


Програма складена відповідно до вимог Міністерства освіти України: «Про 

затвердження Порядку прийому на навчання для здобуття вищої освіти в 2025 

році», затверджених наказом Міністерства освіти і науки України від 10 лютого 

2025 року № 168 та зареєстрованих у Міністерстві юстиції України 26 лютого 

2025 року № 312/43718, Порядку підготовки здобувачів вищої освіти ступеня 

доктора філософії та доктора наук у вищих навчальних закладах (наукових 

установах), затвердженого постановою Кабінету Міністрів України від 23 

березня 2016 р. № 261 (зі змінами), Правил прийому до аспірантури та 

докторантури ХДМА у 2025 році, затверджених на засіданні Вченої ради ХДМА 

(протокол № 8 від 27.03.2025 р.). 

Метою вступного випробування до аспірантури зі спеціальності G7 

«Автоматизація, компʼютерно-інтегровані технології та робототехніка» є 

комплексна перевірка знань вступників, які вони отримали в результаті вивчення 

циклу дисциплін, передбачених освітньо-професійною програмою і 

навчальними планами у відповідності освітньо-кваліфікаційному рівню 

«магістр», «спеціаліст». 

До участі у вступних випробуваннях допускаються кандидати, які 

дотрималися усіх норм і правил, передбачених чинним законодавством, зокрема 

«Правил прийому до аспірантури та докторантури ХДМА у 2025 році». 

 

  



ЗМІСТ ПРОГРАМИ 

 

Програма містить теоретичні питання з п’яти розділів, які стосуються 

напрямків підготовки з попередніх дисциплін, передбачених освітньо-

професійною програмою і навчальними планами освітньо-кваліфікаційного 

рівня «магістр», «спеціаліст» та які є фундаментом для засвоєння навчальної 

програми підготовки здобувачів ступеня доктора філософії і проведення власних 

наукових досліджень за спеціальністю G7 «Автоматизація, компʼютерно-

інтегровані технології та робототехніка». 

 

Розділ 1. Теорія автоматичного керування 

1. Аналіз систем у просторі станів. 

2. Основні якісні характеристики динамічних систем. 

3. Методи синтезу коригувальних пристроїв. 

4. Стохастичні системи, спостереження стану. 

5. Методи лінеаризації. 

6. Керування в системах із запізнюванням. 

7. Особливості цифрових систем керування. 

8. Гарантуючі керування. 

9. Адаптивні системи керування. 

10. Системи керування з використанням нечіткої логіки. 

 

Розділ 2. Моделювання і ідентифікація 

1. Концептуальний підхід до моделювання. 

2. Методи теорії подоби. 

3. Основні види моделювання. 

4. Сучасні апаратні і програмні засоби моделювання систем керування. 

5. Планування і обробка результатів ідентифікаційного експерименту. 

6. Прямі методи параметричної ідентифікації. 

7. Методи непараметричної ідентифікації. 

8. Пошукові алгоритми ідентифікації з адаптивною моделлю. 

9. Безпошукові алгоритми ідентифікації. 

10. Рекурентні алгоритми ідентифікації. 

 

Розділ 3. Методи оптимізації і оптимальне управління 

1. Види функціоналів мети. 

2. Необхідні і достатні умови оптимальності. 

3. Випуклі завдання оптимізації. 

4. Метод множників Лагранжа. 

5. Подвійність у завданнях оптимізації. 

6. Чисельні методи вирішення оптимізаційних задач. 



7. Варіаційне обчислення і постановка задачі оптимального керування.  

8. Принцип максимуму Понтрягіна. 

9. Метод Белмана. 

10. Завдання аналітичного конструювання регуляторів. 

 

Розділ 4. Інтегровані системи керування (ІСК) 

1. Виробництво як об'єкт керування. 

2. Ієрархічна структура інтегрованих систем керування. 

3. Методика побудови функціоналів мети для IСК.  

4. Характеристики програмного забезпечення ІСК. 

5. Сучасні технічні засоби реалізації ІСК. 

6. Сучасні методи проектування ІСК. 

7. Методи прийняття рішень в ІСК. 

8. Локальні підсистеми автоматичного керування. 

9. Мережі інтегрального обслуговування підприємства. 

10. Системи підтримки прийняття рішень. 

 

Розділ 5. Інформаційно-вимірювальні системи (ІВС) 

1. Структура і призначення інформаційно-вимірювальних систем.  

2. Метрологічні особливості оцінки якості ІВС. 

3. Узгодження характеристик елементів ІВС. 

4. Методи дискретизації сигналів в ІВС. 

5. Методи підвищення завадостійкості в ІВС. 

6. Системи автоматизованого контролю. 

7. Системи технічної діагностики. 

8. Нейронні мережі в завданнях розпізнавання образів.  

9. Інтелектуальні датчики в ІВС. 

10. Сучасні системи передачі інформації в ІВС. 
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КРИТЕРІЇ ОЦІНКИ ВСТУПНОГО ІСПИТУ 

 

Вступний іспит проводиться в усній формі. 

Вступне випробування включає теоретичні запитання рівнозначної 

складності з дисциплін фахового спрямування. 

При оцінці знань за основу слід брати повноту і правильність виконання 

завдань. 

Білет містить 4 запитання з переліку, що наведено вище. 

Максимальна кількість балів складає 100 (25 балів за правильну відповідь 

на одне питання). 

 

Оцінка 

в 

балах 

Оцінка за 

національною 

шкалою 

Оцінка за шкалою 

ECTS 

Характеристика відповіді 

Оцінка Пояснення 

90-100 Відмінно А 

Відмінно 

(відмінне 

виконання 

лише з 

незначною 

кількістю 

помилок) 

Вступник: 

- досконало теоретичним 

матеріалом для відповіді на 

поставлені питання; 

- глибоко і повно оволодів 

понятійним апаратом, вільно 

та аргументовано висловлює 

власні думки; 

- демонструє культуру 

спеціальної мови і 

використовує сучасну 

технологічну термінологію, 

цілісно, системно, у логічній 

послідовності дає відповідь 

на поставлені запитання; 

- творчо використовує знання 

для розв’язання практичних 

завдань; 

82-89 Добре В 

Дуже добре 

(вище 

середнього 

рівня з 

кількома 

помилками) 

Вступник: 

- володіє теоретичним 

навчальним матеріалом для 

відповіді на поставлені 

питання; 

- здатний застосовувати 

вивчений матеріал на рівні 



74-81 С 

Добре (в 

цілому 

правильне 

виконання з 

певною 

кількістю 

суттєвих 

помилок) 

стандартних ситуацій; 

наводити окремі власні 

приклади на підтвердження 

певних тверджень; 

- грамотно викладає 

відповідь, але зміст і форма 

відповіді мають окремі 

неточності, припускає 2-3 

непринципові помилки, які 

вміє виправити, добираючи 

при цьому аргументи для 

підтвердження певних дій. 

64-73 

Задовільно 

D 

Задовільно 

(непогано, 

але зі 

значною 

кількістю 

недоліків) 

Вступник: 

- частково володіє 

навчальним матеріалом, 

здатний логічно відтворити 

значну його частину; 

- виявляє знання і розуміння 

навчального викладає 

непослідовно, неточностей 

понять, у застосуванні знань 

для вирішення практичних 

задач, не вміє доказово 

обґрунтувати свої думки; 

- завдання виконує, але 

припускає методологічні 

помилки. 

60-63 E 

Достатньо 

(виконання 

задовольняє 

мінімальним 

критеріям) 

35-59 

Незадовільно 

FX 

Незадовільно 

(з 

можливістю 

повторного 

складання) 

Вступник: 

- має розрізнені безсистемні 

знання; 

- володіє матеріалом на 

елементарному рівні 

засвоєння, викладає його 

уривчастими реченнями; 

- припускає помилки у 

визначенні термінів, які 

приводять до викривлення їх 

змісту; 

1-34 F 

Незадовільно 

(з 

обов'язковим 

повторним 

курсом) 



- припускає принципові 

помилки при вирішенні 

практичних завдань; 

- не відповідає (або дає 

неповні, неправильні 

відповіді) на основні та 

додаткові питання. 

 

 

Перед початком вступного іспиту представники приймальної комісії 

проводять інструктаж щодо правил його проведення. 

 

 

Сергій ЗІНЧЕНКО Гарант освітньо-наукової програми – 

професор кафедри управління судном 

Херсонської державної морської 

академії, д.т.н., доцент 
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