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Загальний опис дисципліни
Протягом минулих ста років з’явилося багато типів літальних апаратів. Однак не надто багато людей намагалися пілотувати і насолоджуватися польотом. Літаки та їх керування все ще були складними, в той час як малі та мікро-мультикоптери стали доступними для споживачів на ринку радіокерованих моделей. Це стало можливим завдяки значному поліпшенню взаємодії з користувачем через покращення таких характеристик: простоти використання, високої надійність та легкості у ремонті. Мультикоптери роблять все більше людей по-справжньому пілотними і дозволяють їм насолоджуються польотами. Окрім радіокерованої моделі, мультикоптери демонструють інші комерційні можливості як безпілотники, включаючи місії спостереження, пошуку та рятування, обробки полів, транспортування вантажів та ін.
До цього часу мультикоптери закріпили своє домінування на ринку малих літальних апаратів. Дрон чи мультикоптер, безумовно, є цікавим об’єктом досліджень для студентів. Це пояснюється тим, що студенти мають змогу протягом короткого часу випробувати всі етапи від проектування до льотних випробувань. Ще одна причина полягає в тому, що студенти можуть читати та взаємодіяти з відкритим кодом мультикоптерів, щоб зрозуміти принцип їхньої роботи.
На курсі «роботи та безпілотні літальні апарати» студенти вивчають способи застосування дронів на практиці. Вони вивчають керування мультикоптерами, програмують автономні місії мобільних роботів, вчяться передавати дані з робота на свій смартфон чи на інтернет сервер. 
Теми лекцій:

•
Вступ. Класифікація мобільних роботів та безпілотних літальних апаратів.

•
Методи розробка конструкцій роботів.

•
Калібрування датчиків і вимірювальна модель.

•
Датчик інерції та фільтр Калмана.

•
Система координат та оцінка положення.

•
Стійкість динамічної моделі та керування.

•
Місія та прийняття рішень.
Теми занять:
(семінарських, практичних, лабораторних) 

•
Калібрування датчиків та налаштування БПЛА 

•
Дистанційне керування БПЛА 

•
Розробка автономної місії БПЛА 

•
Програмування базових компонентів мобільного робота

•
Розробка автономної місії мобільного робота

•
Передача даних з мобільного робота по бездротовому інтерфейсу

•
Сумісна місія декількох роботів (4 год)
