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1. Опис навчальної дисципліни 

ВИКОНАВЧІ МЕХАНІЗМИ СИСТЕМ КЕРУВАННЯ 
(назва) 

 

Галузь знань, напрям підготовки, спеціальність, освітньо-

кваліфікаційний рівень 

Галузь знань 17 − Автоматика та управління 

Спеціальність 174 – «Автоматизація, комп’ютерно-

інтегровані технології та 

робототехніка» 

Освітньо-кваліфікаційний рівень бакалавр 

Характеристика навчальної дисципліни 

Вид вибіркова 

Загальна кількість годин 104 

Кількість кредитів ECTS 3,5 

Кількість змістовних модулів 2 

Форма контролю знань ЗАЛІК 

Показники навчальної дисципліни для денної та заочної форм навчання 
 денна форма 

навчання 

заочна форма 

навчання 

Рік підготовки 2019 2019 

Семестр 5 8 

Лекційні заняття 30 год. 6 

Лабораторні заняття 30 год. 4 

Самостійна робота 40 год. 78 

Залік 4 2 

Кількість тижневих годин для денної 

форми навчання: 

аудиторних 

самостійної роботи студента 

 

 

4 год. 

2,5 год. 

 

 

2. Мета та завдання навчальної дисципліни 
Мета. Метою дисципліни є оволодіння майбутніми спеціалістами при-

нципами побудови та методами розрахунку, розробки та використання 

технічних засобів автоматизації, що застосовуються в 

сільськогосподарському виробництві. 

Завдання. Завданням дисципліни є: 

навчити студентів розуміти принцип дії технічних засобів 

автоматизації, що застосовуються в сільському господарстві; 

розвити практичні навики вибору, розрахунку і застосування технічних 

засобів автоматизації при вирішенні задач автоматизації сільськогосподарсь-

кого виробництва. 
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Програмні компетентності 
 

Інтегральна компетентність 

Здатність розв’язувати складні спеціалізовані задачі та практичні 

проблеми, що характеризуються комплексністю та невизначеністю умов, під 

час професійної діяльності в галузі автоматизації або у процесі навчання, що 

передбачає застосування теорій та методів галузі. 

Загальні компетентності (ЗК) 

ЗК01. Здатність застосовувати знання у практичних ситуаціях.  

ЗК02. Здатність спілкуватися державною мовою як усно, так і 

письмово.  

ЗК03. Здатність спілкуватися іноземною мовою.  

ЗК04. Навички використання інформаційних і комунікаційних 

технологій.  

ЗК05. Здатність до пошуку, опрацювання та аналізу інформації з 

різних джерел.  

ЗК06. Навички здійснення безпечної діяльності.  

ЗК07. Прагнення до збереження навколишнього середовища  

ЗК08. Здатність працювати в команді  

ЗК09. Здатність реалізувати свої права і обов’язки як члена 

суспільства, усвідомлювати цінності громадянського (вільного 

демократичного) суспільства та необхідність його сталого розвитку, 

верховенства права, прав і свобод людини і громадянина в Україні. 

ЗК10. Здатність зберігати та примножувати моральні, культурні, 

наукові цінності і досягнення суспільства на основі розуміння історії та 

закономірностей розвитку предметної області, її місця у загальній системі 

знань про природу і суспільство та у розвитку суспільства, техніки і 

технологій, використовувати різні види та форми рухової активності для 

активного відпочинку та ведення здорового способу життя.  

Спеціальні(фахові, предметні) компетентності (СК) 

СК01. Здатність застосовувати знання математики, в обсязі, 

необхідному для володіння математичним апаратом і використання 

математичних методів для аналізу і синтезу систем автоматизації. 

СК02. Здатність застосовувати знання фізики, електротехніки, 

електроніки і мікропроцесорної техніки, в обсязі, необхідному для 

розуміння процесів в системах автоматизації та комп’ютерноінтегрованих 

технологіях.  

СК03. Здатність виконувати аналіз об’єктів автоматизації на основі 

знань про процеси, що в них відбуваються та застосовувати методи теорії 

автоматичного керування для дослідження, аналізу та синтезу систем 

автоматичного керування.  

СК04. Здатність застосовувати методи системного аналізу, 

математичного моделювання, ідентифікації та числові методи для 

розроблення математичних моделей окремих елементів та систем 
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автоматизації в цілому, для аналізу якості їх функціонування із 

використанням новітніх комп’ютерних технологій. 

СК05. Здатність обґрунтовувати вибір технічних засобів автоматизації 

на основі розуміння принципів їх роботи аналізу їх властивостей, 

призначення і технічних характеристик з урахуванням вимог до системи 

автоматизації і експлуатаційних умов; налагоджувати технічні засоби 

автоматизації та системи керування.  

СК06. Здатність використовувати для вирішення професійних завдань 

новітні технології у галузі автоматизації та комп’ютерноінтегрованих 

технологій, зокрема, проектування багаторівневих систем керування, збору 

даних та їх архівування для формування бази даних параметрів процесу та їх 

візуалізації за допомогою засобів людино-машинного інтерфейсу.  

СК07. Здатність обґрунтовувати вибір технічної структури та вміти 

розробляти прикладне програмне забезпечення для мікропроцесорних 

систем керування на базі локальних засобів автоматизації, промислових 

логічних контролерів та програмованих логічних матриць і сигнальних 

процесорів. СК08. Здатність проектування систем автоматизації з 

врахуванням вимог відповідних нормативно-правових документів та 

міжнародних стандартів.  

СК09. Здатність вільно користуватись сучасними комп’ютерними та 

інформаційними технологіями для вирішення професійних завдань, 

програмувати та використовувати прикладні та спеціалізовані комп’ютерно-

інтегровані середовища для вирішення задач автоматизації. СК10. Здатність 

враховувати соціальні, екологічні, етичні, економічні аспекти, вимоги 

охорони праці, виробничої санітарії і пожежної безпеки під час формування 

технічних рішень. СК11. Врахування комерційного та економічного 

контексту при проектуванні систем автоматизації. 

СК12. Здатність обґрунтовувати вибір засобів вимірювань та 

оцінювати їх метрологічні характеристики на основі знань про основні 

принципи та методи вимірювання фізичних величин і основних 

технологічних параметрів, принципи роботи і типи стандартних первинних 

перетворювачів та їх метрологічні характеристики.  

СК13. Здатність демонструвати знання методів ідентифікації об’єктів, 

побудови їх математичних моделей та моделей систем керування, 

дослідження математичних моделей систем керування 8 та їх елементів.  

СК14. Здатність демонструвати знання архітектури комп'ютерних 

систем і мереж, принципів їх побудови і функціонування, основних 

технічних характеристик та функційного призначення компонентів, блоків, 

модулів і периферійних пристроїв комп'ютерних систем.  

СК15. Здатність застосовувати теоретичні та практичні методики для 

створення організаційної структури цифрових виробництв із використанням 

концепції Industry 4.0.  

СК16. Здатність розробляти засоби автоматизації з використанням 

мехатронних пристроїв, обґрунтовувати вибір та виконувати розрахунки 

характеристик електричних приводів на основі розуміння принципів їх 
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роботи, аналізу їх властивостей, призначення і технічних характеристик з 

урахуванням вимог до системи автоматизації радіоелектронного 

приладобудування.  

СК17. Здатність професійно володіти комп’ютерно-інтегрованими 

технологіями та спеціальним програмним забезпеченням для проектування 

технологічних процесів виробництва і розробки технологічної документації 

за допомогою САПР.  

СК18. Здатність проектувати комп'ютерно-інтегровані технологічні 

процеси виробництва засобів автоматизації, обирати технологічне 

обладнання для побудови виробничих комплексів інтелектуальних 

виробництв, використовувати сучасні методи управління якістю засобів 

автоматизації.  

СК19. Здатність розробляти функціональну, технічну та інформаційну 

структуру систем з числовим програмним управлінням із застосуванням 

сучасних інформаційних технологій. 

Програмні результати навчання (ПРН) 

ПРН01. Знати основні розділи вищої математики (лінійна та векторна 

алгебра, диференціальне та інтегральне числення, функції багатьох змінних, 

функціональні ряди, диференціальні рівняння для функції однієї та багатьох 

змінних, операційне числення, теорію функції комплексної змінної, теорію 

ймовірностей та математичну статистику, теорію випадкових процесів) в 

обсязі, необхідному для користування математичним апаратом та методами 

у галузі автоматизації.  

ПРН02. Знати фундаментальні, природничі і інженерні дисципліни, 

зокрема фізику, електротехніку, електроніку та схемотехніку, 

мікропроцесорну техніку на рівні, необхідному для розв’язання типових 

задач і проблем автоматизації.  

ПРН03. Вміти застосовувати сучасні інформаційні технології та мати 

навички розробляти алгоритми та комп’ютерні програми з використанням 

мов високого рівня та технологій об’єктноорієнтованого програмування, 

створювати бази даних та використовувати інтернет-ресурси.  

ПРН04. Розуміти суть процесів, що відбуваються в об’єктах 

автоматизації (за галузями діяльності) та вміти проводити аналіз об’єктів 

автоматизації і обґрунтовувати вибір структури, алгоритмів та схем 

керування ними на основі результатів дослідження їх властивостей.  

ПРН05. Вміти застосовувати методи теорії автоматичного керування 

для дослідження, аналізу та синтезу систем автоматичного керування. 

ПРН06. Вміти застосовувати методи системного аналізу,  

моделювання, ідентифікації та числові методи для розроблення 

математичних та імітаційних моделей окремих елементів та систем 

автоматизації в цілому, для аналізу якості їх функціонування із 

використанням новітніх комп’ютерних технологій.  

ПРН07. Вміти застосовувати знання про основні принципи та методи 

вимірювання фізичних величин і основних технологічних параметрів для 

обґрунтування вибору засобів вимірювань та оцінювання їх метрологічних 
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характеристик.  

ПРН08. Знати принципи роботи технічних засобів автоматизації та 

вміти обґрунтувати їх вибір на основі аналізу їх властивостей, призначення і 

технічних характеристик з урахуванням вимог до системи автоматизації та 

експлуатаційних умов; мати навички налагодження технічних засобів 

автоматизації та систем керування. 

ПРН09. Вміти проектувати багаторівневі системи керування і збору 

даних для формування бази параметрів процесу та їх візуалізації за 

допомогою засобів людино-машинного інтерфейсу, використовуючи новітні 

комп’ютерно-інтегровані технології.  

ПРН10. Вміти обґрунтовувати вибір структури та розробляти 

прикладне програмне забезпечення для мікропроцесорних систем 

управління на базі локальних засобів автоматизації, промислових логічних 

контролерів та програмованих логічних матриць і сигнальних процесорів. 

ПРН11. Вміти виконувати роботи з проектування систем 

автоматизації, знати зміст і правила оформлення проектних матеріалів, 

склад проектної документації та послідовність виконання проектних робіт з 

врахуванням вимог відповідних нормативно-правових документів та 

міжнародних стандартів.  

ПРН12. Вміти використовувати різноманітне спеціалізоване 

програмне забезпечення для розв’язування типових інженерних задач у 

галузі автоматизації, зокрема, математичного моделювання, 

автоматизованого проектування, керування базами даних, методів 

комп’ютерної графіки.  

ПРН13. Вміти враховувати соціальні, екологічні, етичні, економічні 

аспекти, вимоги охорони праці, виробничої санітарії і пожежної безпеки під 

час формування технічних рішень. Вміти використовувати різні види та 

форми рухової активності для активного відпочинку та ведення здорового 

способу життя.  

ПРН14. Вміти використовувати у виробничій і соціальній діяльності 

фундаментальні поняття і категорії державотворення для обґрунтування 

власних світоглядних позицій та політичних переконань з урахуванням 

процесів соціально-політичної історії України, правових засад та етичних 

норм.  

ПРН15. Вміти забезпечувати структурну та параметричну оптимізацію 

технічних засобів комп’ютерних систем та обґрунтовувати вибір 

компонентів, блоків, модулів і периферійних пристроїв комп’ютерних 

систем.  

ПРН16. Вміти організовувати процес виробництва із використанням 

концепції Industry 4.0 та застосуванням сучасних інтелектуальних засобів 

управління технологічними процесами, компонентів промислового 

Інтернету речей, технології організації зв’язку та хмарних обчислень.  

ПРН17. Вміти розробляти мехатронні пристрої для рішення задач 

автоматизації технологічних процесів інтелектуальних виробництв.  

ПРН18. Вміти створювати технологічні процеси сучасних виробництв 
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за допомогою комп’ютерно-інтегрованих технологій та спеціального 

програмного забезпечення.  

ПРН19. Розробляти комп’ютерно-інтегровані технологічні процеси із 

застосуванням комп’ютеризованих засобів автоматизації підготовки 

виробництва, планування та управління якістю засобів автоматизації, що 

виробляється.  

ПРН20. Вміти розробляти технологічні програми керування 

верстатами з числовим програмним управлінням для кіберфізичних 

виробничих систем з використанням новітніх комп’ютерно-інтегрованих 

технологій.  

ПРН21. Знати основні поняття і фундаментальні цінності академічної 

доброчесності, наслідки її впливу на академічну культуру та якість освіти та 

вміти виконувати фахові завдання та здійснювати професійну комунікацію 

відповідно до принципів академічної доброчесності. 

3. Програма навчальної дисципліни 

Змістовий модуль 1. Електричні виконавчі механізми 

Вступ. Цілі і задачі дисципліни. 

Тема лекційного заняття 1. Загальні характеристики і 

класифікація виконавчих пристроїв систем автоматичного керування: 
основні поняття та визначення; класифікація, типове забезпечення та 

інтеграція сучасних автоматизованих систем управління; класифікація 

автоматизованих систем управління; сучасна модель автоматизації 

промислового підприємства АПК; функції і компоненти типового 

забезпечення АСУТП; функціональні структурні схеми автоматичних 

систем; функціональні елементи та пристрої систем сільськогосподарської 

автоматики. 

Тема лекційного заняття 2. Загальні характеристики і 

класифікація виконавчих пристроїв систем автоматичного керування: 
призначення виконавчих пристроїв; класифікація виконавчих пристроїв; 

характеристики виконавчих пристроїв; вимоги до виконавчих пристроїв. 

Тема лекційного заняття 3. Електричні виконавчі механізми: 

електричні виконавчі механізми; виконавчі механізми з електродвигунами 

постійного струму: класифікація ДПС; будова; схеми збудження; 

електромагнітний момент; електрорушійна сила; статичні характеристики 

ДПС незалежного збудження. 

Тема лекційного заняття 4. Електричні виконавчі механізми: 

регулювання швидкості ДПС; режими роботи ДПС; динамічні 

характеристики ДПС НЗ. 

Тема лекційного заняття 5. Електричні виконавчі механізми: 
виконавчі механізми з електродвигунами змінного струму; загальні 

відомості; класифікація основних типів асинхронних двигунів; принцип 
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роботи асинхронного двигуна; електромагнітний момент асинхронного 

двигуна; механічна характеристика; режими роботи асинхронного двигуна. 

Тема лекційного заняття 6. Електричні виконавчі механізми: 

способи регулювання кутової швидкості обертання ротора асинхронного 

двигуна; регулювання кутової швидкості обертання ротора асинхронного 

двигуна змною статорної напруги; регулювання кутової швидкості обертання 

ротора асинхронного двигуна шляхом зміни кількості пар полюсів; частотне 

регулювання кутової швидкості обертання ротора асинхронного двигуна. 

Тема лекційного заняття 7. Електричні виконавчі механізми: 

однофазні асинхронні двигуни; конструкція та принцип дії ОАД; пускові 

пристрої; способи управління ОАД. 

Тема лекційного заняття 8. Електричні виконавчі механізми: 

синхронні, вентильні та крокові електродвигуни: будова; статичні та 

динамічні характеристики. 

Змістовий модуль 2. Пневматичні і гідравлічні  

виконавчі механізми 

 

Тема лекційного заняття 9. Електричні виконавчі механізми: 
однообертові електродвигунові виконавці пристрої; багато обертові 

механізми МЕМ і приводи ПЕМ. 

Тема лекційного заняття 10. Електричні виконавчі механізми: 

електромагнітні виконавчі механізми; класифікація електромагнітних 

виконавчих пристроїв; тягові електромагніти; виконавчі механізми з 

електромагнітним клапаном; виконавчі механізми з електромагнітною 

муфтою: будова; статичні і динамічні характеристики; індукційні 

електромагнітні муфти. 

Тема лекційного заняття 11. Гідравлічні та пневматичні виконавчі 

механізми: гідравлічний привод; загальна характеристика приводу; 

класифікація і принцип роботи гідроприводів; переваги й недоліки 

гідроприводу. 

Тема лекційного заняття 12. Гідравлічні та пневматичні виконавчі 

механізми: основні положення та визначення; гідроциліндри: загальні 

відомост і класифікація; основні параметри поршневих гідроциліндрів; 

регулювання швидкості руху вихідної ланки гідроциліндра. 

Тема лекційного заняття 13. Гідравлічні та пневматичні виконавчі 

механізми: поворотні гідродвигуни: загальні відомост і класифікація; 

основні параметри поворотних гідродвигунів; гідромотори. 

Тема лекційного заняття 14. Гідравлічні та пневматичні виконавчі 

механізми: гідравлічні підсилювачі: загальні положення; класифікація; 

гідравлічний підсилювач типу сопло-заслінка; гідравлічний підсилювач 

золотникового типу; гідравлічний підсилювач із струменевою трубкою. 
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Тема лекційного заняття 15. Регулюючі органи: призначення; 

особливості конструкції; загальні вимоги до регулюючих органів; основні 

характеристики регулюючих органів; методика вибору регулюючих органів. 

 

4. Структура навчальної дисципліни 
 

 

Назви змістовних 

модулів і тем 

Кількість годин 

денна форма заочна форма 

усього у тому числі усього у тому числі 

л пз лз ср л пз лз ср 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 

Змістовий модуль 1. Електричні виконавчі механізми 
Вступ. Задачі й цілі 
дисципліни. 
Тема 1. Загальні 
характеристики і 
класифікація  
виконавчих механізмів 
систем автоматичного 
керування 

 

 

8 

 

 

4 

 

 

− 

 

 

− 

 

 

4 

- - - - - 

Тема 2. Електродвигу-

нові виконавчі механі-

зми 

38 12 4 8 14 - - - - - 

Модульний контроль 1 2 - 2 - - - - - - - 

Разом за змістовим 

модулем 1 

48 16 6 8 18 - - - - - 

Змістовий модуль 2. Пневматичні і гідравлічні виконавчі механізми 

Тема 3. Електричні 

виконавчі механізми 

 

22 

 

4 

 

4 

 

4 

 

10 

- - - - - 

Тема 4. Гідравлічні та 

пневматичні виконавчі 

механізми 

28 10 4 2 12 - - - - - 

Модульний контроль 2 2 - 2 - - - - - - - 

Разом за змістовим 

модулем 2 

52 14 10 6 22 - - - - - 

Усього годин 100 30 16 14 40 - - - - - 

 

5. Теми лабораторних занять 
 

№ 

з/п 

Назва теми Кількість 

годин 

1 Розрахунок механічних характеристик асинхронних 

електродвигунів з короткозамкнутим ротором 

2 

2 Дослідження часових характеристик електродвигунових 

виконавчих механізмів 

2 

3 Аналіз способів регулювання асинхронних електродвигунів  2 

4 Розрахунок і вибір електродвигунвих виконавчих механізмів 2 

5 Вивчення й дослідження статичних характеристик електромагніт-

них виконавчих механізмів 

2 

6 Дослідження статичних та динамічних характеристик гідравліч-

них та пневматичних виконавчих механізмів 

2 
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7 Розрахунок і вибір гідравлічних виконавчих механізмів 2 

6. Теми практичних занять 

 
№ 

з/п 

Назва теми Кількість 

годин 

1 Розрахунок механічних характеристик асинхронних 

електродвигунів з короткозамкнутим ротором 

2 

2 Аналіз способів регулювання асинхронних електродвигунів  2 

3 Розрахунок і вибір електродвигунвих виконавчих механізмів 2 

4 Вивчення й дослідження статичних характеристик електромагніт-

них виконавчих механізмів 

2 

5 Розрахунок і вибір гідравлічних виконавчих механізмів 2 

6 Розрахунок і вибір регулюючих органів 2 

 

7. Самостійна робота 

 
№ 

з/п 

Назва теми Кількість 

годин 

1 Фунуціональний аналіз систем сільськогосподарської автоматики 2 

2 Вибір електродвигунових виконавчих механізмів 2 

3 Розрахунок і вибір електродвигунвих виконавчих механізмів 2 

4 Розрахунок і вибір електромагнітних виконавчих механізмів 4 

5 Розрахунок і вибір гідравлічних виконавчих механізмів 2 

6 Розрахунок і вибір регулюючих органів 2 

 

8. Методи навчання 
 

При вивченні дисципліни «Типові технологічні процеси та об’єкти виробництв» 

використовуються 4 групи методів навчання:                                  

▲І група методів - методи організації та здійснення навчально-

пізнавальної діяльності: 

Словесні Наочні Практичні 

 розповідь-пояснення 

 бесіда 

 лекція 

 ілюстрація 

 демонстрація 
 лабораторні роботи 

 практичні роботи 

 реферати 

Індуктивні методи Дедуктивні методи 

узагальнення, пов'язані із 

проведенням експериментів на 

основі розрахункових даних 

розвиток абстрактного мислення для 

засвоєння навчального матеріалу на 

основі узагальнень 

Репродуктивні методи Творчі, проблемно-пошукові 

методи 

повторення готових розв’язків 

завдань, або робота за готовими 

прикладами 

самостійна, творча пізнавальна 

діяльність 

Навчальна робота студентів під 

керівництвом НПП 

Самостійна робота студентів 
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▲ІІ група методів - методи стимулювання й мотивації навчально-

пізнавальної діяльності:  

методи стимулювання інтересу 

до навчання 

методи стимулювання обов'язку й 

відповідальності 

 створення ситуації інтересу 

при викладанні матеріалу 

 пізнавальні ігри 

 навчальні дискусії 

 аналіз життєвих ситуацій 

 роз'яснення мети навчального 

предмета 

 вимоги до вивчення предмета 

(орфографічні, дисциплінарні, 

організаційно-педагогічні) 

 заохочення та покарання в навчанні 

 

▲ІІІ група методів - методи контролю (самоконтролю, взаємоконтролю), 

корекції (самокорекції, взаємокорекції) за ефективністю навчально-

пізнавальної діяльності: 

Компетенції Функції оцінювання 

навчальних досягнень 

студента 
 соціальні 
 полікультурні  
 комунікативні 
 інформаційні 
 саморозвитку та самоосвіти 

 компетенції, що реалізуються у прагненні 

та здатності до раціональної продуктивної, 

творчої діяльності 

 контролююча; 
 навчальна 
 діагностично-

коригуюча 
 стимулюючо-

мотиваційна 
 виховна 

 

 

▲IV група методів - бінарні, інтегровані (універсальні) методи. 

На практиці ми інтегруємо методи різних груп, утворюючи неординарні 

(універсальні) методи навчання, які забезпечують оптимальні шляхи 

досягнення навчальної мети. 
 

9. Форми контролю 
Контроль знань – проміжні атестації, допуск до виконання лаборатор-

них робіт, захист виконаних лабораторних робіт, захист індівідуальних зав-

дань на самостійну роботу, контрольні роботи, залік. 
 

10. Розподіл балів, які отримують студенти 

 
Поточний контроль 
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0…100 0…100 0…100 0…100 0…100 0   30 0   20 0   5 0   70 0   100 
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Примітки. 1. Відповідно до «Положення про кредитно-модульну 

систему навчання в НУБіП України», затвердженого ректором університету 

03.04.2009 р., рейтинг студента з навчальної роботи RHP стосовно вивчення 

певної дисципліни визначається за формулою 

ДИС

n

ЗМ

n

ЗМЗМЗМ
HP

K

kRkR
R

)(7,0 11 



 + RДР − RШТР, 

де 
1

ЗМR , …, 
n

ЗМR  − рейтингові оцінки змістових модулів за 100−бальною 

шкалою; 

n − кількість змістових модулів; 
1

ЗМk , …, 
n

ЗМk  − кількість кредитів ЕСТS, передбачених робочим 

навчальним планом для відповідного змістового модуля; 

Kдис= 
1

ЗМk  + ... + 
n

ЗМk   − кількість кредитів ЕСТS, передбачених 

робочим навчальним планом для дисципліни у поточному семестрі; 

RДР  − рейтинг з додаткової роботи; 

RШТР − рейтинг штрафний. 

Наведену формулу можна спростити, якщо прийняти 
1

ЗМk  = … = 
n

ЗМk . 

Тоді вона буде мати вигляд^ 

n

RR
R

n

ЗМЗМ

HP

)(7,0 1 



 + RДР − RШТР. 

Рейтинг з додаткової роботи RДР додається до RНР і не може 

перевищувати 20 балів. Він визначається лектором і надається студентам 

рішенням кафедри за виконання робіт, які не передбачені навчальним 

планом, але сприяють підвищенню рівня знань студентів з дисципліни. 

Рейтинг штрафний RШТР не перевищує 5 балів і віднімається від RНР. 

Він визначається лектором і вводиться рішенням кафедри для студентів, які 

матеріал змістового модуля засвоїли невчасно, не дотримувалися графіка 

роботи, пропускали заняття тощо. 

2. Згідно із зазначеним Положенням підготовка і захист курсового 

проекту (роботи) оцінюється за 100 бальною шкалою і далі переводиться в 

оцінки за національною шкалою та шкалою ЕСТS. 

Проміжний контроль знань студентів здійснюється регулярно на 

лекційних і практичних заняттях шляхом їх опитування з пройденого 

матеріалу. Форма контролю знань із змістового модуля 1 – результати 

семінарських виступів, тестових завдань, виконання лабораторних робіт. 

Змістовий модуль 2 оцінюється за результатами виконання практичних робіт, 

тестових завдань, виконання лабораторних робіт. 

Підсумковий контроль знань здійснюється на заліку.  

Оцінка "Відмінно" виставляється студенту, який протягом семестру 

систематично працював, на заліку показав різнобічні та глибокі знання 

програмного матеріалу, вміє вільно виконувати завдання, що передбачені 

програмою, засвоїв основну та знайомий з додатковою літературою, відчуває 

взаємозв'язок окремих розділів дисципліни, їх значення для майбутньої 
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професії, виявив творчі здібності в розумінні та використанні навчально-

програмного матеріалу, проявив здатність до самостійного оновлення і 

поповнення знань. 

Оцінка "Добре" виставляється студенту, який виявив повне знання 

навчально-програмного матеріалу, успішно виконує передбачені програмою 

завдання, засвоїв основну літературу, що рекомендована програмою, показав 

стійкий характер знань з дисципліни і здатний до їх самостійного поповнення 

та поновлення у ході подальшого навчання та професійної діяльності. 

Оцінка "Задовільно" виставляється студенту, який виявив знання 

основного навчально-програмного матеріалу в обсязі, необхідному для 

подальшого навчання та наступної роботи за професією, справляється з 

виконанням завдань, передбачених програмою, допустив окремі похибки у 

відповідях на заліку та при виконанні екзаменаційних завдань, але володіє 

необхідними знаннями для їх подолання під керівництвом науково-

педагогічного працівника. 

Оцінка "Незадовільно" виставляється студенту, який не виявив 

достатніх знань основного навчально-програмного матеріалу, допустив 

принципові помилки у виконанні передбачених програмою завдань, не може 

без допомоги науково-педагогічного працівника використати знання при 

подальшому навчанні, не спромігся оволодіти навичками самостійної роботи. 

Шкала оцінювання: національна та ECTS 
 

Сума балів за всі 

види навчальної 

діяльності 

Оцінка 

ЕСТS 

Оцінка за національною шкалою 

для екзамену, курсового 

проекту 

для заліку 

90…100 A відмінно  

 

зараховано 
82…89 B добре 

74…81 C 

64…73 D задовільно 

60…63 E 

35…59 FX незадовільно з можливістю 

повторного складання 

Не зараховано з 

можливістю 

повторного складання 

0…34 F незадовільно з 

обов’язковим повторним 

вивченням дисципліни 

не зарахованоно з 

обов’язковим 

повторним вивченням 

дисципліни 

 

11. Методичне забезпечення 
Методичні вказівки до виконання практичних і лабораторних робіт. 

 

12. Рекомендована література 
 

Базова 

1. Лукинюк М.В. Технічні засоби автоматизації / М.В. Лукинюк, В.П. 

Лисенко, В.Є. Лукін, А.М. Гладкий, С.А. Шворов, А.А. Руденський, А.А. 

Заверткін. – Ніжин.: Видавець ПП Лисенко М.М., 2018.- 455 с. 
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2. Лисенко В.П. Основи автоматики. Підрукчник для студентів 

вищих навчальних закладів/Лисенко В.П., Решетюк В.М., Цигульов 

І.Т., Чернишенко Є.В. – К., BePrint, 2021. – 557 c. 

13. Інформаційні ресурси 

Науково-публічні бібліотеки, інтернет, періодичні видавницт-

ва тощо. 
 

 

Запитання до заліку 

1. Призначення, структура і типи виконавчих пристроїв (механізмів). 

2. Електродвигунові ВМ постійного струму. Способи управлінні! їхньою 

частотою обертання. Статичні і швидкісні характеристики. 

3. Вібраційна лінеаризація ВМ з електромагнітними муфтами. 

4. Електродвигунові ВМ змінного струму. Способи управління їхньою 

частотою обертання. Статичні і швидкісні характеристики. 

5. Ізодромний електропривод. Приклади, характеристики. 

6. Елементи управління пневматичних ВМ. Приклади, характеристики. 

7. Елементи управління гідравлічних ВМ. Приклади, характеристики. 

8. Елементи управління електрогідравлічних ВМ. Приклади, характеристики. 

9. Гідравлічні ВМ із золотниковим елементом управління. Статичні і 

динамічні характеристики. 

10. Гідравлічні ВМ з елементом управління, який має релеііііу 

характеристику. Статичні і динамічні характеристики ВМ. 

 

ПАКЕТ  ТЕСТОВИХ  ЗАВДАНЬ Варіант № 
 

 

100% Питання 1. Якщо критичний момент електродвигуна змінного струму 

k
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M
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4. 










2

)1(2

kp

kp

SS

M
M  

 

100% Питання 2. Динаміка асинхронного електродвигуна, якщо вихідним параметром є кутова швидкість обертання його 

валу, описується передаточною функцією  

1. 

)1(
)(




sTs

k
sW

M


 

2. 

s

k
sW )(

 

3. 

1
)(




sT

k
sW

M


 

4. 1)( M  sTsW
 

 

100% Питання 3. За динамічними властивостями кроковий електродвигун є  

1. безінерційною ланкою 

2. інерційною ланкою першого порядку 

3. коливальною ланкою 

 

4. 
інтегруючою ланкою с передаточною 

sTsU

s
sW

BMBM

BM
BM




1

)(

)(
)(

  

 

 

100% Питання 4. Статичні ВМ за динамічними властивостями є 

1. 
інтегруючими ланками з передаточною функцією 

sTs

k
sW

BM

BM
BM




1
)(  

2. безінерційними ланками з передаточною функцією 
BMBM ksW )(  

3. інерційними ланками з передаточною функцією 

1
)(




sT

k
sW

BM

BM
BM

 

4. запізнюючими ланками з передаточною функцією s

BMBM eksW  )(  

 

100% Питання 5. Для забезпечення чутливості магнітного підсилювача до полярності вхідного сигналу застосовується  

1. Ш-подібне або П-подібне осердя 

2. Ш-подібне осердя 

3. зворотний зв'язок  

4. обмотка зміщення WЗМ 

 

100% Питання 6. Маємо гідроциліндр двохсторонньої дії з однобоким штоком. Подача рідини в обидві порожнини 

однакова. Швидкість штоку при надходженні рідини в штокову порожнину буде більшою за швидкість при 

надходженні рідини в поршневу порожнину в відношенні  

1. 

22

2

dD

D


 

2. 

2

22

D

dD 
 

3. 22 dD   

4. 

22

2

Dd

d


 

 

100% Питання 7. Кутова швидкість радіального гідромотора визначається за формулою  

1. zdeQ  22   

 

2. 
zde

Q






2

2


  

 

3. 

Q

zde






2

2
  

4. zdeQ  22   

 

100% Питання 8. Кутова швидкість вихідного валу шиберного двигуна з однією пластиною визначається по формулі 

1. 

EdD

Q






)(

8
22

  
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2. 

EdD

Q






)(

8
22

  

3. EdDQ  )(8 22  

4. EdDQ  )(8 22  

 

50% Питання 9. Регулюючий орган здійснює 

1. Перетворення регулюючої дії. 

2. Обробку вимірювальної інформації. 

3. Формування закону управління. 

4. Зміну кількості енергії або робочої речовини, що надходить в об’єкт управління. 

 

50% Питання 10. За видом споживаної енергії виконавчі механізми можуть бути: 1. електричні; 2. гідравлічні; 3. 

пневматичні; 4. електрогідравлічні; 5. електропневматичні; 6. іонні; 7. фотонні 

1. 4, 5, 6, 7. 

2. 1, 2, 3, 4, 5. 

3. 1, 2, 6, 7. 

4.. 2, 3, 4, 5, 6. 

 

50% Питання 11. Електромагнітні виконавчі механізми - це: 1. ВМ однообертові; 2. ВМ багатообертові; 3. ВМ з 

електромагнітним клапаном; 4. ВМ з електромагнітною муфтою; 5. ВМ з кроковими електродвигунами 

1. 1, 2, 3, 4. 

2. 2, 3, 4, 5. 

3. 3, 4. 

4. 3, 4, 5. 

 

50% Питання 12. Сукупність елемента управління і силового елемента – це: 1. автоматична система; 2. автоматичний 

управляючий пристрій; 3. електропривід; 4. гідропривід; 5. пневмопривід 

1. 1, 2, 3, 4. 

2. 3, 4, 5. 

2. 2, 3, 4, 5. 

4. 1, 3, 4, 5. 

 

50% Питання 13. Величина люфту не повинна перевищувати  

( мм ): 

1. 0,5…0,6. 

2. 0,5…0,7. 

3. 0,2…0,5. 

4. 0,9…1,0. 

 

50% Питання 14. ВМ з електродвигунами змінного струму можуть бути: 1. однофазні; 2. двофазні; 3. трифазні; 4. 

двофазні з паралельним збудженням; 5. чотирифазні; 6. трифазні з послідовним збудженням 

1. 1, 3, 5, 6. 

2. 1, 2, 5, 6. 

3. 2, 3, 4, 5. 

4. 1, 2, 3. 

 

50% Питання 15. Електродвигуни змінного струму можуть бути: 1. асинхронні; 2. синхронні; 3. послідовного збудження; 

4. змішаного збудження; 5. з короткозамкненим ротором; 6. з порожнім феромагнітним ротором; 7. з порожнім 

немагнітним ротором 

1. 1, 2, 3, 5, 6 

2. 2, 3, 4, 5, 7 

3. 4, 5, 6, 7 

4. 1, 2, 5, 6, 7 

 

50% Питання 16. Основні параметри поршневих гідроциліндрів – це: 1. рухаюче зусилля; 2. швидкість поршня; 3. 

діаметр штока; 4. діаметр поршня; 5. діаметр циліндра 

1. 1, 3, 4, 5 

2. 2, 3, 4, 5 

3. 1, 2, 4, 5 

4. 1, 2 

 

50% Питання 17. Гідромотори підрозділяються на: 1. радіальні; 2. аксіальні; 3. лопатеві; 4. шестерьонні; 5. планетарні; 6. 

турбінні  

1. 1, 2, 3, 5, 6 

2. 1, 3, 4, 5, 6 

3. 1, 2, 3, 4, 5 

4. 2, 3, 4, 5, 6 

 

50% Питання 18. Пневматичні виконавчі механізми можуть бути: 1. мембранні; 2. поршневі; 3. роторні; 4. лопатеві; 5. 

планетарні 

1. 1, 2, 3, 5 

2. 1, 2, 4, 5 

3. 1, 2, 3 
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4. 3, 4, 5 

 

75% Питання 19. За статичною характеристикою ВМ поділяються на: 1. статичні ВМ; 2. астатичні ВМ; 3. позиційні ВМ; 

4. інерційні ВМ; 5. запізнюючі 

1. 1, 3, 4, 5. 

2. 2, 3, 4, 5. 

3. 1, 2, 3. 

4. 3, 4, 5. 

 

75% Питання 20. Електродвигунові ВМ вибирають в залежності від величини: 

1. Реактивного моменту на регулюючому органі. 

2. Величини обертаючого моменту, необхідного для обертання регулюючого органу. 

3. Моменту від сил тертя в опорах регулюючого органу. 

4. Величини моменту інерції ротору. 

 

75% Питання 21. Швидкісна характеристика електродвигуна постійного струму паралельного збудження: 
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75% Питання 22. Асинхронний двохфазний електродвигун за своїми динамічними властивостями є: 

1. Безінерційна ланка. 

2. Коливальна ланка. 

3. Інтегруюча ланка, коли кут повороту валу є вихідною величиною. 

4. запізнююча. 

 

75% Питання 23. Електромагнітні муфти є з’єднувальними ланками між 

1. приводом і робочим механізмом 

2. приводом і порівнюючим елементом  

3. керуючим елементом і силовим елементом 

4. робочим елементом і порівнюючим елементом 

 

75% Питання 24. Зворотний зв'язок в магнітних підсилювачах використовується для 

1. зменшення коефіцієнта підсилення МП 

2. збільшення коефіцієнта підсилення МП 

3. забезпечення чутливості МП до полярності 

4. створення взаємокомпенсуючих змінних магнітних потоків 

 

75% Питання 25. Гідроциліндр двосторонньої дії – такий, в якому рух вихідного елементу під дією тиску робочої рідини 

здійснюється   

1. у двох протилежних напрямках 

2. тільки в одному напрямку 

3. назустріч один одному 

4. обертаючий рух 

 

75% Питання 26. Телескопічні гідроциліндри – такі, у яких повний хід вихідного елементу дорівнює    

1. оберту робочої ланки 

2. оберту усіх робочих ланок 

3. сумі ходів усіх робочих ланок 

4. ходу робочої ланки 

 

75% Питання 27. Об’ємні гідродвигуни за характером руху вихідного елементу поділяються на: 1. гідроциліндри; 2. 

обертальні гідродвигуни; 3. гідромотори; 4. гідромуфти; 5. гідроклапани 

1. 1, 2, 4, 5 

2. 2, 3, 4, 5 

3. 1, 2, 3, 5 

4. 1, 2, 3 

 

75% Питання 28. Дросельне регулювання швидкості руху штока гідроциліндра здійснюється: 1. зміною гідравлічного 

опору лінії надходження рідини; 2. встановленням дроселя на лінії живлення гідро циліндра; 3. встановленням 

дроселя в зливній магістралі; 4. використанням насосу зі змінною продуктивністю  

1. 1, 2, 4 

2. 1, 3, 4 

3. 2, 3, 4 

4. 1, 2, 3 

 

100% Питання 29. Асинхронний двохфазний електродвигун за своїми  динамічними властивостями є: 
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1. Інерційна ланка 1-го порядку, коли частота обертання вала є вихідною величиною. 

2. Коливальна ланка. 

3. Безінерційна ланка. 

4. Запізнююча ланка. 

 

100% Питання 30. Динамічні характеристики електродвигуна постійного струму при МВ =0 описується диференційним 

рівнянням )()()1( 2 sUkssTsTT ÆÌßÌ   . При яких значеннях постійної часу ТЯ його 

характеристики будуть описані інерційною ланкою 1-го порядку з передаточною функцією 

1
)(




sT

k
sW

M

 

1. ТЯ << ТМ 

2. ТЯ >> ТМ 

3. ТЯ = ∞ 

4. ТЯ = ТМ 

 

 

 

ЗАВДАННЯ 

на самостійну роботу  

Завдання 1. 1. Визначити значення зовнішніх опорів rЗ у колі 

статора,необхідні для знижки пускового моменту в два рази, тобто до 1,4mH. 

2. Розрахувати й побудувати природну механічну характеристику елек-

тродвигуна. 

3. Розрахувати й побудувати штучну механічну характеристику елект-

родвигуна при симетричному зовнішньому активному опорі rЗ у колі статора. 

4. Розрахувати й побудувати механічну характеристику насоса в коор-

динатах обертаючого моменту двигуна. 

5. Визначити точку спільної роботи електродвигуна і відцентрового 

насосу. 

З’єднання обмоток статора у «зірку». Пуск здійснюється при 

зовнішньому активному опорі (рис. 1, а). 

M

rЗ

3 ~ 50 Гц 380 В

      

M

3 ~ 50 Гц 380 В

xЗ
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а                                           б 

 

Рис. 1. Включення опорів в коло статора:  

а – активного опору; б – реактивного опору. 

Двигун обертає відцентровий насос з моментом опору, рівним 0,9 номі-

нального обертаючого  моменту двигуна, тобто коефіцієнт 

.9,0
.

. 
НОБ

HО

M

M
k  

Насос пускається при відкритої задвижці і має початковий пусковой 

момент опору, рівний 30% момента насоса при номінальної швидкості обер-

тання, тобто 

.3,0 .. НОПОЧO МM   

Вихідні дані для розрахунків щодо варіанту наведені у табл. 1.1. 

1.1. Вихідні дані для розрахунків 

В
ар

іа
н

т 

 

Тип 

електродви-

гуна 

Вихідні дані 

Р
Н
, 
к
В

т 

U
H
, 
B

 

n
H
, 
о
б

/х
в
 

η
Н
 

m
М

А
К

С
 

m
П

У
С

К
 

І H
, 
А

 

І *
П

У
С

К
, 
А

 

C
o
sφ

Н
 

1 4А80В2У3 2,2 380 2850 0,83 2,6 2,1 4,7 6,5 0,87 

2 4А90L2У3 3,0 380 2840 0,845 2,5 2,1 6,1 6,5 0,88 

3 4А100S2У3 4,0 380 2880 0,865 2,5 2,1 7,8 7,5 0,89 

4 4А100L2У3 5,5 380 2880 0,875 2,5 2,0 10,5 7,5 0,91 

5 4А112M2У3 7,5 380 2900 0,875 2,8 2,0 14,9 7,5 0,88 

6 4А132M2У3 11,0 380 2900 0,88 2,8 1,7 21,2 7,5 0,90 

7 4А160S2У3 15,0 380 2940 0,88 2,2 1,4 28,5 7,0 0,91 

8 4А160M2У3 18,5 380 2940 0,885 2,2 1,4 34,5 7,0 0,92 

9 4А180S2У3 22,0 380 2945 0,885 2,5 1,4 41,6 7,5 0,91 

10 4А180M2У3 30,0 380 2945 0,905 2,5 1,4 56,0 7,5 0,90 

11 AIP71B2 1,1 380 2805 0,79 2,2 2,1 2,6 6,0 0,84 

12 AIP80A2 1,5 380 2850 0,82 2,6 2,2 3,6 6,5 0,85 

13 AIP80B2 2,2 380 2850 0,83 2,6 2,1 4,8 6,4 0,87 

14 AIP90L2 3,0 380 2850 0,845 2,2 2,0 6,1 7,0 0,88 

15 AIP100S2 4,0 380 2850 0,87 2,2 2,0 7,8 7,5 0,88 
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16 AIP100L2 5,5 380 2850 0,88 2,2 2,0 10,5 7,5 0,89 

17 AIP112M2 7,5 380 2895 0,875 2,2 2,0 14,8 7,5 0,88 

18 AIP132M2 11,0 380 2910 0,88 2,2 1,6 21,4 7,5 0,90 

19 AIP160S2 15,0 380 2910 0,90 2,7 1,8 28,6 7,0 0,89 

20 AIP160M2 18,5 380 2910 0,905 2,7 2,0 34,7 7,0 0,90 

21 AIP180S2 22,0 380 2920 0,905 2,7 2,0 41,7 7,0 0,89 

22 AIP180M2 30,0 380 2925 0,915 3,0 2,2 56,2 7,5 0,90 

23 AIP90L4 2,2 380 1395 0,81 2,4 2,2 3,7 6,5 0,81 

24 AIP100S4 3,0 380 1410 0,82 2,2 2,2 4,8 7,0 0,83 

25 AIP100L4 4,0 380 1410 0,85 2,4 2,0 5,3 6,0 0,84 

26 AIP112M4 5,5 380 1430 0,855 2,2 2,1 7,8 7,0 0,86 

27 AIP132S4 7,5 380 1440 0,875 2,5 2,0 13,4 7,5 0,86 

28 AIP132M4 11,0 380 1445 0,875 2,7 2,0 17,2 7,5 0,87 

Примітка. Для варіантів 1 − 22 синхронна частота обертання n0 = 3000 

об/хв; для варіантів 23 − 30 − n0 = 1500 об/хв.  

Завдання 2. Провести вибір гідроциліндра для  проектних даних (див. 

табл.1.2). При виборі типу і марки гідроциліндра перш за все необхідно 

розрахувати його основні конструктивні параметри, зокрема внутрішній діа-

метр циліндра D і діаметр штока d. 

1.2. Вихідні дані для розрахунків 

В
ар

іа
н

т Принципова 

схема 

гідропідсилювача 

Вихідні дані 

P, H p1, MПа p2, MПа ψ ηМЕХ 

1 

 

С
х
ем

а 
а
 (

р
и

с.
 2

, 
а
) 

4∙104 14,0 0,3 1,33 0,93 

2 4,6∙104 15,0 0,4 1,33 0,93 

3 5∙104 16,0 0,5 1,33 0,93 

4 5,4∙104 17,0 0,3 1,33 0,93 

5 6∙104 18,0 0,4 1,33 0,93 

6 6,4∙104 19,0 0,5 1,33 0,93 

7 7∙104 20,0 0,3 1,33 0,94 

8 7,4∙104 21,0 0,4 1,33 0,94 

9 8∙104 22,0 0,5 1,33 0,94 

10 8,4∙104 23,0 0,3 1,33 0,94 

11 9∙104 24,0 0,4 1,33 0,94 

12 9,4∙104 25,0 0,5 1,33 0,95 

13 10∙104 26,0 0,5 1,33 0,95 

14 10,4∙104 27,0 0,5 1,33 0,95 

15  

С
х

ем а 
б
 

(р
и

с.
 

2
, 

б
) 4∙104 14,0 0,3 1,33 0,95 

16 4,6∙104 15,0 0,4 1,33 0,95 
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17 5∙104 16,0 0,5 1,33 0,95 

18 5,4∙104 17,0 0,3 1,33 0,95 

19 6∙104 18,0 0,4 1,33 0,95 

20 6,4∙104 19,0 0,5 1,33 0,95 

21 7∙104 20,0 0,3 1,33 0,95 

22 7,4∙104 21,0 0,4 1,33 0,95 

23 8∙104 22,0 0,5 1,33 0,96 

24 8,4∙104 23,0 0,3 1,33 0,96 

25 9∙104 24,0 0,4 1,33 0,97 

26 9,4∙104 25,0 0,5 1,33 0,97 

27 10∙104 26,0 0,5 1,33 0,97 

28 10,4∙104 27,0 0,5 1,33 0,97 

 

3x pЗЛpН

Р

1

4

57

2

6

8 bа

p1 p2

d

D

 

а 

3x pЗЛpН

Р

1

4

57

2

6

8 bа

p1 p2

d

D

 

б 

Рис. 2. Принципова схема гідропідсилювача золотникового типу 

із зворотним зв'язком:  

а − шток працює на стиснення при виштовхуванні поршня ; б − шток  

працює на розтягування при втягуванні поршня; 1 – шарнір; 2 – тяга;  
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3 − золотник підсилювача; 4 – поршень; 5 – корпус силового циліндра; 

 6 – шток; 7 – шарнір; 8 – диференціальний важіль 
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1 Лекція №1 

Вступ. Задачі й цілі дисципліни. 

Тема 1. Загальні зведення про виконавчі 

пристрої: основні поняття й визначення 

виконавчих пристроїв; регулюючі органи; 

класифікація та принципи побудови; хара-

ктеристики; вимоги 

2   

2 Лекція №2  

Тема 2. Електродвигунові виконавчі меха-

нізми: виконавчі механізми з електродви-

гунами постійного струму: будова; схеми 

збудження; статичні і динамічні характе-

ристики 

2   

3   Практичне заняття №1 

Розрахунок механічних характерис-

тик асинхронних електродвигунів з 

короткозамкнутим ротором 

2 

4 Лекція №3 

Тема 2 (продовж): виконавчі механізми з 

електродвигунами змінного струму: асин-

хронні двигуни; статичні і динамічні хара-

ктеристики 

2   

5   Лабораторна робота №1 

Дослідження часових характеристик 

електродвигунових виконавчих меха-

нізмів 

2 

6 Лекція №4 

Тема 2 (продовж): синхронні, вентильні та 

2   



 25 

крокові електродвигуни: будова; статичні 

й динамічні характеристики 
7   Практичне заняття №2 

Розрахунок і вибір електродвигунвих 

виконавчих механізмів 

2 

8 Лекція №5 

Тема 3. Електричні виконавчі механізми: 

ходові електромагніти; електромагнітні 

виконавчі механізми: виконавчі механізми 

з електромагнітним клапаном; виконавчі 

механізми з електромагнітною муфтою: 

будова; статичні і динамічні характеристи-

тики 

2   

9 Модульний контроль (оцінка Модульного завдання і Модульне тестування) 
10   Лабораторна робота №2 

Вивчення й дослідження статичних 

характеристик електромагнітних ви-

конавчих механізмів 

2 

11 Лекція №6 

Тема 4. Гідравлічні і пневматичні виконав-

чі механізми: пневматичні виконавчі меха-

нізми: будова, принцип дії, статичні, дина-

мічні та регулювальні характеристики 

2   

12   Практичне заняття №3  

Вибір виконавчих механізмів та регу-

люючих органів 

2 

13 Лекція №7 

Тема 4. (продовж): гідравлічні виконавчі 

механізми: будова, принцип дії, статичні, 

динамічні та регулювальні характеристики 

2   

14 Лекція №8 

Тема 5. Гідравлічний привід: загальна ха-

рактеристика приводу; структурна функці-

ональна схема гідроприводу; класифікація 

і принцип роботи гідроприводу; переваги й 

недоліки гідроприводу 

2   

15 Лекція №9 

Тема 5. (продовж): гідравлічні та пневма-

тичні підсилювачі; класифікація гідравліч-

них та пневматичних підсилювачів; харак-

теристики гідравлічних та пневматичних 

підсилювачів 

2   

16  

 
 Практичне заняття №4 

Гідравлічні слідкуючі приводи. 

Гідропідсилювачі 

2 

17 Лекція №10 

Тема 6. Обгрунтування вибору виконавчих 

механізмів. Сучасні виконавчі механізми 

2   

18 Модульний контроль (оцінка Модульного завдання і Модульне тестування). 
19 Атестація (залік) 
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Лекція №1 

Вступ. Задачі й цілі 

дисципліни. 

Тема 1. Загальні 

зведення про 

виконавчі пристрої: 

основні поняття й 

визначення 

виконавчих пристроїв; 

регулюючі органи; 

класифікація та 

принципи побудови; 

Практичне заняття 

№1 

Розрахунок 

механічних 

характеристик 

асинхронних 

електродвигунів з 

короткозамкнутим 

ротором 
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1 

 

 

Електричні 

виконавчі 

механізми 

характеристики; 

вимоги 
 

 

Модульний 

контроль 

(оцінка 

Модульного 

завдання і 

Модульне 

тестування) 

Лекція №2  

Тема 2. 

Електродвигунові 

виконавчі механізми: 

виконавчі механізми з 

електродвигунами 

постійного струму: 

будова; схеми 

збудження; статичні і 

динамічні 

характеристики 

Лабораторна робота 

№1 

Дослідження часових 

характеристик 

електродвигунових 

виконавчих 

механізмів 

Лекція №3 

Тема 2 (продовж): 

виконавчі механізми з 

електродвигунами 

змінного струму: асин-

хронні двигуни; 

статичні і динамічні 

характеристики 

Практичне заняття 

№2 

Розрахунок і вибір 

електродвигунових 

виконавчих 

механізмів 

Лекція №4 

Тема 2 (продовж): 

синхронні, вентильні 

та крокові 

електродвигуни: 

будова; статичні й 

динамічні 

характеристики 

 

Лекція №5 

Тема 3. Електричні 

виконавчі механізми: 

ходові електромагніти; 

електромагнітні 

виконавчі механізми: 

виконавчі механізми з 

електромагнітним 

клапаном; виконавчі 

механізми з 

електромагнітною 

муфтою: будова; 

статичні і динамічні 

характеристики 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Лекція №6 

Тема 4. Гідравлічні і 

пневматичні виконавчі 

механізми: 

пневматичні виконавчі 

механізми: будова, 

принцип дії, статичні, 

динамічні та 

Лабораторна робота 

№2 

Вивчення й 

дослідження 

статичних 

характеристик 

електромагнітних 

виконавчих 
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2 

 

 

 

 

 

Пневматичні і 

гідравлічні 

виконавчі 

механізми 

регулювальні 

характеристики 
механізмів  

 

 

 

 

Модульний 

контроль 

(оцінка 

Модульного 

завдання і 

Модульне 

тестування) 

Лекція №7 

Тема 4. (продовж): 

гідравлічні виконавчі 

механізми: будова, 

принцип дії, статичні, 

динамічні та 

регулювальні 

характеристики 

Практичне заняття 

№3  

Вибір виконавчих 

механізмів та 

регулюючих органів 

Лекція №8 

Тема 5. Гідравлічний 

привід: загальна ха-

рактеристика приводу; 

структурна функці-

ональна схема 

гідроприводу; 

класифікація і 

принцип роботи 

гідроприводу; 

переваги й недоліки 

гідроприводу 

Практичне заняття 

№4 

Гідравлічні слідкуючі 

приводи. 

Гідропідсилювачі 

Лекція №9 

Тема 5. (продовж): 

гідравлічні та пневма-

тичні підсилювачі; 

класифікація 

гідравлічних та 

пневматичних 

підсилювачів; харак-

теристики 

гідравлічних та 

пневматичних 

підсилювачів 

 

Лекція №10 

Тема 6. Обгрунтування 

вибору виконавчих 

механізмів. Сучасні 

виконавчі механізми 
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Дисципліна та її розділи, що 

передують вивченню диски-

пліни «Виконавчі пристрої 

систем керування» 

Прізвище, ініціали, вчена 

ступінь та вчене звання 

викладача, що забезпечує 

попередню дисципліну 

 

 

Підпис 

Дисципліна та її розділи, в 

яких використовуються ма-

теріали дисципліни «Вико-

навчі пристрої систем керу-

вання» 

Прізвище, ініціали, вчена 

ступінь та вчене звання 

викладача, що забезпечує 

наступну дисципліну 

Теорія автоматичного керу-

вання 

Шуруб Ю.В., доцент, ктн.  

 

Проектування систем  

автоматики 

професор, к.т.н. 

Лисенко В.П. 

Вища математика Панталієнко Л.А., доцент, 

кфмн 

 Автоматизовані системи 

управління 

професор. д.т.н. 

Котов Б.І. 

Загальна фізика Ільін П.П., доцент, кфмн  Моделювання і оптимізація 

систем керування 

професор, д.т.н. 

Шворов С.А. 

Електротехніка і електроме-

ханіка 

Пузанов А.П., доцент, ктн  Курсове та дипломне проек-

тування 

НПП кафедри 

Загальна хімія Пономарьова І.Г., доцент, 

кхн 

   

Гідрогазодинаміка Васеленков В.Г., доцент, 

ктн 

   

Термодинаміка і теплотех-

ніка 

Драганов Б.Х., професор, 

дтн 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


