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Опис дисципліни 

 
Мета дисципліни “Система автоматизованого управління на основі вертикально-

інформаційної технології” полягає в опануванні студентами методів створення  та 

оптимізації комп’ютеризованих  автоматизованих систем управління з використанням 

вертикально-інформаційної технології  та кваліфікованого застосовування опанованих 

методів у проектних роботах. 

Завдання дисципліни полягає у набутті студентами знань, умінь і здатностей 

(компетенцій) щодо розробки систем автоматизованого управління на основі вертикально-

інформаційної технології для комп’ютеризованих систем управління і ефективного 

вирішення завдань професійної діяльності. 

 
Структура курсу 

 

№ п/п Тема Результати навчання 

1 

Вплив вертикально-

інформаціної технології 

на системи 

автоматизованого 

управління.  

Розуміти суть вертикально-інформаціїної 

технології у проектування автоматизованих систем 

управління. Знати види систем автоматизованого 

управління. Вміти застосовувати класифікація систем 

автоматизованого управління по характеру внутрішніх 

динамічних процесів. 

2 

Програми та алгоритми 

управління системами 

автоматизованого 

управління на основі 

вертикально-

інформаційної 

технології.  

Знати програми управління для розробки систем 

автоматизованого керування. Вміти застосовувати 

ліінійні алгоритми управління.  



3 Класифікація та 

загальні характеристики 

елементів автоматики.  

Розробляти комп’ютерно-інтегровані системи 
управління складними технологічними та 
організаційно-технічними об’єктами, застосовуючи 
системний підхід із врахуванням нетехнічних 
складових оцінки об’єктів автоматизації.  

4 Лінійні системи 

автоматизованого 

управління.  

Знати особливості лінійних систем 

автоматизованого проектування. Вміти застосовувати 

статичний режим роботи систем та  динамічний 

режим роботи систем 

5 Структурні схеми 

систем 

автоматизованого 

управління. 

Класифікація 

регуляторів.  

Розуміти принципи побудови структурних схем 

систем автоматизованого управління на основі 

вертикально-інформаційної технології. 

6 ТВикористання 

вертикально-

інформаційної 

технології для аналізу 

стійкості та якості 

роботи систем 

авторизованого 

управління.  

Розробляти і використовувати спеціалізоване 

програмне забезпечення та цифрові технології для 

створення систем автоматизації складними 

організаційно-технічними об’єктами, професійно 

володіти спеціальними програмними засобами. 

7 Структура АСУ на 

основі промислової 

автоматики блочно-

модульного типу. 

Промислові мережі, на 

яких будуються АСУ.  

Знати особливості роботи промислових мережі, 

на яких будуються АСУ. Вміти застосовувати сучасні 

модулі промислової автоматики виробництва фірми 

Siemens (ПЛК, модулі зв’язку, ведення / виведення 

сигналів, інтерфейсні модулі, панелі візуалізації). 

8 Засоби реалізації 

інформаційного обміну 

вузлів АСУ на основі 

вертикально-

інформаційної 

технології.  

Знати інструменти для розробки 

автоматизованих систем керування за певними 

особливостями та реалізація переходів у системі 

управління. 

9 Принципи побудови 

АСУ на основі 

телемеханічних систем, 

основні поняття 

телемеханіки, способи 

передачі інформації, 

класифікації 

телемеханічних систем, 

функції телемеханічних 

систем, класичні 

структури 

Розробляти цифрові пристрої та спецпроцесори 

автоматики для побудови оптимальних проблемно-

орієнтованих систем автоматизованого управління.  



телемеханічних систем. 

10 Реалізація синтезу 

систем 

автоматизованого 

управління. Динамічні 

моделі систем 

керування   

Знати особливості динамічних моделей систем 
керування  Синтез регуляторів методом 
логарифмічно-частотних характеристик. 

11 Тема 11. Системи 

числового програмного 

управління. Управління 

промисловими 

роботами та 

маніпуляторами. 

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. 

 

12 Тема 12. Функції 

оператора у 

автоматизованих 

системах управління.  

Знати Інформаційні функції  оператора у 

автоматизованих системах управління. 

Використовувати методи раціонального розподілу 

функцій між оператором та обчислювальною 

машиною. 
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Політика оцінювання 

Заліковий модуль 1 

Заліковий модуль 2 

(ректорська контрольна 

робота) 

Заліковий модуль 3 

(підсумкова оцінка за КПІЗ, 

враховуючи поточне 

опитування) 

30% 40% 30% 

1. Письмова робота – 
max 40 балів. 
2. Практичне завдання: 2 
практичні роботи по 30 
балів – max 60 балів 

1. Письмова робота – 
max 40 балів. 
2. Практичне завдання: 
2 практичні роботи по 
30 балів – max 60 балів  

1. Підготовка КПІЗ – max 
40 балів. 
2. Захист КПІЗ – max 40 
балів. 
3. Участь у тренінгах – max 
20 балів 

 
Шкала оцінювання 

За шкалою 
університету 

За 
національною 

шкалою 
За шкалою ECTS 

90–100 відмінно A (відмінно) 

85–89 
добре 

B (дуже добре) 

75–84 C (добре) 

65–74 
задовільно 

D (задовільно) 

60–64 E (достатньо) 

35–59 
незадовільн

о 

FX (незадовільно з можливістю повторного 
складання) 

1–34 
F (незадовільно з обов’язковим повторним 

курсом) 

 
 


