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1. Вид и наименование темы ВКР: дипломный проект (дипломная работа) «Навигация с управлением мобильным роботом на базе нечеткой логики».
2. Исходные данные к работе: аналитическая модель мобильного робота, алгоритмы работы П-регулятора угла, алгоритмы работы ПИ-регулятора расстояния, алгоритмы работы ПИД-регулятора расстояния и алгоритмы работы нечетких регуляторов угла и расстояния.
3. Содержание пояснительной записки:

а) теоретический раздел: аналитический обзор состояния рассматриваемой темы. Обосновывается цель выполнения работы, формулируются вытекающие из цели задачи, решаемые в последующих главах и их актуальность. Обосновывается практическая целесообразность выполнения работы на избранную тему. Выполняется обзор и обоснование выбора методов и алгоритмов для системы автоматического управления.
б) расчетный раздел: определение основных характеристик объекта управления (управляющие воздействия, передаточная функция и т.д.).
в) проектно-конструкторский раздел: обоснование выбора оборудования (микроконтроллеры, промышленные контроллеры), разработка схем и чертежей.
4. Дополнительные указания: использовать систему моделирования для подтверждения принятых решений.
5. Основная литература: перечисляются 4-5 основных источников.
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