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І ОПИС НАВЧАЛЬНОЇ ДИСЦИПЛІНИ 

Показники 
Галузь знань, 

спеціальність, ОПП 
(ОНП), професійне 

(наукове) спрямування, 
рівень вищої освіти 

Характеристика навчальної 
дисципліни 

денна заочна 
денна заочна 

Кількість кредитів Галузь знань: 
151 «Автоматизації та 
приладобудування». 

Спеціальність: 
151 «Автоматизація та 

комп’ютерно-інтегровані 
технології». 

Дисципліна вільного вибору 
5,5  

Загальна кількість годин 

165  
Модулів – 1 

ОНП 
«Автоматизоване 

управління 
технологічними 

процесами 

Рік підготовки 

Змістових модулів – 2 1  

Індивідуальне науково-
дослідне завдання/ Моде-
лювання та проектування 
автоматизованого електро-
приводу. Створення іміта-
ційної моделі електропри-
воду. Моделювання в про-
грамному середовищі 
MATLAB SimPowerSystems 

Семестр 

2  

Тижневих годин  
для денної форми  
навчання: 
аудиторних – 4; 
самостійної роботи  
студента – 4 

Рівень вищої освіти: 
другий (магістерський) 

Лекції 
36  

Практичні 
36  
Самостійна робота 
93  

Вид контролю 
Іспит 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



II ЗАГАЛЬНІ ПОЛОЖЕННЯ 
 
 
2.1 Актуальність вивчення дисципліни «Сучасні інструменти моделюван-

ня та проектування» у зв’язку із завданнями професійної діяльності та навчан-
ня. 

Вирішення технічних задач зі спеціальності «Автоматизація та 
комп’ютерно-інтегровані технології» зводиться до стандартного алгоритму дій: 
аналіз базового технологічного процесу, критичний аналіз бозової системи 
управління, критичний аналіз літературних джерел з метою виявлення існую-
чих методів вирішення поставленої задачі, математичне моделювання базової 
системи з обраним оптимальним варіантом інструменту моделювання та проек-
тування, програмна реалізація розробленої математичної моделі, підтвердження 
адекватності розробленої моделі фізичному процесу, розробка удосконаленої 
системи управління з обраним оптимальним методом удосконалення, конструк-
торсько-технологічне проектування удосконаленої системи, обґрунтування 
економічної ефективності розробок, розробка практичних рекомендації щодо 
впровадження розробки. 

Важливим етапом вирішення задачі є процес розробки математичної мо-
делі об’єкту з метою проведення досліджень. Від того, наскільки точно розроб-
лена модель буде описувати реальний об’єкт залежить точність та ефективність 
використання розробок, економічний ефект від впровадження. Тому дуже важ-
ливо обрати найбільш оптимальні методи та інструменти моделювання та прое-
ктування системи автоматизації. 

Предметом дисципліни «Сучасні інструменти моделювання та проекту-
вання» є різні програмні середовища для моделювання технологічних процесів 
та систем автоматизації різних промислових підприємств. 

 
2.2 Мета дисципліни – формування поглиблених знань методів та прин-

ципів структурного та імітаційного моделювання та проектування систем авто-
матизації за допомогою різних сучасних програмних середовищ. 

 
2.3 Завдання дисципліни «Сучасні інструменти моделювання та проекту-

вання» полягає у тому, що студенти повинні: 
ЗНАТИ  
 сучасні інструменти моделювання та проектування систем автомати-

зації; 
 сучасні методи структурного та імітаційного моделювання систем ав-

томатичного регулювання; 
 методику та особливості моделювання та проектування систем авто-

матичного регулювання в програмному пакеті MATLAB SIMULINK, 
SIMPOWERSYSTEMS, SIMSCAPE; 

 методику та особливості моделювання та проектування систем авто-
матичного регулювання в програмному пакеті MULTISIM. 



ВМІТИ  
 користуватись сучасними методами структурного та імітаційного мо-

делювання систем автоматичного регулювання; 
 розробляти проекти систем автоматичного регулювання на базі сучас-

ного програмного та апаратного забезпечення за допомогою ПЕОМ. 
 
2.4 Передумови для вивчення дисципліни «Сучасні інструменти моделю-

вання та проектування»:  
Для вивчення дисципліни «Сучасні інструменти моделювання та проек-

тування» необхідно засвоєння наступних дисциплін:  
 проектування систем автоматизації; 
 ідентифікація та моделювання технологічних об'єктів автоматизації. 
Змістовні блоки і модулі наведені у таблиці. 
 

Дисципліна, змістовний блок Змістовний модуль 

Особливості моделювання та 
проектування сучасних ав-

томатизованих систем керу-
вання 

Основні етапи вирішення задач за спеціальністю 
«Автоматизація та комп’ютерно-інтегровані те-
хнології». Особливості математичного моделю-
вання та проектування сучасних автоматизова-
них систем керування. Аналіз сучасних інстру-
ментів для розробки математичних моделей та 
проектування складних об’єктів та систем. Вибір 
оптимального методу моделювання та проекту-
вання систем автоматизації. Дугова сталеплави-
льна піч (ДСП) як приклад складного об’єкту 
моделювання та проектування. Технологічний 
процес виплаву сталі в ДСП. Електричне коло 
ДСП. Класифікація приводів переміщення елек-
тродів ДСП. Класифікація регуляторів перемі-
щення електродів ДСП. 



Сучасні інструменти та варі-
ативність методів моделю-
вання систем автоматизації 

Вивчення можливостей програмного середови-
ща MATLAB Simulink на прикладі розробки мо-
делі електричного кола ДСП. Вирішення систем 
рівнянь матричним способом, вектори і матриці, 
способи завдання синусоїдальних сигналів, спо-
соби побудови графіків, створення M-file і робо-
та з ним. Вивчення можливостей програмного 
середовища MATLAB SimPowerSystems на при-
кладі розробки моделі електричного кола ДСП. 
Створення імітаційної моделі електричного ко-
ла. Способи завдання джерела трифазної напру-
ги. Способи моделювання активних та реактив-
них опорів трифазного кола. Моделювання вза-
ємних індуктивностей трифазного кола. Датчики 
струму та напруги. Вивчення можливостей про-
грамного середовища Multisim на прикладі роз-
робки моделі електричного кола ДСП. Створен-
ня імітаційної моделі електричного кола. Варіа-
нти побудови графіків перехідних процесів у се-
редовищі Multisim. Структурне моделювання за 
допомогою інструментів MATLAB Simulink. Ро-
зробка математичної моделі автоматичної сис-
теми на основі передатніх функцій. Створення 
комплексних блоків-підсистем Subsystem. Ви-
вчення можливостей бібліотеки SimScape 
MATLAB. Розробка імітаційної моделі гідроп-
риводу на прикладі приводу переміщення елект-
родів ДСП. Особливості моделювання гідравлі-
чної апаратури в MATLAB. Методи чисельного 
інтегрування для побудови графіків. 

 
2.5 Мова викладання: українська. 
 
2.6 Обсяг навчальної дисципліни та його розподіл за видами навчальних 

занять: 
- денна форма навчання: загальний обсяг становить 165 годин / 5,5 

кредитів, в т. ч.: лекції – 36 годин, практичні – 36 годин,  
самостійна робота студентів – 93 години; курсова робота – не планується. 

 
 
 



IІІ ПРОГРАМНІ РЕЗУЛЬТАТИ НАВЧАННЯ 
 

 
Освітня компонента «Сучасні інструменти моделювання та проектуван-

ня» повинна сформувати наступні програмні результати навчання, що передба-
чені освітньо-професійною програмою підготовки магістрів «Автоматизація та 
комп’ютерно-інтегровані технології»: 

- застосовувати спеціалізовані концептуальні знання, що включають 
сучасні наукові здобутки, а також критичне осмислення сучасних проблем у 
сфері автоматизації та комп’ютерно-інтегрованих технологій для розв’язування 
складних задач професійної діяльності; 

- застосовувати сучасні підходи і методи моделювання та оптимізації 
для дослідження та створення ефективних систем автоматизації складними тех-
нологічними та організаційно-технічними об’єктами; 

- застосовувати сучасні технології наукових досліджень, спеціалізова-
ний математичний інструментарій для дослідження, моделювання та ідентифі-
кації об’єктів автоматизації; 

- застосовувати сучасні математичні методи, методи теорії автоматич-
ного керування, теорії надійності та системного аналізу для дослідження та 
створення систем автоматизації складними технологічними та організаційно-
технічними об’єктами, кіберфізичних виробництв. 

У результаті вивчення навчальної дисципліни «Сучасні інструменти мо-
делювання та проектування» студент повинен продемонструвати достатній рі-
вень сформованості певних результатів навчання через здобуття наступних за-
гальних та фахових компетентностей: 

- здатність проведення досліджень на відповідному рівні; 
- здатність застосовувати методи моделювання та оптимізації для дос-

лідження та підвищення ефективності систем і процесів керування складними 
технологічними та організаційно-технічними об’єктами; 

- здатність застосовувати сучасні методи теорії автоматичного керуван-
ня для розроблення автоматизованих систем управління технологічними проце-
сами та об’єктами; 

- здатність застосовувати сучасні технології наукових досліджень про-
цесів, обладнання, засобів і систем автоматизації, контролю, діагностики, ви-
пробування та керування складними організаційно-технічними об’єктами та си-
стемами. 

У результаті вивчення навчальної дисципліни «Сучасні інструменти мо-
делювання та проектування» студент повинен продемонструвати достатній рі-
вень сформованості наступних програмних результатів навчання.  

В узагальненому вигляді їх можна навести наступним чином: 
 
у когнітивній сфері 
студент здатний: 



– продемонструвати осмислення сучасних проблем у сфері автоматиза-
ції та комп’ютерно-інтегрованих технологій для розв’язування складних задач 
професійної діяльності; 

– продемонструвати знання сучасних підходів і методів моделювання та 
оптимізації для дослідження та створення ефективних систем автоматизації 
складними технологічними та організаційно-технічними об’єктами; 

– продемонструвати знання сучасних технологій наукових досліджень, 
спеціалізованих математичних інструментів для дослідження, моделювання та 
ідентифікації об’єктів автоматизації; 

– продемонструвати знання по застосуванню сучасних математичних 
методів, методів теорії автоматичного керування, теорії надійності та системно-
го аналізу для дослідження та створення систем автоматизації складними тех-
нологічними та організаційно-технічними об’єктами, кіберфізичних вироб-
ництв; 

 продемонструвати знання основних етапів вирішення задач за спеціа-
льністю «Автоматизація та комп’ютерно-інтегровані технології»; 

 докладно продемонструвати загальне розуміння особливостей мате-
матичного моделювання та проектування сучасних автоматизованих систем ке-
рування; 

 продемонструвати знання сучасних інструментів для розробки мате-
матичних моделей та проектування складних об’єктів та систем; 

 докладно продемонструвати загальне розуміння вибору оптимального 
методу моделювання та проектування систем автоматизації; 

  докладно продемонструвати загальне розуміння основ структурного 
моделювання в програмному середовищі MATLAB Simulink; 

 докладно продемонструвати загальне розуміння імітаційного моделю-
вання електро- та гідроприводу в програмному середовищі MATLAB; 

 докладно продемонструвати загальне розуміння основ структурного 
моделювання в програмному середовищі Multisim. 
 

 
в афективній сфері 
студент здатний: 
 критично осмислювати лекційний та позалекційний навчально-

практичний матеріал; вільно, компетентно, послідовно та раціонально будувати 
власну аргументацію; застосовувати основні підходи моделювання та проекту-
вання складних об’єктів і систем за допомогою сучасних інструментів та про-
грам;  

 успішно розв’язувати прикладні задачі з моделювання та проектуван-
ня автоматизованих систем керування різними методами за допомогою сучас-
них програмних середовищ; 

 регулярно співпрацювати з іншими студентами та викладачем в про-
цесі обговорення проблемних моментів на лекційних,  



практичних заняттях, при виконанні та захисті індивідуальних завдань; ініцію-
вати та брати участь у предметній дискусії з  
прикладних питань навчальної дисципліни «Сучасні інструменти моделювання 
та проектування», повною мірою розділяти цінності колективної та наукової 
етики. 

 
у психомоторній сфері 
студент здатний: 
 самостійно аналізувати особливості математичного моделювання та 

проектування сучасних автоматизованих систем керування; 
 застосовувати основні підходи та етапи вирішення задач за спеціаль-

ністю «Автоматизація та комп’ютерно-інтегровані технології»; 
 самостійно аналізувати сучасні інструменти для розробки математич-

них моделей та проектування складних об’єктів та систем; 
 застосовувати різні методики моделювання та проектування сучасних 

автоматизованих систем керування; 
 самостійно обирати оптимальний метод моделювання та проектуван-

ня систем автоматизації;  
 контролювати результати власних зусиль в навчальному процесі та 

коригувати (за допомогою викладача) ці зусилля для ліквідації пробілів у  
засвоєнні навчального матеріалу або формуванні умінь, вмінь та навичок; 

 самостійно здійснювати пошук, систематизацію, узагальнення  
навчально-методичного матеріалу, розробляти варіанти розв’язування завдань 
й обирати найбільш раціональні з них. 

 
Формулювання спеціальних результатів із їх розподілом за темами пред-

ставлені нижче: 
 
Тема Зміст програмного результату навчання 

1 У когнітивній сфері: 
студент здатний 

 продемонструвати розуміння основних етапів вирішення задач за спеціаль-
ністю «Автоматизація та комп’ютерно-інтегровані технології»; 

 докладно продемонструвати загальне розуміння особливостей математично-
го моделювання сучасних автоматизованих систем керування; 

 докладно продемонструвати знання особливостей етапу проектування су-
часних систем автоматизації; 
 
в афективній сфері 

студент здатний: 
 критично осмислювати лекційний та позалекційний навчально-методичний 

матеріал, аргументувати на основі вивченого теоретичного матеріалу, відтворити 
теоретичні знання щодо основних етапів вирішення задач за спеціальністю «Авто-
матизація та комп’ютерно-інтегровані технології», особливостей математичного 
моделювання та проектування сучасних автоматизованих систем керування; 
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у психомоторній сфері: 

 студент здатний орієнтуватися в етапах вирішення задач за спеціальністю 
«Автоматизація та комп’ютерно-інтегровані технології»; 

 студент здатний виявити особливості математичного моделювання сучасних 
автоматизованих систем керування; 

 студент здатний виявити особливості етапу проектування сучасних систем 
автоматизації; 

2 У когнітивній сфері: 
студент здатний 

 продемонструвати розуміння сучасних інструментів для розробки математи-
чних моделей та проектування складних об’єктів та систем; 

 докладно продемонструвати загальне розуміння важливості задачі вибору 
оптимального сучасного методу моделювання систем автоматизації; 

 докладно продемонструвати знання важливості вибору методу проектування 
систем автоматизації; 
 
в афективній сфері 

студент здатний: 
 критично осмислювати лекційний та позалекційний навчально-методичний 

матеріал, аргументувати на основі вивченого теоретичного матеріалу, відтворити 
теоретичні знання щодо аналізу сучасних інструментів для розробки математичних 
моделей та проектування складних об’єктів та систем. Вибір оптимального методу 
моделювання та проектування систем автоматизації, вибору оптимального методу 
моделювання та проектування систем автоматизації; 
 
у психомоторній сфері: 

 студент здатний орієнтуватися в сучасних інструментів для розробки мате-
матичних моделей та проектування складних об’єктів та систем; 

 студент здатний виявити оптимальний сучасний метод моделювання систе-
ми автоматизації; 

 студент здатний виявити оптимальний метод проектування систем автома-
тизації; 
 

3 У когнітивній сфері: 
студент здатний 

 продемонструвати розуміння технологічного процесу виплаву сталі в дуго-
вій сталеплавильній печі; 

 докладно продемонструвати загальне розуміння та аналіз електричного кола 
ДСП; 

 докладно продемонструвати знання класифікації приводів переміщення еле-
ктродів ДСП; 

 докладно продемонструвати знання класифікації регуляторів переміщення 
електродів ДСП; 
 
в афективній сфері 

студент здатний: 
 критично осмислювати лекційний та позалекційний навчально-методичний 

матеріал, аргументувати на основі вивченого теоретичного матеріалу, відтворити 
теоретичні знання щодо технологічного процесу виплаву сталі в дуговій сталепла-



Тема Зміст програмного результату навчання 
вильній печі, електричного кола ДСП, класифікації приводів переміщення електро-
дів ДСП та регуляторів переміщення електродів; 
 
у психомоторній сфері: 

 студент здатний аналізувати технологічний процес виплаву сталі в дуговій 
сталеплавильній печі; 

 студент здатний відтворити схему електричного кола ДСП; 
 студент здатний виявити особливості кожного типу привода переміщення 

електродів ДСП; 
 студент здатний виявити особливості кожного типу регулятора переміщення 

електродів ДСП; 
 

4 У когнітивній сфері: 
студент здатний 

 продемонструвати розуміння можливостей програмного середовища 
MATLAB Simulink; 

 докладно продемонструвати загальне розуміння вирішення систем рівнянь 
матричним способом; 

 докладно продемонструвати знання векторів і матриць в програмному сере-
довищі MATLAB Simulink; 

 докладно продемонструвати знання способів побудови графіків в MATLAB 
Simulink; 

 докладно продемонструвати знання створення M-file і робота з ним; 
 
в афективній сфері 

студент здатний: 
 критично осмислювати лекційний та позалекційний навчально-методичний 

матеріал, аргументувати на основі вивченого теоретичного матеріалу, відтворити 
теоретичні знання щодо можливостей програмного середовища MATLAB Simulink, 
вирішення систем рівнянь матричним способом, векторів і матриць в програмному 
середовищі MATLAB Simulink, способів побудови графіків в MATLAB Simulink, 
створення M-file і робота з ним; 
 
у психомоторній сфері: 

 студент здатний аналізувати основні можливості програмного середовища 
MATLAB Simulink; 

 студент здатний самостійно вирішити систему рівнянь матричним способом 
в програмному середовищі MATLAB Simulink;  

 студент здатний побудувати різними методами графіки в MATLAB 
Simulink; 

 студент здатний самостійно створити M-file і працювати з ним; 
5 У когнітивній сфері: 

студент здатний 
 продемонструвати розуміння можливостей програмного середовища 

MATLAB SimPowerSystems; 
 докладно продемонструвати загальне розуміння створення імітаційної моде-

лі електричного кола в MATLAB SimPowerSystems; 
 докладно продемонструвати знання щодо різних способів завдання джерела 

трифазної напруги в MATLAB SimPowerSystems; 
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 продемонструвати розуміння  моделювання активних, реактивних опорів, 

взаємних індуктивностей трифазного кола; датчиків струму та напруги; 
 
в афективній сфері 

студент здатний: 
 критично осмислювати лекційний та позалекційний навчально-методичний 

матеріал, аргументувати на основі вивченого теоретичного матеріалу, відтворити 
теоретичні знання щодо можливостей програмного середовища MATLAB 
SimPowerSystems, створення імітаційної моделі електричного кола в MATLAB 
SimPowerSystems, різних способів завдання джерела трифазної напруги в MATLAB 
SimPowerSystems, моделювання активних, реактивних опорів, взаємних індуктив-
ностей трифазного кола; датчиків струму та напруги; 
 
у психомоторній сфері: 

 студент здатний аналізувати можливості програмного середовища MATLAB 
SimPowerSystems; 

 студент здатний самостійно створити імітаційну модель електричного кола в 
MATLAB SimPowerSystems; 

 студент здатний самостійно обирати оптимальний спосіб засдання джерела 
трифазної напруги в MATLAB SimPowerSystems; 

 студент здатний виявити особливості моделювання активних, реактивних 
опорів, взаємних індуктивностей трифазного кола; датчиків струму та напруги; 

6 У когнітивній сфері: 
студент здатний 

 продемонструвати розуміння можливостей програмного середовища 
Multisim; 

 докладно продемонструвати загальне розуміння етапів створення імітаційної 
моделі електричного кола в Multisim; 

 докладно продемонструвати знання варіантів побудови графіків перехідних 
процесів у середовищі Multisim; 
 
в афективній сфері 

студент здатний: 
 критично осмислювати лекційний та позалекційний навчально-методичний 

матеріал, аргументувати на основі вивченого теоретичного матеріалу, відтворити 
теоретичні знання щодо можливостей програмного середовища Multisim, створення 
імітаційної моделі електричного кола в Multisim, побудови графіків перехідних 
процесів у середовищі Multisim різними методами; 
 
у психомоторній сфері: 

 студент здатний аналізувати можливості програмного середовища Multisim; 
 студент здатний самостійно створити імітаційну модель електричного кола в 

Multisim; 
 студент здатний самостійно побудувати графіки перехідних процесів у сере-

довищі Multisim; 
7 У когнітивній сфері: 

студент здатний 
 продемонструвати розуміння структурного моделювання за допомогою ін-

струментів MATLAB Simulink; 
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 докладно продемонструвати загальне розуміння розробки математичної мо-

делі автоматичної системи на основі передатніх функцій; 
 докладно продемонструвати знання щодо створення комплексних блоків-

підсистем Subsystem; 
 
в афективній сфері 

студент здатний: 
 критично осмислювати лекційний та позалекційний навчально-методичний 

матеріал, аргументувати на основі вивченого теоретичного матеріалу, відтворити 
теоретичні знання щодо структурного моделювання за допомогою інструментів 
MATLAB Simulink, розробки математичної моделі автоматичної системи на основі 
передатніх функцій, створення комплексних блоків-підсистем Subsystem; 

 
у психомоторній сфері: 

 студент здатний аналізувати можливості структурного моделювання за до-
помогою інструментів MATLAB Simulink; 

 студент здатний самостійно розробити математичну модель автоматичної 
системи на основі передатніх функцій; 

 студент здатний самостійно створити комплексний блок-підсистему 
Subsystem; 

8 У когнітивній сфері: 
студент здатний 

 продемонструвати розуміння можливостей бібліотеки SimScape MATLAB; 
 докладно продемонструвати загальне розуміння створення імітаційної моде-

лі гідроприводу в MATLAB SimScape; 
 докладно продемонструвати знання особливостей моделювання гідравлічної 

апаратури в MATLAB; 
 продемонструвати розуміння методів чисельного інтегрування для побудови 

графіків; 
 
в афективній сфері 

студент здатний: 
 критично осмислювати лекційний та позалекційний навчально-методичний 

матеріал, аргументувати на основі вивченого теоретичного матеріалу, відтворити 
теоретичні знання щодо можливостей бібліотеки SimScape MATLAB, створення 
імітаційної моделі гідроприводу в MATLAB SimScape, особливостей моделювання 
гідравлічної апаратури в MATLAB, методів чисельного інтегрування для побудови 
графіків; 
 
у психомоторній сфері: 

 студент здатний аналізувати можливості бібліотеки SimScape MATLAB; 
 студент здатний самостійно створити імітаційну модель гідроприводу в 

MATLAB SimScape; 
 студент здатний самостійно виявити особливості моделювання гідравлічної 

апаратури в MATLAB; 
 студент здатний виявити методи чисельного інтегрування для побудови 

графіків 
 



ІV ПРОГРАМА ДИСЦИПЛІНИ 
 

4.1 Денна форма навчання 
 

Вид навчальних 
занять або конт-

ролю 

Розподіл  
між учбовими тижнями 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 
Лекції 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 

Практ. роботи 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 
Сам. робота 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 6 6 6 
Консультації    К     К  К    К  К  

Контр. 
роботи ВК                КР  

Змістовні моду-
лі ЗМ1 ЗМ2 

Контроль 
по модулю   ПР1  ПР2  ПР3  ПР4  ПР5   ПР6   КР  

 
 
4.2 Розподіл обсягу дисципліни за видами навчальних занять та темами  

 

№ 
з/п Назви змістових модулів і тем 

Кількість годин  
(денна / заочна форма) 

Усього в т.ч. 
Л П (С) Лаб СРС 

Змістовий модуль 1 Особливості моделювання та проектування сучасних автомати-
зованих систем керування 

1 Вступ. Основні етапи вирішення задач за спеціа-
льністю «Автоматизація та комп’ютерно-
інтегровані технології». Особливості математично-
го моделювання та проектування сучасних автома-
тизованих систем керування. 

20 4 4  11 

2 Аналіз сучасних інструментів для розробки мате-
матичних моделей та проектування складних 
об’єктів та систем. Вибір оптимального методу 
моделювання та проектування систем автоматиза-
ції. 

20 4 4  11 

3 Дугова сталеплавильна піч (ДСП) як приклад 
складного об’єкту моделювання та проектування. 
Технологічний процес виплаву сталі в ДСП. Елек-
тричне коло ДСП. Класифікація приводів перемі-
щення електродів ДСП. Класифікація регуляторів 
переміщення електродів ДСП.  

20 4 4  11 

Змістовий модуль 2 Сучасні інструменти та варіативність методів моделювання си-
стем автоматизації  

4 Вивчення можливостей програмного середовища 
MATLAB Simulink. Вирішення систем рівнянь ма-
тричним способом, вектори і матриці, способи за-
вдання синусоїдальних сигналів, способи побудо-
ви графіків, створення M-file і робота з ним. 

20 4 4  11 



5 Вивчення можливостей програмного середовища 
MATLAB SimPowerSystems. Створення імітаційної 
моделі електричного кола. Способи завдання дже-
рела трифазної напруги. Способи моделювання 
активних та реактивних опорів трифазного кола. 
Моделювання взаємних індуктивностей трифазно-
го кола. Датчики струму та напруги. 

20 5 5  11 

6 Вивчення можливостей програмного середовища 
Multisim. Створення імітаційної моделі електрично-
го кола. Варіанти побудови графіків перехідних 
процесів у середовищі Multisim. 

20 5 5  12 

7 Структурне моделювання за допомогою інструме-
нтів MATLAB Simulink. Розробка математичної 
моделі автоматичної системи на основі передатніх 
функцій. Створення комплексних блоків-
підсистем Subsystem. 

22 5 5  13 

8 Вивчення можливостей бібліотеки SimScape 
MATLAB. Розробка імітаційної моделі гідропри-
воду. Особливості моделювання гідравлічної апа-
ратури в MATLAB. Методи чисельного інтегру-
вання для побудови графіків. 

23 5 5  13 

Усього годин 165 36 36 0 93 
Курсова робота 0 0 0 0 0 

Л – лекції, П (С) – практичні (семінарські) заняття, Лаб – лабораторні заняття, СРС – самос-
тійна робота студентів.  
 

4.3 Тематика практичних занять 
 

№ 
з/п 

Тема заняття 

1 Розробка моделі електричного кола ДСП в програмному середовищі MATLAB Simulink 
структурним методом 

2 Розробка імітаційної моделі електричного кола ДСП в програмному середовищі 
MATLAB SimPowerSystems 

3 Розробка імітаційної моделі електричного кола ДСП в програмному середовищі 
Multisim 

4 Розробка моделі системи управління приводом переміщення електродів ДСП в програ-
мному середовищі MATLAB Simulink 

5 Розробка моделі автоматизованої системи управління переміщенням електродів ДСП в 
програмному середовищі MATLAB Simulink 

6 Розробка імітаційної моделі гідропривода переміщення електродів ДСП в програмному 
середовищі MATLAB SimScape 

 
4.4 Перелік індивідуальних та/або групових завдань 

 
№ 
з/п 

Назва теми або тем, з яких виконується 
індивідуальне завдання 

Назва і вид індивідуального завдання 

1 Тема 5. Вивчення можливостей про-
грамного середовища MATLAB 
SimPowerSystems. Створення імітацій-

Моделювання та проектування автомати-
зованого електроприводу. Створення імі-
таційної моделі електроприводу. 



ної моделі електричного кола. Способи 
завдання джерела трифазної напруги. 
Способи моделювання активних та ре-
активних опорів трифазного кола. Мо-
делювання взаємних індуктивностей 
трифазного кола. Датчики струму та 
напруги. 

Моделювання в програмному середовищі 
MATLAB SimPowerSystems 

2 Тема 6. Розробка імітаційної моделі 
гідропривода переміщення електродів 
ДСП в програмному середовищі 
MATLAB SimScape 

Моделювання та проектування автомати-
зованого гідророприводу. Створення імі-
таційної моделі гідророприводу. 
Моделювання в програмному середовищі 
MATLAB SimScape 

 



V КРИТЕРІЇ ОЦІНЮВАННЯ  
 

5.1 Перелік обов’язкових контрольних точок для оцінювання знань сту-
дентів денної форми навчання 

 
№ Назва і короткий зміст конт-

рольного заходу 
Max ба-

лів 
Характеристика критеріїв досягнення 

результатів навчання для отримання ма-
ксимальної кількості балів 

1 Практична робота № 1. Роз-
робка моделі електричного 
кола ДСП в програмному се-
редовищі MATLAB Simulink 
структурним методом 

15 Студент здатний продемонструвати 
критичне осмислення лекційного та по-
залекційного матеріалу, брати кваліфі-
ковану участь у дискусії з наведенням 
аргументації. Студент розробив модель 
електричного кола ДСП в програмному 
середовищі MATLAB Simulink структу-
рним методом. Студент здатний вирі-
шити систему рівнянь матричним спо-
собом. Студент здатний створити M-file. 

2 Практична робота № 2. Роз-
робка імітаційної моделі еле-
ктричного кола ДСП в про-
грамному середовищі 
MATLAB SimPowerSystems 

15 Студент здатний продемонструвати 
критичне осмислення лекційного та по-
залекційного матеріалу, брати кваліфі-
ковану участь у дискусії з наведенням 
аргументації. Студент розробив іміта-
ційну моделі електричного кола. Сту-
дент здатен моделювати різними спосо-
бами в програмному середовищі 
MATLAB SimPowerSystems джерела 
трифазної напруги, активні та реактивні 
опори, взаємні індуктивності трифазно-
го кола.  

3 Практична робота № 3. Роз-
робка імітаційної моделі еле-
ктричного кола ДСП в про-
грамному середовищі 
Multisim 

15 Студент створив імітаційну модель еле-
ктричного кола. Студент здатен будува-
ти графіки перехідних процесів у сере-
довищі Multisim різними способами. 

4 Практична робота № 4. Роз-
робка моделі системи управ-
ління приводом переміщення 
електродів ДСП в програм-
ному середовищі MATLAB 
Simulink 

15 Студент самостійно розробив структур-
ну модель системи управління приводом 
переміщення електродів ДСП за допо-
могою інструментів MATLAB Simulink. 
Студент здатний розробити математич-
ну модель автоматичної системи на ос-
нові передатніх функцій.  

5 Практична робота № 5. Розро-
бка моделі автоматизованої 
системи управління перемі-
щенням електродів ДСП в 
програмному середовищі 
MATLAB Simulink 

15 Студент самостійно розробив структур-
ну модель автоматизованої системи 
управління переміщенням електродів 
ДСП в програмному середовищі 
MATLAB Simulink. Студент здатний 
створити та налаштувати комплексний 
блок Subsystem. 

6 Практична робота № 6. Розро- 15 Студент самостійно розробив імітаційну 



бка імітаційної моделі гідроп-
ривода переміщення електро-
дів ДСП в програмному сере-
довищі MATLAB SimScape 

модель гідроприводу. Студент вивчив 
особливості моделювання гідравлічної 
апаратури в MATLAB. Студент засвоїв 
методи чисельного інтегрування для по-
будови графіків. 

7 Контрольна робота за лекцій-
ним матеріалом.   

10 Студент відповів на всі питання контро-
льної роботи з лекційного матеріалу 

Поточний контроль 100(*0,5) - 
Підсумковий контроль 100(*0,5) Студент виконав практичні роботи та 

написав контрольну роботу, навів аргу-
ментовані відповіді на ситуаційні за-
вдання, що відповідають програмним 
результатам успішного навчання з дис-
ципліни «Сучасні інструменти моделю-
вання та проектування» 

Всього 100 - 
 

5.2  Перелік обов’язкових контрольних точок для оцінювання знань сту-
дентів заочної форми навчання 

 
№ Назва і короткий зміст конт-

рольного заходу 
Max 
балів 

Характеристика критеріїв досягнення  
результатів навчання для отримання  

максимальної кількості балів 
1 Тестова контрольна робота, 

яка виконується студентом 
індивідуально в системі 
Moodle 

40 Студент виконав тестові завдання, що 
відповідають програмним результатам 
навчання з дисципліни 

2 Письмовий залік 60 Студент виконав усі завдання білету та 
навів аргументовані відповіді на ситуа-
ційні завдання, що відповідають програ-
мним результатам навчання з дисципліни 
«Автоматизація проектування складних 
об’єктів та систем» 

Всього 100 - 
 
5.3  Критерії оцінювання сформованості програмних результатів навчан-

ня під час підсумкового контролю 
 

Синтезований опис  
компетентностей 

Типові недоліки, які зменшують рівень досягнення  
програмного результату навчання  

Когнітивні: 
 студент здатний проде-

монструвати знання основ-
них етапів вирішення задач 
за спеціальністю «Автома-
тизація та комп’ютерно-
інтегровані технології»; 
 студент здатний доклад-

но продемонструвати зага-

75-89% – студент припускається незначних помилок у 
описі особливостей математичного моделювання та про-
ектування сучасних автоматизованих систем керування; 
недостатньо повно демонструє розуміння можливостей 
програмних інструментів MATLAB Simulink, MATLAB 
SimPowerSystems, MATLAB SimScape, Multisim; припу-
скається несуттєвих фактичних помилок при аналізі су-
часних інструментів для розробки математичних моде-
лей та проектування складних об’єктів та систем 
60-74% – студент некоректно демонструє знання прин-



льне розуміння сучасних ін-
струментів для розробки ма-
тематичних моделей та про-
ектування складних об’єктів 
та систем; 
 студент здатний доклад-

но продемонструвати зага-
льне розуміння особливос-
тей математичного моделю-
вання та проектування су-
часних автоматизованих си-
стем керування; 
 студент здатний проде-

монструвати розуміння ви-
бору оптимального методу 
моделювання та проекту-
вання систем автоматизації; 
 студент здатний доклад-

но продемонструвати знання 
можливостей програмних 
середовищ MATLAB 
Simulink, MATLAB 
SimPowerSystems, MATLAB 
SimScape, Multisim; 
 студент здатний доклад-

но продемонструвати знання 
імітаційного моделювання 
електро- та гідроприводів в 
MATLAB; 
 студент здатний проде-

монструвати розуміння 
структурного моделювання 
автоматизованих систем ке-
рування 

ципів структурного моделювання автоматизованих сис-
тем керування; робить суттєві помилки при демонстрації 
загального розуміння можливостей програм MATLAB та 
Multisim; припускається помилок при демонстрації 
знань імітаційного моделювання електро- та гідропри-
водів в MATLAB; припускається грубих помилок у ви-
тлумаченні вибору оптимального методу моделювання 
та проектування систем автоматизації 
 
 
менше 60% – студент не може обґрунтувати свою пози-
цію стосовно розуміння сучасних інструментів для роз-
робки математичних моделей та проектування складних 
об’єктів та систем; не володіє знаннями особливостей 
математичного моделювання та проектування сучасних 
автоматизованих систем керування; не може самостійно 
продемонструвати розуміння структурного моделюван-
ня автоматизованих систем керування; не має належної 
уяви щодо імітаційного моделювання електро- та гідро-
приводів в MATLAB 
 

Афективні: 
 студент здатний критично 
осмислювати лекційний та 
позалекційний навчально-
практичний матеріал; вільно, 
компетентно, послідовно та 
раціонально будувати власну 
аргументацію; застосовувати 
основні підходи моделюван-
ня та проектування складних 
об’єктів і систем за допомо-
гою сучасних інструментів 
та програм;  
 студент здатний успішно 
розв’язувати прикладні за-
дачі з моделювання та прое-
ктування автоматизованих 

75-89% – студент припускається певних логічних поми-
лок в аргументації власної позиції в дискусіях на занят-
тях та під час захисту практичних робіт, відчуває певні 
складності у поясненні фахівцю та колегам певних под-
робиць та окремих аспектів професійної проблематики 
60-74% – студент припускається істотних логічних по-
милок в аргументації власної позиції, виявляє недостат-
ню ініціативу до участі у дискусіях та індивідуальних 
консультаціях за наявності складності у виконанні прак-
тичних та індивідуальних завдань; відчуває істотні скла-
дності при поясненні фахівцю або нефахівцю окремих 
аспектів професійної проблематики 
менше 60% – студент не здатний продемонструвати віль-
ного володіння логікою та аргументацією у виступах, не 
виявляє ініціативи до участі у професійній дискусії, до 
консультування з проблемних питань виконання практи-
чних та індивідуальних завдань, не здатний пояснити не-



систем керування різними 
методами за допомогою су-
часних програмних середо-
вищ; 
 студент здатний регуляр-
но співпрацювати з іншими 
студентами та викладачем в 
процесі обговорення про-
блемних моментів на лек-
ційних, практичних занят-
тях, при виконанні та захисті 
індивідуальних завдань; іні-
ціювати та брати участь у 
предметній дискусії з прик-
ладних питань навчальної 
дисципліни «Сучасні ін-
струменти моделювання та 
проектування», повною мі-
рою розділяти цінності ко-
лективної та наукової етики. 

фахівцю суть відповідних проблем професійної діяльнос-
ті; виявляє зневагу до етики навчального процесу  

Психомоторні: 
 студент здатний самос-
тійно аналізувати особливо-
сті математичного моделю-
вання та проектування су-
часних автоматизованих си-
стем керування; 
 студент здатний застосо-
вувати основні підходи та 
етапи вирішення задач за 
спеціальністю «Автоматиза-
ція та комп’ютерно-
інтегровані технології»; 
 студент здатний самос-
тійно аналізувати сучасні 
інструменти для розробки 
математичних моделей та 
проектування складних 
об’єктів та систем; 
 студент здатний застосо-
вувати різні методики моде-
лювання та проектування 
сучасних автоматизованих 
систем керування; 
 студент здатний самос-
тійно обирати оптимальний 
метод моделювання та прое-
ктування систем автомати-
зації;  
 студент здатний контро-
лювати результати власних 

75-89% – студент припускається певних помилок у ста-
ндартних методичних підходах та відчуває ускладнення 
при їх модифікації за зміни вихідних умов навчальної 
або прикладної ситуації 
60-74% – студент відчуває ускладнення при модифікації 
стандартних методичних підходів за зміни вихідних 
умов навчальної або прикладної ситуації 
менше 60% – студент нездатний самостійно застосовува-
ти основні підходи системного аналізу інформаційних 
процесів на підприємстві щодо використання корпорати-
вних інформаційних систем, виконувати індивідуальні 
завдання, проявляє ознаки академічної недоброчесності 
при підготовці індивідуальних завдань та виконанні кон-
трольних робіт, не має навичок самооцінки результатів 
навчання і навичок міжособистісної комунікації з прийн-
яття допомоги з виправлення поточної ситуації 



зусиль в навчальному про-
цесі та коригувати (за допо-
могою викладача) ці зусилля 
для ліквідації пробілів у за-
своєнні навчального матері-
алу або формуванні умінь, 
вмінь та навичок; 
 студент здатний самос-
тійно здійснювати пошук, 
систематизацію, узагальнен-
ня навчально-методичного 
матеріалу, розробляти варіа-
нти розв’язування завдань й 
обирати найбільш раціона-
льні з них. 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



VI ЗАСОБИ ОЦІНЮВАННЯ 
 

№ Назва і короткий зміст 
контрольного заходу 

Характеристика змісту засобів оцінювання 

1. Захист практичних   
робіт 

 опитування за термінологічним матеріалом, що від-
повідає темі роботи; 

 оцінювання аргументованості звіту про розбір ситуа-
ційних завдань; 

 оцінювання активності участі у дискусіях 
2. Індивідуальне завдання  письмовий звіт про виконання індивідуального за-

вдання; 
 оцінювання самостійності та якості виконання за-

вдання в ході звіту-захисту та співбесіди 
3. Модульні контрольні 

роботи 
 стандартизовані тести; 
 аналітично-розрахункові завдання; 

Підсумковий контроль  стандартизовані тести; 
 аналітично-розрахункові завдання 

 
 



VII РЕКОМЕНДОВАНІ ДЖЕРЕЛА ІНФОРМАЦІЇ 
 
 

7.1 Основна література 
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Додаток А 

ПИТАННЯ ДО КОНТРОЛЬНОЇ РОБОТИ ТА ІСПИТУ 
 

1. Етапи вирішення завдань зі спеціальності «Автоматизоване управлін-
ня технологічними процесами». 

2. Що таке дугова сталеплавильна піч. 
3. Періоди розплаву металу в ДСП. 
4. За допомогою яких блоків бібліотеки Матлаб можна вирішити систе-

му диференціальних рівнянь. 
5. Охарактеризувати диференційний регулятор переміщення електрода. 
6. Який блок з бібліотеки Матлаб використовується для побудови графі-

ків? 
7. Охарактеризувати імпедансинй регулятор переміщення електрода. 
8. Який блок з бібліотеки Матлаб може організувати матрицю коефіціє-

нтів. 
9. Охарактеризувати струмовий регулятор переміщення електрода. 
10. Який блок з бібліотеки Матлаб служить для отримання рішення сис-

теми диференціальних рівнянь. 
11. Охарактеризувати типи приводів переміщення електродів в ДСП. 
12. Що входить в систему управління приводом переміщення електродів 

СУ ППЕ? 
13. Охарактеризувати електромеханічний привід переміщення електродів. 
14. Якими способами можна задати синусоїдальний сигнал в Матлаб? 
15. Охарактеризувати електрогідравлічний привід переміщення електро-

дів. 
16. Який блок формує сигнал часу? 
17. Типи приводів переміщення електродів в ДСП. 
18. Яким блоком з бібліотеки Матлаб можна задати одночасно три сину-

соїдальних сигналу? 
19. Дугова сталеплавильна піч. Складові частини. 
20. Що потрібно зробити для запуску на виконання всіх команд, що міс-

тяться в м-файлі в Матлаб? 
21. Охарактеризувати етап «Старт» розплавлення металу в ДСП. 
22. Що потрібно зробити в Матлаб, щоб на структурній схемі моделі лінії, 

що містять кілька сигналів, були виділені жирним кольором? 
23. Охарактеризувати етап «проплавлення колодязів» розплавлення мета-

лу в ДСП. 
24. Як створити переглядач графіків в Матлаб? 
25. Охарактеризувати етап «Формування загальної плавильної зони» роз-

плавлення металу в ДСП. 
26. Як побудувати графіки в MultiSim? 
27. Охарактеризувати етап «Доплавленіе і нагрів металу до заданої тем-

ператури» розплавлення металу в ДСП. 



28. Як в програмному середовищі MATLAB SimPowerSystems створити 
імітаційну модель електричного кола? 

29. Який блок з бібліотеки Матлаб можна використовувати для моделю-
вання активних і реактивних опорів? 

30. Які бувають приводу переміщення електродів? 
31. Етапи виконання завдання або проблеми зі спеціальності «Автомати-

зація та комп'ютерно-інтегровані технологиии». 
32. Що таке дугова сталеплавильна піч. 
33. Періоди розплаву металу в ДСП. 
34. За допомогою яких блоків бібліотеки Матлаб можна вирішити систе-

му диференціальних рівнянь. 
35. Охарактеризувати диференційний регулятор переміщення електрода. 
36. Який блок з бібліотеки Матлаб використовується для побудови графі-

ків? 
37. Охарактеризувати імпедансинй регулятор переміщення електрода. 
38. Який блок з бібліотеки Матлаб може організувати матрицю коефіціє-

нтів. 
39. Охарактеризувати струмовий регулятор переміщення електрода. 
40. Який блок з бібліотеки Матлаб служить для отримання рішення сис-

теми диференціальних рівнянь. 
41. Охарактеризувати типи приводів переміщення електродів в ДСП. 
42. Що входить в систему управління приводом переміщення електродів 

СУ ППЕ? 
43. Охарактеризувати електромеханічний привід переміщення електродів. 
44. Якими способами можна задати синусоїдальний сигнал в Матлаб? 
45. Охарактеризувати електрогідравлічний привід переміщення електро-

дів. 
46. Який блок формує сигнал часу? 
47. Типи приводів переміщення електродів в ДСП. 
48. Яким блоком з бібліотеки Матлаб можна задати одночасно три сину-

соїдальних сигналу? 
49. Дугова сталеплавильна піч. Складові частини. 
50. Що потрібно зробити для запуску на виконання всіх команд, що міс-

тяться в м-файлі в Матлаб? 
51. Охарактеризувати етап «Старт» розплавлення металу в ДСП. 
52. Що потрібно зробити в Матлаб, щоб на структурній схемі моделі лінії, 

що містять кілька сигналів, були виділені жирним кольором? 
53. Охарактеризувати етап «проплавлення колодязів» розплавлення мета-

лу в ДСП. 
54. Як створити переглядач графіків в Матлаб? 
55. Охарактеризувати етап «Формування загальної плавильної зони» роз-

плавлення металу в ДСП. 
56. Як побудувати графіки в MultiSim? 
57. Охарактеризувати етап «Доплавленіе і нагрів металу до заданої тем-



ператури» розплавлення металу в ДСП. 
58. Як в програмному середовищі MATLAB SimPowerSystems створити 

імітаційну модель електричного кола? 
59. Який блок з бібліотеки Матлаб можна використовувати для моделю-

вання активних і реактивних опорів? 
60. Які бувають приводу переміщення електродів? 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
Додаток Б 

ПРИКЛАД ВИКОНАННЯ ІНДИВІДУАЛЬНОГО ЗАВДАННЯ 
 

Моделювання та проектування автоматизованого гідророприводу в про-
грамному середовищі MATLAB SimScape 

 
В програмному середовищі MATLAB за допомогою бібліотеки SimScape 

створюємо імітаційну модель автоматизованого гідропривода (ди. рисунок Б.1). 
 

 
 

Рисунок Б.1 – Імітаційна модель автоматизованого гідропривода в про-
грамному середовищі MATLAB SimScape 

 
За допомогою осцилографа Scope будуємо графік переміщення поршня 

гідроциліндру (див. рисунок Б.2). 
 

 
 

Рисунок Б.2 - Графік переміщення поршня гідроциліндру 


