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1. ЦЕЛИ ОСВОЕНИЯ

1.1 Целью дисциплины является освоение основ систем автоматического управления как теоретической и

фундаментальной базы построения и анализа современных систем автоматического урпавления.

1.2 Задачами изучения дисциплины являются:

1.3 - изучение общих свойств систем автоматического управления;

1.4 - современных методов их анализа и синтеза и подготовка на этой базе студентов к практической деятельности по

расчету, проектированию, испытанию и эксплуатации современных систем управления в различных

технологических комплексах.

2. МЕСТО В СТРУКТУРЕ ОБРАЗОВАТЕЛЬНОЙ ПРОГРАММЫ

Блок ОП: Б1.В.ДВ.02

2.1 Требования к предварительной подготовке обучающегося:

2.1.1 Компьютерная графика

2.1.2 Математика

2.1.3 Теория вероятностей и математическая статистика

2.1.4 Теория систем и системный анализ

2.1.5 Физика

2.1.6 Алгоритмизация и программирование

2.1.7 Аналитическая геометрия и векторная алгебра

2.1.8 Информатика

2.2 Дисциплины (модули) и практики, для которых освоение данной дисциплины (модуля) необходимо как

предшествующее:

2.2.1 Подготовка к процедуре защиты и защита выпускной квалификационной работы

3. РЕЗУЛЬТАТЫ ОБУЧЕНИЯ ПО ДИСЦИПЛИНЕ, СООТНЕСЕННЫЕ С ФОРМИРУЕМЫМИ

КОМПЕТЕНЦИЯМИ

ОПК-1: Способен применять естественнонаучные и общеинженерные знания, методы математического анализа и

моделирования, теоретического и экспериментального исследования в профессиональной деятельности

Знать:

ОПК-1-З1 основные термины и обозначения систем автоматического управления

Уметь:

ОПК-1-У1 выполнять методы математического анализа для автоматических систем управления

Владеть:

ОПК-1-В1  экспериментальными методиками проведения испытаний технических систем

4. СТРУКТУРА И СОДЕРЖАНИЕ

Наименование разделов и

тем /вид занятия/

Литература

и эл.

ресурсы

Часов Формируемые

индикаторы

компетенций

Семестр

/ Курс

Код

занятия

Примечание КМ Выполн

яемые

работы

Раздел 1. Введение

1.1 Введение. Назначение,

место и задачи курса.

Основные проблемы

управления технических

систем. Роль

математического аппарата

и вычислительной техники

в технических

системах. /Лек/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

24

1.2 Исследование

характеристик типовых

динамических звеньев /Лаб/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

44 Групповое

занятие
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1.3 Исследование

характеристик типовых

динамических звеньев /Пр/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

44

1.4 Роль математического

аппарата и вычислительной

техники в технических

системах. /Ср/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

164

Раздел 2. Математическое

описание линейных САР

2.1 Разделение САР на

элементы. Звенья

направленного действия в

САР. Дифференциальные

уравнения и структурные

схемы элементов и САР.

Составление и

линеаризация

дифференциальных

уравнений линейных

САР.  /Лек/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

24

2.2 Способы преобразования

структурных схем /Лаб/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

44 Групповое

занятие

2.3 Способы преобразования

структурных схем /Пр/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

84 Групповое

занятие

2.4 Задача об узких местах в

Задача об "узких местах в

производстве" /Ср/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

164

Раздел 3. Управляемые

задачи оптимизации

3.1 Методы решения задач

нелинейного

программирования /Лек/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

24

3.2 Квадратичное

программирование /Пр/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

84

3.3 Исследование влияния

логарифмической

апмлитудно-частотной

характеристики

разомкнутой системы

управления /Лаб/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

44 Групповое

занятие
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3.4 Графический метод

решения задачи нелиней

ного

программирования /Ср/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

114

3.5 Вариационные задачи /Лек/ Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

34

3.6 Контрольная работа 1 /Пр/ Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

44

3.7 Исследование стандартных

настроек систем

управления /Лаб/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

54 Групповое

занятие

3.8 Задача о геодезических /Ср/ Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

204

3.9 Задача динамического

программирования /Лек/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

44

3.10 Принцип оптимальности

Беллмана. Вариационная

задача с закрепленными

концами /Пр/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

64 Групповое

занятие

3.11 Выполнение домашней

работы /Ср/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

294

3.12 Задача оптимального

управления /Лек/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

44

3.13 Принцип максимума

Понтрягина /Пр/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

44

3.14 Подготовка к зачёту с

оценкой /Ср/

Л1.1 Л1.2

Л1.3Л2.1

Л2.2

Л2.3Л3.1

Л3.2

Э1 Э2 Э3 Э4

204


