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1. зАгАльнI положЕння
Вiдповiдно до Правил прийоп+у до Щержавного унiверситету

iнфраструктури та технологiй Унiверситет здiйснюе пiдготовку за piBHeM вищоi

освiти - першим (бакалаврським) за освiтньо-професiйними програмами зi

скороченим TepMiHoM навчання осiб, якi здобули освiтньо-квалiфiкацiйний

piBeHb кБАКАЛАВЬ обо кМАГIСТР) за iншою спецiа-гtьностю (зарахування на

3 курс)

Програма фахових випробувань зi спецiальностi <<Робототехнiка та

комп'ютеризованi системи управлiння>> (даrri - Програма) е нормативним

документом Щержавного унiверситету iнфраструктури та технологiй, який

розроблено кафедрою технiчних систем та процесiв управлiння в судноводiннi

на ocHoBi освiтньо-професiйноТ програми 15 1 <Автоматизованi та

компьютерно-iнтегрованi технологii> галузi знань 15 <Автоматизацiя та

приладобудування> квалiфiкацiя - фахiвець з автоматики та автоматизацii на

транспортi (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 прийма€ на другий

(третiй) курс (з нормативним TepMiHoM навчання на BaKaHTHi мiсця) осiб, якi

здобули освiтньо-квалiфiкацiйний piBeHb (БАКАЛАВР> обо магiстр за iншою

спецiалъностю (зарахування на З курс) , на визначену кiлькiсть мiсць для

здобуття ступеня бакалавра.

Зарахування до Унiверситету здiйснюеться за результатами вступного

випробування в межах лiцензiйного обсягу.

Вступники складають письмове вступне випробування з фаху

Програма випробування включае два теоретичних питання

2. ЕКЗАМЕНАЦIЙНI ПИТАННЯ

1. Роздiл 1 Управлiння роботами i робототехнiчними системами

Математичнi моделi манiпуляторiв. Задачi кiнематики. Класифiкацiя завдань i



способiв управлiння роботами. Види систем керування роботами.

Математичний опис роботiв. ФункцiональнГ схеми систем управлiння роботiв.

завдання планування руху робота. Планування руху в манlпуляторах 1 рухомих

роботiв. Математичний опис манiпуляторiв з приводами, рухJIивих роботiв,

людини-оператора. Моделювання роботiв на Еом. Зворотнiй завдання

кiнематики. Постановка задачi. Аналiтичне рiшення оЗК. Геометричне рiшення

озк. Чиселънi методи розв'язання озк. Задачi динамiки в управпiннi роботами.

пряма i зворотна задачi динамiки в системах управлiння манiпуляторами.

,Щинамiка роботiв. OcHoBHi завдання. Рiвняння Лагранжа-Ейлера. Приклад

виведення рiвняння Лагранжа. Швидкiсть довiлъноi точки JIанки манiпулятора.

кiнетична енергiя механiчнот системи манiпулятора. Визначення MoMeHTiB

iнерuii. Потенцiйна енергiя манiпулятора. Висновок рiвнянь динамiки,

Щинамiчна моделЬ двухзвеннiка. Приклад моделi двухзвеннiка, Спрощення

динамiчних моделей. Завдання оптим€lJIьного управлiння рухомими роботами

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 управлiнъ роботами,

Критерii оптим€UIьностi. Варiацiйний метод. Метод динамiчного

програмУвання. ПринциП оIIтимаJIЬностi. Рiвняння Беллмана в дискретноI i

безперервноi формах. Приклади. Принцип максимуму Понтрягiна, Рiшення

оптим€шьноi завдання управлiння роботом на ocнoBi принципу максимуму,

завдання про швидкодiю. Приклади. Зв'язок мiж принципом максимуму 1

методом динамiчного програмування. дншiтичне конструювання оптимulJIьних

регуляторiв. Квадратичнi критерiт якостi. Рiвняння екстремалiв. Рiшення

завдання дкор методами класичного варiацiйного числення. Рiшення завдання

дкоР на ocнoBi принципу максимуму. Рiшення завдання дкоР на ocHoBi

методу динамiчного програмування. Приклади. Ддаптивне, Робастное i

iнтеллекутаJIьное управлiння роботами Адаптивнi пiдхiд в теорii управлiння,

Огляд адаптивних методiв. Характеристика безпошукове i пошукових методiв

адаптивного управленiя.сiнтез безпошукове адаптивних систем керування



роботами. Пряме i непряме адаптивне управлiння. Оцiнювання збурень.

ддаптивна система з еталонною моделлю. [триклади синтезу для безекiпажних

суден. Iнтелекту€IJIьне управлiння роботами. Завдання iнтелекту€lJIьного

управлiння. Рiшення завдання гIланування pyxiB на базi нейронних мереж.

Нечiткi регулятори в задачах управлiння роботами.

2. Роздiл 2 Математичне опис нечiтких систем. Функцii прин€tJIежностi.

ЛiнгвiстИчнi змiнНi. Фазифiкацii, нечiткий висновок, дефазифiкацiя. Приклади.

Робастнi пiдходи до побулови управпiння роботами. Класичне опиа робастного

регулятора. Параметрична невизначенiсть. Робастнi методи, що забезпечують

максим€lJIьну ступiнь стiйкостi. Синтез систем управлiння рухомими роботами

на базi функцiй Ляпунова. Лiнiйний випадок. Рiвняння Ляпунова. Нелiнiйний

випадок. Синтез управлiнь рухомими об'ектами на базi некласичних

функцiоНалiв. Фор. Самоорганiзуються регулятори. Позицiйно-Траекторнi

управлiння рухомими об'ектами Метод обернених задач в задац синтезу

регуляторiв рухомих об'ектiв. Метод структурного синтезу. Позицiйно-

TpaekTopHi управлiння рухомими об'ектами. Планування траекторiй. Синтез

регуляторiв. Ддаптацiя позицiйно-траекторних законiв управлiння. Алгоритми

оцiнювання. Пряма i непряма адаптацiя. Управлiння рухомими роботами в

умовах невизначених середовищ. Використання нестiйких режимiв для обходу

перешкод. Метод потенцiйних полiв. Методи реактивноi навiгацii. Системи

управлiння В людино-машинних системах. Системи командного управлiння.

системи копiюе управлiння. Системлг управлiння з задаючими органами.

Системи суtIервизорного i iнтерактивного управлiння.

3. ПРИКЛАД ТИПОВОГО ЗАВДАННЯ

1. Управлiння роботами i робототехнiчними системами.

2. Математичне опис нечlтких систем..



4. ПРИКIНЦЕВI ПОЛОЖЕННЯ

Використання допомiжного матерiалу:

Пiд час проведення вступного випробування абiтурiенту забороняеТЬСя

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 здiйснюсться за результатами вiдповiдей на два

екзаменацiйнi завдання.

2. Вiдповiдь на кожне завдання бiлету оцiнюетьсяза 100-ба_lrьною

шкалою:

Бали
Ri

Критерii оцiнювання вiдповiдi на кожне завдання бiлету

95...100 Дбiтурiент володiс глибокими i мiцними знаннями в обсязi
програми навч€шьноi дисциплiни, усвiдомлено
використовус Тх для прийняття правильних та
обГрунтованих 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
програми навч€lJIьноi дисцlцrлiни, аргументовано
використовуе iх для прийняття правильних рiшень в
нестандартних ситуацiях.
Абiтурiент продемонстрував умiння та навички достатнi
для правильного розв'язку та отримання правильноi
вiдповiдi.

75...84 Абiтурiент самостiйно i логiчно вiдтворюс матерiал, в

обсязi програми навч€lJIьноi дисциплiни, аргументовано
використовуе ik для прийняття правильних рiшень в

нестандартних ситуацiях.
Абiтурiент продемонстрував умiння та навички для
правильного розв'язку завдання та отримання вiдповiдi. з

несyттевими помилками або нер



розв'язку, чи при розв'язаннi допущенi помилки в

математичних обчисленнях. -

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

дисциплiни, обгрунтовано використовуе iх для прийняття
правильних рiшень в стандартних ситуацiях, аJIе мае
труднощi у використаннi yMiHb у нестандартних умовах.
Абiтурiснт при розв'язку завдання та одержанi вiдповiдi
доп) скае cyTTeBi помцJrк]^.

60...64 Абiтурiснт володiе базовими знаннями в обсязi програми
навч€lJIьноТ дисциплiни, що дозволя€ використовувати iх
для прийняття обгрунтованих рiшень тiлъки в стандартних
ситуацiях.
Завдання виконано задовiльно - частково наведенi лише

декiлька KpoKiB, oKpeMi формули, в вiдповiдi допущенi
cyTTeBi помилки.

Абiтурiент не проявив базовi знання в обсязi програми
навчальноТ дисцигtлiни, або володiе матерiалом на
початковому piBHi, значну частину матерiалу вiдтворюе на

репродуктивному piBHi. Вiдповiдь або вiдсутня, або не

правильна, не вiдповiдас змiсту питання, або отримана за

допомогою cTopoнHix джерел iнформацii.

3. Сумарна оцiнка вiдповiдi на екзаменацiйний бiлет оцiнюетьСя За

100-бальною шкutлою, як середне арифметичне значення балiв оцiнок з кожного

питання округпене до найближчого цiлого.

R. +R"
DI\0 - .)

4. Максим€шьна кiлькiсть балiв, якi можна отримати за вiдповiдь на

екзаменацiйний бiлет - 200 балiв.

5. Перерахунок балiв сумарноi оцiнки в пiдсумок додаткового вСТУпНОГО

випробування абiтурiента, згiдно критерiiв EcTs, визначаеться за наступною

шк€lлою:



Сума набраних
балiв Д0

Оцiнка

95...100 А
85...94 в
75...84 с
65 ...74 D
б0...64 Е
менше 60 Fх
6. Перерахунок балiв фахового вступного випробування абiтурiснта в 200-

i *ь*
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