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Опис навчальної дисципліни 
Дисципліна присвячена вивченню принципів побудови, функціонування 

та застосування сучасних роботизованих систем у промисловості, науці, 

медицині, військовій сфері та повсякденному житті. 

У межах курсу розглядаються основні компоненти робототехнічних 

комплексів, зокрема сенсори, приводи, системи управління, програмне 

забезпечення, а також методи взаємодії між окремими елементами комплексу. 

Значну увагу приділено питанням автономності роботів, систем штучного 

інтелекту, машинного навчання, комп’ютерного зору та навігації. 

Дисципліна забезпечує студентів як теоретичними знаннями, так і 

практичними навичками розробки, моделювання та експлуатації 

робототехнічних систем. Студенти опановують інструменти для 

програмування роботів, моделювання середовищ, аналізу та оптимізації руху, 

що є необхідним для створення ефективних рішень у сфері автоматизації. 
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1. Мета, завдання, компетентності та програмні результати 

навчальної дисципліни 

Дисципліна " Робототехніка" є вибірковою навчальною дисципліною 

для всіх спеціальностей в університеті при підготовці фахівців освітнього 

рівня «Бакалавр». 

Місце дисципліни в реалізації основних завдань освітньої професійної 

програми. 

Серед основних завдань освітньої професійної програми необхідно 

виділити такі, як: вивчення операційних систем управління, аналіз 

можливостей різних кінематичних схем роботів, розуміння принципів 

функціонування електричних приводів, аналіз можливостей різних типів 

обчислювальних систем, розуміння принципів функціонування та робота з 

різними типами датчиків робототехнічних комплексів, розуміння принципів 

функціонування системи управління, розробка алгоритмів керування для 

найпростішого колісного робота, використання зворотного зв'язку в контурі 

управління, придбання базових навичок програмування низького рівня, 

програмна реалізація алгоритмів керування з використанням готових 

бібліотек, доробка та налагодження реалізованих алгоритмів за результатами 

експериментальних даних, оцінка якості реалізованих алгоритмів. Завдяки 

вивчення вищевказаних питань, студент здобуває знання та навички, необхідні 

для вивчення інших, більш спеціалізованих професійних дисциплін, а також 

набуває навик розробки і дослідження реального найпростішого 

робототехнічного комплексу в цілому. 

Місце дисципліни в забезпеченні освітніх інтересів особистості 

студента з даної ОНП. 

Дисципліна є одним з основних теоретико-практичних курсів з 

майбутньої спеціальності і дозволяє студенту освоїти мову теорії і практики 

розробки робототехнічних комплексів, скласти уявлення про зміст майбутньої 

спеціальності і представити своє місце в майбутній праці. 

Місце дисципліни в задоволенні вимог замовників випускників 

університету даної ОНП. 



Оскільки в процесі навчання студент отримує базові навички 

користування операційними системами та алгоритмічної розробки управління 

та програмної реалізації низького рівня для робототехнічних комплексів з 

різними сенсорними системами, то його резюме зацікавить багатьох 

замовників. 

Мета викладання курсу  

Мета курсу " Робототехніка" полягає у вивченні студентами базових 

принципів програмування робототехнічних комплексів та отримання ними 

практичних навичок щодо вирішення конкретних завдань організації 

управління роботом. 

Завдання курсу  

В результаті вивчення дисципліни " Робототехніка " студент повинен: 

o мати поняття про систему управління; 

o знати основні типи апаратного забезпечення роботів; 

o знати основні типи датчиків робототехнічних комплексів і 

принципів їх функціонування; 

o мати знання роботи з датчиками  

o мати базові знання програмування робототехнічних систем. 

Перелік навчальних дисциплін, які передують вивченню 

1. Комп’ютерні технології та програмування. 

2. Комп’ютерно-інтегровані технології 

 

Набуття компетентностей. 

Відповідно до освітньої програми підготовки фахівців за спеціальністю  

Автоматизація та комп’ютерно-інтегровані технології навчальна дисципліна 

забезпечує формування фахових компетентностей: 

Інтегральна компетентність (ІК): 

Здатність розв’язувати складні задачі і проблеми автоматизації та 

комп’ютерно-інтегровних технологій у   професійній діяльності та/або у 

процесі навчання, що передбачає проведення досліджень та/або провадження 

інноваційної діяльності та характеризується комплексністю та невизначеністю 

умов і вимог. 



Спеціальні (фахові, предметні) компетентності (СК): 

СК1. Здатність здійснювати автоматизацію складних технологічних 

об’єктів та комплексів, створювати кіберфізичні системи на основі 

інтелектуальних методів управління та цифрових технологій з використанням 

баз даних, баз знань, методів штучного інтелекту, робототехнічних та 

інтелектуальних мехатронних пристроїв.  

СК8. Здатність розробляти функціональну, технічну та інформаційну 

структуру комп’ютерно-інтегрованих систем управління організаційно-

технологічними комплексами із застосуванням мережевих та інформаційних 

технологій, програмно-технічних керуючих комплексів, промислових 

контролерів, мехатронних компонентів, робототехнічних пристроїв та засобів 

людино-машинного інтерфейсу. 

СК13. Здатність застосовувати спеціальні знання та результати наукових 

досліджень для створення ефективних систем автоматизації складних 

біотехнічних об’єктів, котрі вміщують біологічну складову на основі 

інтелектуальних методів управління та комп’ютерно-інтегрованих технологій. 

У результаті вивчення навчальної дисципліни студент набуде певні 

програмні результати, а саме 

ПРН1. Створювати системи автоматизації, кіберфізичні виробництва на 

основі використання інтелектуальних методів управління, баз даних та баз 

знань, цифрових та мережевих технологій, робототехнічних та 

інтелектуальних мехатронних пристроїв.   

ПРН9. Розробляти функціональну, організаційну, технічну та 

інформаційну структури систем автоматизації складними технологічними та 

організаційнотехнічними об’єктами, розробляти програмно-технічні керуючі 

комплекси із застосовуванням мережевих та інформаційних технологій, 

промислових контролерів, мехатронних компонентів, робототехнічних 

пристроїв, засобів людино-машинного інтерфейсу та з урахуванням 

технологічних умов та вимог до управління виробництвом.   

2. Програма та структура навчальної дисципліни для: 

Назви змістових 

модулів і тем 

Кількість годин 

денна форма Заочна форма 

тижні у тому числі усього  у тому числі 



л п лаб інд с.р. л п лаб інд с.р. 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 

Змістовий модуль 1. Механічна частина промислових робототехнічних комплексів 

Тема 1. Основні 

терміни та 

визначення. 

 2  4  

35 

      

Тема 2. Склад та 

будова 

промислових 

роботів. 

 2  4        

Тема 3. Датчики 

інформації та 

виконавчі 

механізми 

промислових 

роботів 

 4  8  15       

Разом за змістовим 

модулем 1 
 8  16  50       

Змістовий модуль 2. Управління промисловими робототехнічними комплексами 

Тема 1. Ієрархія 

керування в 

мехатронних 

системах та 

промислових 

роботах 

 4  6  

40 

      

Тема 2. Платформи 

мобільних 

робототехнічних 

систем 

 2  10        

Тема 3. Типові 

схеми 

маніпуляторів 

 2  8        

Тема 4. Віддалене 

керування роботами 

та IoT 

 4  6        

Тема 5. Основи 

комп’ютерного 

зору. 

 2  6        

Тема 6. Елементи 

штучного інтелекту 

промислових 

роботів. 

 4  4        

Тема 7. 

Проектування 

промислових 

роботизованих 

систем. 

 4  4        

Разом за змістовим 

модулем 2 
 22  12  40       

Усього годин  30  60  90       

 



3. Теми лекцій 

 

№ 

з/п 

Назва теми Кількість 

годин 

1 Основні терміни та визначення 2 

2 Склад та будова промислових роботів 2 

3 Датчики інформації та виконавчі механізми промислових 

роботів 

4 

4 Ієрархія керування в мехатронних системах та промислових 

роботах 

4 

5 Платформи мобільних робототехнічних систем 2 

6 Типові схеми маніпуляторів 2 

7 Віддалене керування роботами та IoT 4 

8 Основи комп’ютерного зору. 2 

9 Елементи штучного інтелекту промислових роботів. 4 

10 Проектування промислових роботизованих систем. 4 

11 Елементи штучного інтелекту промислових роботів. 4 

12 Проектування промислових роботизованих систем. 4 

 

 

4. Теми лабораторних занять 

 

№ 

з/п 

Назва теми Кількість 

годин 

1 Розробка програми для забезпечення руху для робота Pololu 

m3pi 

2 

2 Промислові роботи та маніпулятори 4 

3 Розробка 3D зображень з EinScan Se 3D Scanner 2 

4 Комп’ютерне моделювання роботів та створення 

комп’ютерної 3D моделі робота з 3D Printer Anet E12 

2 

5 Розробка програми для робота андроїда XYZrobot 4 

6 Розробка програми для робота Makeblock Music Robot Kit 

V2.0   

2 

7 Програмування робота LaserBot 4 

8 Програмування робота Makeblock XY Plotter 4 

9 Робота з платою Arduino Uno на платформі TinkerCAD 4 

10 Розробка комп’ютеризованого вимірювального пристрою на 

ультразвуковому датчику, LCD дисплея та модуля 

ArduinoUno 

4 

11 Створення прототипу руки робота з платою Arduino Uno на 

платформі TinkerCAD. 

4 

12 Знайомство з середовищем CoppeliaSim. 4 

13 Створення моделі робототехнічного комплексу в 10 



CoppeliaSim EDU. Робота з конве’єром. 

14 Створення моделі робототехнічного комплексу в 

CoppeliaSim EDU. Сортування продукції. 

10 

Разом 60 

 

5. Теми самостійної роботи 

№ 

з/п 
Назва теми 

Кількість 

годин 

1 Особливості розвитку вітчизняної мехатроніки та 

робототехніки, робототехнічних систем та комплексів  

5 

2 Загальні принципи та особливості побудови роботів.  5 

3 Засоби управління роботами. Особливості побудови 

пристроїв, близьких до робототехнічних.  

5 

4 Рекуперація енергії в приводах. Штучні м’язи. 

Мікроприводи і нанотехнології.  

5 

5 Математичні моделі робототехнічних систем та комплексів 

у номінальному та аварійному режимах. Комп’ютерне 

моделювання роботів і робототехнічних систем та 

комплексів  

12 

6 Методи та етапи проектування робототехнічних систем та 

комплексів.  

5 

7 Управління робототехнічними системами та комплексами. 20 

8 Сумісне циклове управління приводами маніпуляторів.  15 

9 Особливості адаптивного і інтелектуального управління 

засобами переміщення роботів в робототехнічних системах 

та комплексах  

18 

 

6. Методи та засоби діагностики результатів навчання: 

- екзамен; 

- модульні тести; 

- захист лабораторних та практичних робіт; 

- презентації та виступи на наукових заходах. 

 

7. Методи навчання: 

- словесний метод (лекція, дискусія, співбесіда тощо); 

- практичний метод (лабораторні, практичні заняття); 

- наочний метод (метод ілюстрацій, метод демонстрацій); 

- відеометод (дистанційні, мультимедійні, веб-орієнтовані тощо); 

- самостійна робота (виконання завдань). 

 

8. Оцінювання результатів навчання. 



Оцінювання знань здобувача вищої освіти відбувається за 100-бальною 

шкалою і переводиться в національну оцінку згідно чинного «Положення про 

екзамени та заліки у НУБіП України» 

 

 

8.1. Розподіл балів за видами навчальної діяльності. 

Вид навчальної діяльності Результати навчання 

Оцін

юван

ня 

Модуль 1. Механічна частина промислових робототехнічних комплексів 

ЛР1 Розробка програми для 

забезпечення руху для робота Pololu 

m3pi 

ПРН1. В результаті навчання 

здобувач навчиться створювати системи 

автоматизації, кіберфізичні виробництва 

на основі використання інтелектуальних 

методів управління, баз даних та баз 

знань, цифрових та мережевих технологій, 

робототехнічних та інтелектуальних 

мехатронних пристроїв.    

ПРН9. В результаті навчання 

здобувач навчиться розробляти 

функціональну, організаційну, технічну та 

інформаційну структури систем 

автоматизації складними технологічними 

та організаційнотехнічними об’єктами, 

розробляти програмно-технічні керуючі 

комплекси із застосовуванням мережевих 

та інформаційних технологій, 

промислових контролерів, мехатронних 

компонентів, робототехнічних пристроїв, 

засобів людино-машинного інтерфейсу та 

з урахуванням технологічних умов та 

вимог до управління виробництвом.   

 

8 

ЛР2 Промислові роботи та 

маніпулятори 
8 

ЛР3 Розробка 3D зображень з EinScan 

Se 3D Scanner 
8 

ЛР4 Комп’ютерне моделювання 

роботів та створення комп’ютерної 3D 

моделі робота з 3D Printer Anet E12 

8 

ЛР5 Розробка програми для робота 

андроїда XYZrobot 
8 

СР1 Особливості розвитку вітчизняної 

мехатроніки та робототехніки, 

робототехнічних систем та комплексів 

5 

СР2 Загальні принципи та особливості 

побудови роботів. 
5 

СР3 Засоби управління роботами. 

Особливості побудови пристроїв, 

близьких до робототехнічних. 

5 

СР4 Рекуперація енергії в приводах. 

Штучні м’язи. Мікроприводи і 

нанотехнології. 

5 

СР5 Математичні моделі 

робототехнічних систем та комплексів 

у номінальному та аварійному 

режимах. Комп’ютерне моделювання 

роботів і робототехнічних систем та 

комплексів 

5 

СР6 Методи та етапи проектування 

робототехнічних систем та 

комплексів. 

5 

Модульна контрольна робота 1.  30 

Всього за модулем 1  100 

Модуль 2. Управління промисловими робототехнічними комплексами 

ЛР6 Розробка програми для робота 

Makeblock Music Robot Kit V2.0   

ПРН1. В результаті навчання 

здобувач навчиться створювати системи 

автоматизації, кіберфізичні виробництва 

на основі використання інтелектуальних 

методів управління, баз даних та баз 

10 

ЛР7 Програмування робота LaserBot 10 

ЛР8 Програмування робота Makeblock 

XY Plotter 

5 



ЛР9  Робота з платою Arduino Uno на 

платформі TinkerCAD 

знань, цифрових та мережевих технологій, 

робототехнічних та інтелектуальних 

мехатронних пристроїв.    

ПРН9. В результаті навчання 

здобувач навчиться розробляти 

функціональну, організаційну, технічну та 

інформаційну структури систем 

автоматизації складними технологічними 

та організаційнотехнічними об’єктами, 

розробляти програмно-технічні керуючі 

комплекси із застосовуванням мережевих 

та інформаційних технологій, 

промислових контролерів, мехатронних 

компонентів, робототехнічних пристроїв, 

засобів людино-машинного інтерфейсу та 

з урахуванням технологічних умов та 

вимог до управління виробництвом.   

 

5 

ЛР10 Розробка комп’ютеризованого 

вимірювального пристрою на 

ультразвуковому датчику, LCD 

дисплея та модуля ArduinoUno 

5 

ЛР11 Створення прототипу руки 

робота з платою Arduino Uno на 

платформі TinkerCAD. 

5 

ЛР12 Знайомство з середовищем 

CoppeliaSim. 

5 

ЛР12 Створення моделі 

робототехнічного комплексу в 

CoppeliaSim EDU. Робота з 

конве’єром. 

5 

ЛР13 Створення моделі 

робототехнічного комплексу в 

CoppeliaSim EDU. Сортування 

продукції. 

5 

 

СР7 Управління робототехнічними 

системами та комплексами. 

5 

СР8 Сумісне циклове управління 

приводами маніпуляторів. 

5 

СР9 Особливості адаптивного і 

інтелектуального управління засобами 

переміщення роботів в 

робототехнічних системах та 

комплексах 

5 

Модульна контрольна робота 2.  30 

Всього за модулем 2  100 

Навчальна робота (М1 + М2)/2*0.7 ≤ 70 

Екзамен/залік                                                        30 

Всього за курс (Навчальна робота + екзамен) ≤ 100 

 

8.2. Шкала оцінювання знань здобувача вищої освіти. 

Рейтинг здобувача 

вищої освіти, бали 

Оцінка за національною системою 

(екзамени/заліки) 

екзаменів 

90-100 Відмінно 

74-89 Добре 

60-73 Задовільно 

0-59 Незадовільно 

 

 

8.3. Політика оцінювання. 

Політика щодо 

дедлайнів та 

перескладання 

роботи, які здаються із порушенням термінів без поважних 

причин, оцінюються на нижчу оцінку. Перескладання модулів 

відбувається із дозволу лектора за наявності поважних причин 



(наприклад, лікарняний).  

Політика щодо 

академічної 

доброчесності 

списування під час контрольних робіт та екзаменів заборонені (в 

т.ч. із використанням мобільних девайсів). 

Політика щодо 

відвідування 

відвідування занять є обов’язковим. За об’єктивних причин 

(наприклад, хвороба, міжнародне стажування) навчання може 

відбуватись індивідуально (в он-лайн формі за погодженням із 

директором ННІ) 

 

 

9 Навчально-методичне забезпечення 

- електронний навчальний курс навчальної дисципліни (на 

навчальному порталі НУБіП України eLearn -  

https://elearn.nubip.edu.ua/course/view.php?id=5521 ); 

- конспекти лекцій та їх презентації (в електронному вигляді); 

- підручники, навчальні посібники, практикуми;  

- методичні матеріали щодо вивчення навчальної дисципліни для 

здобувачів вищої освіти ден'ної та заочної форм здобуття вищої освіти. 
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