з автоматики та автоматизацii 

"а 
,ра"спортi (водний

транспорт)

Програму розроблено з урахуванням рекомендацiй MiHicTepcTBa освiти i науки
украiни та згiдно Правил прийому на навчання до ,.щержавного унiверситету
iнфраструктури та технологiй.
.Щержавний унiверситет iнфраструктури та технологiй приймае на перший (зi
скороченим TepMiHoM навчання) або другий (третiй) курс (з нормативним
TepMiHoM навчання на BaKaHTHi мiсця) осiб, якi Ъдобули ocBiTHbo-
квшriфiкацiйний piBeHb молодшого спецiалiста, на визначену кiлькiсть мiсць
для здобуття ступеня бакалавра.
зарахування до Унiверситету здiйснюеться за результатами вступного
випробування в межах лiцензiйного обсягу.
Встугrники складають письмове вступне випробування з фаху.
програма випробування включае два теоретичних питання

2. ЕКЗАМЕНАЦIЙНI ПИТАННЯ
1. Роздiл 1 Управлiння роб ми i робототехнiчними системами Математичнi
моделi манiпуляторiв. Задачi кiнематики. Класифiкацiя завдань i способiв
управлiння роботами. Види систем керування роботами. Математичний опис
роботiв. Функцiональнi схеми систем управлiння роботiв. Завдання планування
руху робота. Планування руху в манiпуляторах i рухомих роботiв.Математичний опис манiпуляторiв з приводами, рухJIивих роботiв, п.д"п"-
ОПеРаТОРа. МОДеЛЮВаННЯ РОбОтiв на Е,ОМ. Зворотнiй ,u"дu"r" кiнематики.
Постановка задачi. Аналiтичне рiшення озк. Геометричне рiшення озк.
Чисельнi методи розв'язання озк. Задачi динамiки в управлiннi роботами.пряма i зворотна задачi динамiки в системах управлiннъ манiпуляторами.
,Щинамiка роботiв. OcHoBHi завдання. Рiвняння ЛЪгранжа-Ейлера. ПрЙклад
виведення рiвняння Лагранжа. Швидкiсть довiльноi точки ланки манiпулятора.
кiнетична енергiя механiчноi системи манiпулятора. Визначення MoMeHTiB
iнерцii. Потенцiйна енергiя манiпулятора. Висновок рiвнянь динамiки.
,,Щинамiчна модель двухзвеннiка. Приклад моделi д"уr."."нiка. Спрощення
динамiчних моделей. Завдання оптим€lпьного управлiння рухомими роботами

ота



завдання управлiння рухомими роботами. Планування, тактичне управлiння,
лок€tльне управлiння. Математичнi моделi рухомих об'ектiв. Рiвняння твердого
теля в тривимiрному просторi. Кiнематики, динамiка, виконавчi механiзми.
Приклади моделей. оптимальний пiдхiд до синтезу управлiнь роботами.Критерii оптимаJIьностi. Варiацiйний
програмування. Принцип оптимаJIьностi.

метод. Метод динамiчного
Рiвняння Беллмана в дискретноi i

безперервнот формах. Приклади. Принцип максимуму Понтрягiна. Рiшення
оптималЬноI завДання управлiння роботом на ocHoBi принципу максимуму.
Завдання про швидкодiю. Приклади. Зв'язок мiж принципом максимуму i
МеТОДОМ Динамiчного програмування. Аналiтичне конструювання оптимаJIьних
РеГУЛЯТОРiВ. Квадратичнi критерii якостi. Рiвняння екстремалiв. Рiшення
ЗаВДаННЯ АКОР методами класичного варiацiйного числення. Рiшення завдання
АКОР На ocнoBi принципу максимуму. Рiшення завдання АКОР на ocHoBi
МеТОДУ динамiчного програмування. Приклади. Адаптивне, Робастное i
iНтеллекУт€Lльное управлiння роботами Адаптивнi пiдхiд в Teopii управлiння.
ОГляд аДаптивних методiв. Характеристика безпошукове i пошукових методiв
аДаПТИВНОГО УПРаВЛенiя.сiнтез безпошукове адаптивних систем керування
РОбОТаМИ. Пряме i непряме адаптивне управлiння. Оцiнювання збурень.
Адаптивна система з ет€uIонною моделлю. Приклади синтезу для безекiпажних
СУДеН. Iнтелекту€uIьне управлiння роботами. Завдання iнтелекту€Lльного
УПРаВЛiння. Рiшення завдання планування pyxiB на базi нейронних мереж.
Нечiткi регулятори в задачах управлiння роботами.

2. РОЗДiЛ 2 Математичне опис нечiтких систем. Функцii прин€lJIежностi.
ЛiНгвiСтичнi змiннi. ФазифiкацiТ, нечiткий висновок, дефазифiкацiя. Приклади.
РОбаСтнi пiдходи до побудови управлiння роботами. Класичне опис робастного
Фегулятора. Параметрична невизначенiсть. Робастнi методи, що забезпечують
максимальну ступiнь стiйкостi. Синтез систем управлiння рухомими роботами
на базi функцiй Ляпунова. Лiнiйний виладок. Рiвняння Ляпунова. Нелiнiйний
випадок. Синтез управлiнь рухомими об'сктами на базi некласичних
фУНКЦiОналiв. ФОР. Самоорганiзуються регулятори. Позицiйно-Траекторнi
управлiння рухомими об'ектами IvIетод обернених задач в задачi синтезу
регуляторiв рухомих об'ектiв. Метод структурного синтезу. Позицiйно-
TpaekTopHi управлiння рухомими об'ектами. Планування траекторiй. Синтез
РеГУПЯТОРiВ. Адагrтацiя гrозицiЙно-траекторЕи)( закокiв управrriнкя. Атrторктмrл.
ОЦiНЮВаНня. Пряма i непряма адаштацiя. Управлiння рухомими роботами в
УМОВаХ неВиЗначених середовищ. Використання нестiйких режимiв для обходу
ПеРеШКОД. Метод потенцiЙних полiв. Методи реактивноi навiгацiТ. Системи
УПРаВЛiННЯ В ЛЮДино-машинних системах. Системи командного управлiння.
СИСТеМи копiюе управлiння. Системи управлiння з задаючими органами.
Системи супервизорного i iнтерактивного управлiння.

3. ПРИКЛАД ТИПОВОГО ЗАВДАННЯ
1. Управлiння роботами i робототехнiчними системами.
2. Математичне опис нечiтких систем..



дисциплiни, обГрунтовано використовуе ix для прийняття
правиJIьних рiшень в стандqртних ситуацiях, аIIе мае
труднощi у використаннi yMiHb у нестандартних умовах.
Абiтурiент при розв'язку завдання та одержанi вiдповiдi
допускае cyTTeBi помилки.

60...64 Абiтурiент володiе базовими знаннями в обсязi програми
навчальноi дисциплiни, що дозволяе використовувати ik
для прийняття обгрунтованих рiшень тiльки в стандартних
ситуацiях.
Завдання виконано задовiльно - частково наведенi пише
декiлька KpoKiB, oKpeMi формули, в вiдповiдi допущенi
cyTTeBi lrомилки.

0 Абiтурiент не проявив базовi знання в обсязi програми
навчшIьноi дисциплiни, або володiе матерi€Lлом на
початковому piBHi, значну частину матерiалу вiдтворюе на

репродуктивному piBHi. Вiдповiдь або вiдсутня, або не
правильна, не вiдповiдае змiсту питання, або отримана за
допомогою cTopoнHix джерел iнформацiТ.

З. Сумарна оцiнка вiдповiдi на екзаменацiйний бiлет оцiнюеться за 100-
бальною шкалою, як середнс арифметичне значенЕя балiв оцiнок з кожного
питання

Ro=

округлене до найближчого цiлого.

Rl+R2

4. Максим€llrьна кiлькiсть балiв, якi можна отримати за вiдповiдь на
екзаменацiйний бiлет - 100 балiв.
5. Перерахунок балiв сумарноi оцiнки в пiдсумок додаткового вступного
випробування абiтурiента, згiдно критерiТв ECTS, визначаеться за наступною
шкалою:
Сума набраних
балiв Л0

оцiнка

95...100 А
85...94 в
75...84 с
65...74 D
60...64 Е
менше 60 Fх
6. Перерахунок балiв фахового вступЕого випробування абiтурiента в 200-
бальну шк€шу для формування конкурсного балу проходить за наступноЮ
таблицею:



4. ПРИКIНЦЕВI ПОЛОЖЕННЯ
Використання допомiжного матерiалу: _

Пiд час проведення вступного вигrробування абiтурiенту забороняетъся
використовувати cTopoHHi джерела iнформацii - допомiжнi матерiали, мобiльнi
ПРИСтрОi, довiдники та технiчнi засоби, за виключенням к€tлькулятора, але не з
мобiльного телефону.

5. критЕрII оцIнювАння
1. Оцiнювання здiйснюеться за результатами вiдповiдей на два
екзаменацiйнi завдання.
2. Вiдповiдь на кожне завдання бiлету оцiнюетьсяза 100-балъною
шк€Lпою:

Бали
Ri

Критерii оцiнювання вiдповiдi на кожне завдання бiлету

95...100 Абiтурiент володiе глибокими i мiцними знаннями в обсязi
програми навч€LпьноТ дисциплiни, усвiдомлено
використовус ik для прийняття правильних та
обrрунтованих технiчних рiшень в нестандартних
ситуацiях.
Абiтурiент продемонстрував умiння та навички достатнi
для одержання вiдмiнного безпомилкового розв'язку
завдання в повному обсязi та отримав правильну вiдповiдь.

85...94 Абiтурiент володiе узагальненими знаннями в обсязi
rrрограми навч€tльноi дисциплiни, аргументовано
використовуе ik для прийняття правильних рiшень в
нестандартних ситуацiях.
Абiтурiент продемонстрував умiння та навички достатнi
для правильного розв'язку та отримання правильноТ
вiдповiдi.

75. ..84 Абiтурiент самостiйно i логiчно вiдтворюе матерiал, в
обсязi програми навч€lльноi дисциплiни, аргументовано
використовуе ik для прийняття правилъних рiшень в
нестандартних ситуацiях.
Абiтурiент продемонстрував умiння та навички для
правильного розв'язку завдання та отримання вiдповiдi. з
несуттевими помилками або нерацiона.пьним способом
розв'язку, чи при розв'язаннi допущенi помилки в
математичних обчисленнях.

65 ...74 Абiтурiент виявляе знання i розумiння основних
теоретичних положень в обсязi програми навчальноТ
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