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Курс та семестр, у 

якому можливе 

(планується) 

вивчення дисципліни 

Аспірантам, 4 семестр 

Факультети, 

студентам яких пропону-

ється вивчити 

дисципліну 

Відділ системного аналізу та проблем ке-

рування 

Перелік 

компетентностей та від-

повідних результатів на-

вчання, що забезпечує 

дисципліна 

Загальні компетентності:  

- здатність до абстрактного мислення, 

аналізу та синтезу в галузі динаміки та 

керування рухом літальних апаратів;  

- здатність до пошуку, оброблення та 

аналізу інформації з різних джерел. 

Професійні компетентності: 

- здатність застосовувати методи мате-

матичного аналізу і моделювання, тео-

ретичних та експериментальних дослі-

джень; 

- знання та розуміння процесів динаміки 

та керування рухом літальних апаратів; 

- здатність проведення досліджень про-

цесів керування рухом літальних апара-

тів на високому науковому рівні. 

Програмні результати навчання: 

- знання теоретичних основ автоматич-

ного керування,  

- знання методів дослідження динаміки і 

способів керування рухом літальних 

апаратів,  

- вміння проводити дослідження проце-

сів керування рухом об’єктів на висо-

кому науковому рівні;  

- вміння до пошуку, обробки та аналізу 

інформації з різних джерел;  

- вміння оцінювати та забезпечувати як-

ість виконуваних робіт;  

- вміння представляти і захищати отри-

мані наукові і практичні результати. 

 



«соціальні навички» Soft skills: 

 креативне мислення (при постановці та 

рішенні задач); 

 критичне  мислення  (при  аналізі  ре-

зультатів); 

 авторитетне донесення своїх результа-

тів до слухачів (при аналізі презента-

цій) 

Опис дисципліни 

Попередні умови, 

необхідні для вивчення 

дисципліни 

Знання методів теоретичної механіки, 

комп’ютерного моделювання, вищої мате-

матики, аналітичної механіки 

Максимальна 

кількість студентів, які 

можуть одночасно на-

вчатися 

10 

Теми аудиторних 

занять та самостійної 

роботи 

Обсяг – 90 годин, з них 30 години практич-

них занять, 60 годин самостійної роботи. 

 

Основні теми практичних занять: 

Розділ 1. Динаміка класу систем взаємного 

позиціонування космічного апарата і кори-

сного навантаження. Модельні задачі.  

Тема 1.1. Особливості класу систем вза-

ємного позиціонування КА й корисного 

навантаження. Поняття модельної задачі.  

Тема 1.2. Модельна задача для дослі-

дження динаміки систем позиціонування з 

маніпуляційним механізмом послідовної 

кінематики.  

Тема 1.3. Модельна задача для дослі-

дження динаміки системи взаємного пози-

ціонування, що містить маніпуляційний 

механізм паралельної структури. Модельна 

задача Демідова С. М. 

Тема 1.4. Розвиток модельної задачі Де-

мідова С. М. Випадок рухомої в інерціаль-

ному просторі основи. 

Розділ 2. Задачі динаміки відносного руху 

сервісного космічного апарата і об'єкта ор-

бітального сервісу на прикладі технології 

"пастух з іонним променем".  

Тема 2.1. Постановка задачі. 



Тема 2.2. Розрахунок силового впливу. 

Метод інтегрування по поверхні мішені. 

Метод на основі контуру мішені. 

Тема 2.3. Аналіз погрішності спроще-

ного підходу до визначення сили впливу. 

Тема 2.4. Вивчення можливості викори-

стання спрощеного підходу до визначення 

впливу факела ЕРД у законі керування від-

носним рухом мішені. Алгоритм керу-

вання. 

Тема 2.5. Аналіз результатів моделю-

вання керованого руху. 
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