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1. ЦЕЛИ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ


Студент должен знать информационные аспекты процессов управления, мето-ды анализа и синтеза систем управления на базе современных средств вычислитель-ной техники. Владеть вопросами представления технических объектов, как объектов управления; способностью к обобщению, анализу, восприятию информации, постанов-ке цели и выбору путей ее достижения. Приобрести практические навыки построения математических моделей объектов управления и исследования систем. В результате изучения курса студент должен уметь самостоятельно применять изученные методы к решению конкретных задач. Понимать сущность и значимость дисциплины и своей бу-дущей специальности.


2. МЕСТО ДИСЦИПЛИНЫ В СТРУКТУРЕ ООП БАКАЛАВРИАТА


Дисциплина относится к математическому и естественнонаучному циклу учеб-ного плана.
Изучение дисциплины «Информационная теория управления» способствует формированию у обучающегося логического мышления, воспитанию научного подхода к постановке и решению задач, связанных с анализом и синтезом информационных систем; формированию общей технической культуры будущего специалиста.
Для освоения данной дисциплины студент должен владеть знаниями, получен-ными в результате изучения следующих дисциплин:
«Математика»: основные алгебраические структуры, векторные пространства и линейные отображения, теория дифференциальных уравнений, операционное исчис-ление, гармонический анализ, статистические методы обработки экспериментальных данных, элементы теории функций комплексной переменной, численное интегрирова-ние и дифференцирование.
«Физика»: представление физических законов и явлений в виде математиче-ских моделей, физические основы механики, колебания и волны.
«Информатика»: понятие информации, алгоритма, свойства алгоритмов, ос-новные алгоритмы типовых численных методов решения математических задач, языки и системы программирования, программные средства общего назначения.
Знания и умения полученные в результате освоения данной дисциплины исполь-зуются для изучения следующих дисциплин: «Теория информации», «Технологии об-работки информации», «Управление технологическими процессами», «Мультимедиа технологии», «Проектирование информационных систем управления».


3. КОМПЕТЕНЦИИ ОБУЧАЮЩЕГОСЯ, ФОРМИРУЕМЫЕ В РЕЗУЛЬТАТЕ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ)


Освоение дисциплины направлено на формирование общекультурных компе-тенций ОК-1, ОК-3, ОК-5,ОК-6, ОК-10 и профессиональных компетенций ПК-1, ПК-6, ПК-12, ПК-26:
В результате освоения дисциплины обучающийся должен демонстрировать сле-дующие результаты образования:
1) владение культурой мышления, способность к обобщению, анализу, воспри-ятию информации, постановке цели и выбору путей ее достижения, умение логически верно, аргументировано и ясно строить устную и письменную речь (ОК-1).
Знать:
– историю развития теории управления;
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– проблемы, возникающие при создании систем управления. Уметь:
– на основе имеющейся информации, формулировать цели и выбирать пути их достижения;
– логически верно и аргументировано описывать возникшую проблему. Владеть:
– культурой мышления, способностью к обобщению, анализу и восприятию информации, связанной с теорией управления;
– навыками устного и письменного описания информации, связанной с пробле-мами управления.
2) Понимание социальной значимости своей будущей профессии, обладание вы-сокой мотивацией к выполнению профессиональной деятельности (ОК-3).
Знать:
– место изучаемой дисциплины в своей будущей профессии;
– важность	теории	управления	при	выполнении	профессиональной деятельности;
– методологические основы функционирования, моделирования и синтеза сис-тем автоматического управления (САУ).
Уметь:
– определить значимость принимаемых решений в области теории управления при выполнении профессиональной деятельности.
Владеть:
– умением мотивировать принимаемые решения в области теории управления при выполнение профессиональной деятельности.
3) Умение применять методы и средства познания, обучения и самоконтроля для интеллектуального развития, повышения культурного уровня, профессиональной ком-петенции, сохранения своего здоровья, нравственного и физического самосовершенст-вования (ОК-5).
Знать:
– управляемые выходные переменные, управляющие и регулирующие воздей-ствия;
– основные методы анализа САУ во временной и частотных областях; – способы синтеза САУ.
Уметь:
– применять изученные методы в своей профессиональной деятельности;
– самостоятельно принимать решения и самостоятельно обучаться по вопросам, связанным с информационной теорией управления.
Владеть:
– навыками самообразования и самоконтроля для осуществления своей профес-сиональной деятельности, повышения интеллектуального развития.
4) Владение широкой общей подготовкой (базовыми знаниями) для решения практических задач в области информационных систем и технологий (ОК-6).
Знать:
– особенности математического описания цифровых систем управления, анали-за и синтеза систем управления с ЭВМ в качестве управляющего устройства;
– связь информационной теории управления с другими дисциплинами. Уметь:
– строить математические модели объектов управления и систем автоматиче-ского управления (САУ);
– рассчитывать основные качественные показатели САУ, выполнять анализ ус-
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тойчивости, точности в установившемся и переходном режиме, синтез регулятора;
– применять полученные знания при изучении других дисциплин и при реше-нии практических задач в области информационных систем и технологий.
Владеть:
– навыками обобщения базовых знаний для решения практических задач в об-ласти анализа и синтеза информационных систем.
5) Готовность использовать основные законы естественно-научных дисциплин в профессиональной деятельности, применять методы математического анализа и моде-лирования, теоретического и экспериментального исследования (ОК-10).
Знать:
– принципы и законы управления;
– правила построения структурных схем;
– критерии устойчивости систем управления; – показатели качества систем управления. Уметь:
– составлять структурные схемы систем, их математические модели как объек-тов управления, определять критерии качества функционирования и цели управления;
– оценивать устойчивость, точность и качество систем управления;
– использовать основные методы построения математических моделей процес-сов, систем и их элементов.
Владеть:
– представлением технических объектов как объектов управления; – методами построения кривых переходного процесса;
– инструментарием для обоснованного анализа проблемных ситуаций в различ-ных сферах деятельности.
6) Способность проводить предпроектное обследование объекта проектирова-ния, системный анализ предметной области, их взаимосвязей (ПК-1).
Знать:
– статические и динамические свойства технологических объектов управления. Уметь:
– качественно и концептуально описывать анализируемую проблему. Владеть:
– навыками представления технических объектов как объектов управления;
– навыками построения и моделирования систем автоматического управления системами и процессами.
7) Способность оценивать надежность и качество функционирования объекта проектирования (ПК-6).
Знать:
– оценки качества функционирования объекта проектирования;
– понятия чувствительности, инвариантности, управляемости и наблюдаемости систем управления;
– основные вопросы, связанные с моделированием систем управления. Уметь:
– рассчитывать одноконтурные и многоконтурные системы автоматического регулирования применительно к конкретному объекту;
– выполнять расчеты, оценивать их точность и формировать рекомендации по их применению.
Владеть:
– практическими навыками расчета устойчивости и точности систем управле-ния;
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– основами оценки надежность и качество функционирования объекта проекти-рования.
8) Способность разрабатывать средства реализации информационных техноло-гий (методические, информационные, математические, алгоритмические, технические и программные) (ПК-12).
Знать:
– программная реализация алгоритмов управления в цифровых системах;
– основные алгоритмы, используемые в информационной теории управления; Уметь:
– использовать современные методы анализа проблем и решения задач, связан-ных с теорией управления;
– реализовывать алгоритмы теории управления при разработке средств реали-зации информационных технологий (методических, информационных, математических, алгоритмических, технических и программных).
Владеть:
– навыками реализации алгоритмов информационной теории управления.
9) Готовность использовать математические методы обработки, анализа и синте-за результатов профессиональных исследований (ПК-26).
Знать:
– типовые пакеты прикладных программ анализа динамических систем; – модели оценки точности и достоверности алгоритмов.
Уметь:
– сформулировать математическую постановку задачи;
– выбрать метод решения и разработать алгоритм его реализации. Владеть:
– навыками практической реализации математических методов обработки, ана-лиза и синтеза данных, используемых в информационной теории управления.


3.1. Матрица соотнесения тем/разделов учебной дисциплины (модуля) и фор-мируемых в них профессиональных и общекультурных компетенций





Темы, раз-делы дис-циплины



Количе-
ство ча- ОК 1 ОК 3 сов

Общее количе-
ОК 5 ОК 6 ОК-10 ПК-1 ПК-6 ПК-12ПК-26	 ство компе-тенций


Раздел 1	5	+	+	+	+	+	5


Раздел 2	5	+	+	+	+	+	5


Раздел 3	35	+	+	+	+	+	+	6


Раздел 4	36	+	+	+	+	+	+	+	7


Раздел 5	27	+	+	+	+	+	+	+	+	8


Итого	108	9
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4. СТРУКТУРА И СОДЕРЖАНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ)


Общая трудоемкость дисциплины составляет 4 зачетные единицы, включая 1 за-четную единицу на зачет  , что соответствует 108 часам.


4.1. Лекционные занятия


	
Неделя семестра

	
Раздел дисциплины (модуля), темы лекций и их содержание

	
Объем в часах


	
1

	
1. Введение в теорию управления. 1.1. Введение в теорию управления.
	Основные понятия теории управления. Задачи теории управления. Информационные основы теории управления. Управление и информатика.
	Представление объектов в качестве объектов управления (ОУ). Понятие ОУ. Типы ОУ. Информация об ОУ. Переменные ОУ. Поведение объектов и систем управления.
	Классификация систем управления с точки зрения авто-матизации. Системы автоматического управления (САУ). Ав-томатизированные системы управления (АСУ).
	Общие принципы системной организации в теории управления.

	
1


	
1

	
2. Системы автоматического управления.
2.1. Принципы построения и классификация САУ.
	Принципы построения систем автоматического управ-ления (САУ): принцип разомкнутого управления; принцип компенсации; принцип обратной связи; комбинированный принцип. Замкнутые и разомкнутые САУ. Системы автомати-ческого регулирования (САР).
	Классификация САУ. Признаки классификации САУ. Системы автоматической стабилизации и программного управ-ления. Следящие системы. Линейные и нелинейные САУ. Не-прерывные и дискретные САУ. Цифровые системы управления.

	
1


	
3

	
3. Математическое описание непрерывных систем управления. 3.2. Математическое описание непрерывных САУ.
Общие вопросы математического описания систем управления. Методы получения математических моделей сис-тем управления. Линейные и нелинейные непрерывные модели. Модели вход-выход. Дифференциальные уравнения. Преобразование Лапласа и его свойства. Операторная форма записи дифференциального уравнения. Передаточная функция и её свойства. Операторный метод решения дифференциальных
уравнений.
	Структурные схемы САУ. Общие правила построения структурных схем САУ. Правила преобразования структурных схем. Динамическое звено. Типовые соединения динамических звеньев. Передаточные функции САР по задающему и возму-щающему воздействиям.
	Метод переменных состояния. Состояние системы. Век-

	
2
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тор состояния. Модели вход-состояние-выход. Преобразование форм представления моделей.
	Статические и динамические характеристики САР. Уравнения статики и динамики. Типовые входные воздействия. Временные и частотные характеристики САР.
	Типовые динамические звенья.

	

	
5, 7, 9, 11

	
4. Анализ и синтез линейных САУ.
4.3. Чувствительность, инвариантность, управляемость и на-блюдаемость САУ.
	Чувствительность САУ. Функция и коэффициенты чув-ствительности.	Функции	чувствительности	передаточной функции, временных характеристик. Чувствительность соеди-нений элементов.
	Инвариантность САУ. Виды инвариантности. Условия инвариантности. Обеспечение инвариантности в комбиниро-ванных САУ.
	Управляемость САУ. Условия полной управляемости. Матрица управляемости. Полностью и неполностью управляе-мые системы.
	Наблюдаемость САУ. Условия полной наблюдаемости. Понятие полностью наблюдаемого объекта. Неполностью на-блюдаемая система.
4.4. Устойчивость линейных САУ.
	Проблема устойчивости. Теоремы Ляпунова. 	Критерии устойчивости.
	Запасы устойчивости САР.
	Построение	областей	устойчивости	методом	D-разбиения. D-разбиение в плоскости одного и двух параметров. 4.5. Качество САУ.
	Точность САР в установившемся режиме. Передаточная функция ошибки. Коэффициенты ошибок. Установившаяся ошибка. Методы повышения статической точности.
	Качество регулирования в переходном режиме. Прямые оценки качества регулирования. Интегральные показатели ка-чества регулирования.
4.6. Синтез линейных САР.
	Задачи синтеза САР. Анализ методов синтеза САР.
	Типовые аналоговые регуляторы. Типовые законы регу-лирования. Типовые регуляторы: дифференциальные уравне-ния; передаточные функции, переходные характеристики и на-строечные параметры.

	
7


	
13, 15, 17

	
5. Цифровые системы управления
5.7. Введение в цифровые системы управления.
	Использование микропроцессоров и микро-ЭВМ в сис-темах управления.
	Функциональная схема компьютерной цифровой систе-мы управления (ЦСУ).
	Структура канала ввода аналоговой информации. Струк-тура канала вывода аналоговых управляющих воздействий.

	
7




9


	
	
5.8. Математическое описание цифровых систем управления.
	Разностные уравнения. Способы получения разностных уравнений. Прямой способ получения разностных уравнений на основе дифференциальных, интегральных и интегро-дифференциальных уравнений.
	Z-преобразование и его свойства. Дискретная переда-точная функция и её свойства. Способы получения дискретной передаточной функции. Получение разностных уравнений на основе Z-преобразования.
5.9. Анализ и синтез систем управления с ЭВМ в качестве управляющих устройств.
	Основное условие устойчивости ЦСУ. Критерии устой-чивости.
	Влияние такта управления на устойчивость и качество ЦСУ.
	Способы реализации управляющих воздействий.
	Программная реализация алгоритмов управления в ЦСУ.

	

	
	
ИТОГО

	
18





4.2. Лабораторные занятия


	
Неделя семестра

	
Номер раздела

	
Наименование работы

	
Объем в часах


	
1, 2,3

	
1, 2, 3

	
1.	Знакомство с программной средой VisSim
Проверка работоспособности  генераторов и индикаторов




	
6


	
4,5,6

	
3

	
2.	Типовые звенья линейных систем 
Построение и изучение переходных функций
	
6


	
7,8,9

	
3

	
3.	Типовые звенья линейных систем 
Построение и изучение частотных характеристик
	
6


	
10-12

	
3

	
4.	Исследование устойчивости и оптимизация САР
	
6


	
13-15
	
4

	
5.	Сигналы .Генерирование. Преобразование. Анализ
	
6


	
16-18
	
4

	
6.	Исследование статистических характеристик канала связи
	
6


	
18
	
4

	   7.  Курсовя работа - Анализ и оптимизация
системы автоматического регулирования 
	
2


	
	
	
ИТОГО

	
38





4.3. Самостоятельная работа студента


	
Раздел дисцип-лины

	
№ не-дели

	

Вид СРС

	
Трудо-емкость, ЗЕ


	

Раздел 1

	

1

	
Дз1. Представление объектов в качестве объектов управления (ОУ). Понятие ОУ. Типы ОУ. Информация об ОУ. [1, 2, 3, 4, 9]

	

0,04




10


	
	
	
Лзп1. Математические модели и структурные схемы систем автоматического управления. [20]

	
0,03


	

Раздел 2

	

2

	
Дз2. Классификация систем автоматического управле-ния. [1, 2, 3, 4, 6, 9]

	
0,05


	
	
	
Лзп1. Математические модели и структурные схемы систем автоматического управления. [20]

	
0,03


	















Раздел 3

	



3

	
Дз3. Модели вход-выход. Дифференциальные уравне-ния. Преобразование Лапласа и его свойства. Оператор-ная форма записи дифференциального уравнения. [1, 2, 3, 4, 9]

	

0,07


	
	
	
Лзп2. Математическое описание одномерных и много-мерных объектов и систем методом переменных состоя-ния.

	

0,03


	
	



4

	
Дз4. Общие правила построения структурных схем САУ. Правила преобразования структурных схем. Динамиче-ское звено. Типовые соединения динамических звеньев. [1, 2, 3, 4, 8, 9]

	

0,07


	
	
	
Лзп2. Математическое описание одномерных и много-мерных объектов и систем методом переменных состоя-ния.

	

0,03


	
	


5

	
Дз5. Метод переменных состояния. Состояние системы. Вектор состояния. Модели вход-состояние-выход. [1, 2, 3]

	

0,09


	
	
	
Лзп3. Аналитическое определение временных характе-ристик систем автоматического регулирования и их эле-ментов. [22]

	

0,03


	
	


6

	
Дз6. Типовые входные воздействия. Временные и час-тотные характеристики САР. [1, 2, 3, 4, 9]

	
0,08


	
	
	
Лзп3. Аналитическое определение временных характе-ристик систем автоматического регулирования и их эле-ментов. [22]

	

0,03


	
	

7

	
Дз7. Типовые динамические звенья. [1, 2, 4, 6]

	
0,09


	
	
	
Лзп4. Расчет и построение частотных характеристик систем автоматического управления. [21]

	
0,03


	

Раздел 4

	


8

	
Дз8. Критерии устойчивости САУ. Алгебраические (Гурвица, Рауса) и частотные (Михайлова, Найквиста) критерии. [1, 2, 3, 4, 9]

	

0,08


	
	
	
Лзп4. Расчет и построение частотных характеристик систем автоматического управления. [21]

	
0,03


	
	


9

	
Дз9. Построение кривых переходного процесса. Метод типовых трапецеидальных вещественных частотных ха-рактеристик (ТВЧХ). Построение кривых переходного процесса по разностным уравнениям. [1, 2, 3, 4, 9]

	

0,09


	
	
	
Лзп5. Анализ устойчивости систем автоматического ре-гулирования. [23]

	
0,03


	
	

10

	
Дз10. Виды корректирующих устройств. Синтез систем с последовательным включением корректирующего уст-ройства. Построение желаемой логарифмической ампли-тудной частотной характеристики. [1, 2, 3, 4, 6]

	

0,1




11


	
	
	
Лзп5. Анализ устойчивости систем автоматического ре-гулирования. [23]

	
0,03


	
	

11

	
Дз11. Типовые регуляторы: дифференциальные уравне-ния; передаточные функции, переходные характеристи-ки и настроечные параметры. [1, 2, 3, 4, 9]

	

0,07


	
	
	
Лзп6. Оценка качества регулирования САР.

	
0,03


	










Раздел 5

	

12

	
Дз12. Дискретные системы автоматического управления. Виды дискретизации сигнала. [1, 2, 10, 11, 14]

	
0,05


	
	
	
Лзп6. Оценка качества регулирования САР.

	
0,03


	
	

13

	
Дз13. Функциональная схема компьютерной цифровой системы управления (ЦСУ). [1, 2, 10, 11, 14, 15]

	
0,05


	
	
	
Лзп7. Расчет позиционных систем ЧПУ.

	
0,03


	
	


14

	
Дз14. Z-преобразование и его свойства. Дискретная пе-редаточная функция и её свойства. Способы получения дискретной передаточной функции. Получение дискрет-ной передаточной функции на основе непрерывной. [1, 2, 10, 11, 14, 15, 27]

	


0,06


	
	
	
Лзп7. Расчет позиционных систем ЧПУ.

	
0,03


	
	

15

	
Дз15. Влияние такта управления на устойчивость и каче-ство ЦСУ. [1, 2, 10, 11, 14, 15, 27]

	
0,05


	
	
	
Лзп8. Математическое описание ЦСУ. [24]

	
0,03


	
	

16

	
Дз16. Программная реализация алгоритмов управления в ЦСУ. [1, 2, 10, 11, 13, 14, 27]

	
0,05


	
	
	
Лзп8. Математическое описание ЦСУ. [24]

	
0,03


	
	
17

	Лзп9. Анализ устойчивости ЦСУ. 1

	
0,01


	
Итого

	
1,58 ЗЕ





4.4. Распределение трудоемкости изучения дисциплин по видам учебной ау-диторной и самостоятельной работы студента (Трудоемкость освоения дисципли-ны - 2 ЗЕ)


	

Недели семестра

	
Виды учебной работы


	
	
Аудиторная (2 ЗЕ)

	
Самостоятельная (2 ЗЕ)


	
	
Лк

	
Лз

	
Дз

	
Лзп


	
	
Посещ.

	
ТК

	
Посещ.

	
ТК

	
Выполн.

	
Выполн.


	
1

	
0,0553

	
	
0,056

	
	
Дз1

	
0,04

	
Лзп1

	
0,03


	
2

	
	
	
0,056

	
От

	
Дз2

	
0,05

	
	
0,03


	
3

	
0,0553

	
	
0,056

	
	
Дз3

	
0,07

	
Лзп2

	
0,03


	
4

	
	
	
0,056

	
От

	
Дз4

	
0,07

	
	
0,03


	
Текущий контроль

	
0,1106

	
Т

	
0,224

	
	
	
0,23

	
	
0,12


	
5

	
0,0553

	
	
0,056

	
	
Дз5

	
0,09

	
Лзп3

	
0,03


	
6

	
	
	
0,056

	
От

	
Дз6

	
0,08

	
	
0,03


	
7

	
0,0553

	
	
0,056

	
	
Дз7

	
0,09

	
Лзп4

	
0,03


	
8

	
	
	
0,056

	
От

	
Дз8

	
0,08

	
	
0,03


	
Текущий контроль

	
0,1106

	
Кр

	
0,224

	
	
	
0,34

	
	
0,12


	
9

	
0,0553

	
	
0,056

	
	
Дз9

	
0,09

	
Лзп5

	
0,03





1 Данное задание на самостоятельную работу включает в себя подготовку к лабораторному заня-тию №9 и контролируется перед его проведением, непосредственно в начале самого занятия.

12


	
10

	
	
	
0,056

	
От

	
Дз10

	
0,1

	
	
0,03


	
11

	
0,0553

	
	
0,056

	
	
Дз11

	
0,07

	
Лзп6

	
0,03


	
12

	
	
	
0,056

	
От

	
Дз12

	
0,05

	
	
0,03


	
Текущий контроль

	
0,1106

	
Кр

	
0,224

	
	
	
0,31

	
	
0,12


	
13

	
0,0553

	
	
0,056

	
	
Дз13

	
0,05

	
Лзп7

	
0,03


	
14

	
	
	
0,056

	
От

	
Дз14

	
0,06

	
	
0,03


	
15

	
0,0553

	
	
0,056

	
	
Дз15

	
0,05

	
Лзп8

	
0,03


	
16

	
	
	
0,056

	
От

	
Дз16

	
0,05

	
	
0,03


	
Текущий контроль

	
0,1106

	
Кр

	
0,224

	
	
	
0,21

	
	
0,12


	
17

	
0,0276

	
	
0,054

	
От

	
	
	
Лзп9

	
0,01


	
Итого

	
0,47

	
0,95

	
1,09

	
0,49


	
Промежуточный контроль

	
экзамен (1 ЗЕ)





5. ОБРАЗОВАТЕЛЬНЫЕ ТЕХНОЛОГИИ


В процессе обучения используется аудиторное обучение с применением компью-терных технологий, технологий «Дебаты», встречи с представителями компаний и ор-ганизаций, мастер-классы экспертов, специалистов и другие современные формы и ме-тоды образовательных технологий, а так же выступление учащегося в роли обучающе-го.
В качестве интерактивных методов обучения используются презентации с ис-пользованием видеофильмов, слайдов по следующим темам: " Представление объектов в качестве объектов управления", "Общие вопросы математического описания систем управления", "Синтез линейных САР", и т.д.



6. ОЦЕНОЧНЫЕ СРЕДСТВА ДЛЯ ТЕКУЩЕГО КОНТРОЛЯ УСПЕВАЕМОСТИ, ПРОМЕЖУТОЧНОЙ АТТЕСТАЦИИ ПО ИТОГАМ ОСВОЕНИЯ ДИСЦИПЛИ-НЫ И УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ САМОСТОЯТЕЛЬНОЙ РАБОТЫ СТУДЕНТОВ

6.1.   Контрольные вопросы к зачету
1. Объекты и системы управления и их описание в статике
1. Управление. Основные понятия и определения
1. Управление. Основные понятия и определения 
1. Статический режим работы объекта или системы и его описание
1. Название САР и порядок ее анализа
1. Объекты управления
1. Системы управления и регулирования 
1. Разомкнутые и замкнутые САР
1. Возмущение. Динамика
1. Статический режим работы объекта
1. Система управления
1. Критерий управления
1. Что включает Управление объектом
1. Автоматизированное управление
1. Автоматическое управление
1. Регулирование Слежение Стабилизация
1. Система автоматического регулирования
1. Задание. Регулятор . Регулирование объекта
1. Назначение САР
1. Классификация .Разомкнутые и замкнутые САР.
1. Статический режим работы объекта или системы и его описание.
1. Математическое описание статического режима.



6.2. Темы  зачетных задач.


1. Построить структурную схему САР по заданной системе дифференциальных уравнений.
2. Найти дифференциальное уравнение САР, если задана структурная схема сис-темы.
3. Найти передаточную функцию САР, если задана структурная схема системы.
4. Найти передаточные функции САР по задающему и возмущающему воздейст-виям, если задана структурная схема системы.
5. Определить выражения для расчета частотных характеристик P(), Q(), A(), (), если задана структурная схема САР.
6. Построить ЛАЧХ САР с заданной передаточной функцией. 
7. Оценить устойчивость по критерию Гурвица, если:
– задана структурная схема САР;
– задано характеристическое уравнение;
– задана передаточная функция САР.
8. Оценить устойчивость по критерию Рауса, если: – задана структурная схема САР;
– задано характеристическое уравнение; – задана передаточная функция САР.
9. Оценить устойчивость САР по критерию Михайлова, если: – задана структурная схема САР;
– задано характеристическое уравнение; – задана передаточная функция САР.
10. Оценить устойчивость САР по критерию Найквиста и определить запасы устой-чивости, если:
– задана структурная схема САР;
– задана передаточная функция разомкнутой части САР.
11. Построить область устойчивости методом D-разбиения в плоскости заданного параметра, если:
– задана структурная схема САР;
– задано характеристическое уравнение; – задана передаточная функция САР.
12. Точность САР в установившемся режиме.
13. Получение разностных уравнений на основе дифференциальных.
14. Получение разностных уравнений на основе дискретной передаточной функции. 15. Получение дискретной передаточной функции.
16. Алгоритм моделирования.


6.3.  Тема курсовой работы:   "Анализ и оптимизация САР частоты вращения вала двигателя постоянного тока (САР ЧВ ДПТ)  Вар_№№".

Задание:
построить модель САР, исследовать ее, оптимизировать и оценить качество полученной САР.
Исходные данные:
функциональная схема САР ЧВДПТ и параметры ее элементов.


6.4. Пример тестового задания


Вопрос №1. Алгоритм функционирования устройства (системы) это
1 Совокупности предписаний, ведущих к ускорению выполнения технического процесса в каком-либо устройстве или совокупности устройств (систем).
2 Совокупности предписаний, ведущих к правильному выполнению техническо-го процесса в каком-либо устройстве или совокупности устройств (систем).
3 Совокупности предписаний, ведущих к нарушению выполнения технического процесса в каком-либо устройстве или совокупности устройств (систем).
4 Совокупности предписаний, ведущих к непрерывному выполнению техниче-ского процесса в каком-либо устройстве или совокупности устройств (систем).
Вопрос №2. Объектом управления называется
1 определенное техническое устройство, для достижения результатов функцио-нирования которого не требуются специально организованные воздействия.
2 математическая модель технического устройства, для достижения результатов функционирования которого необходимы специально организованные воздействия.
3 математическая модель технического устройства, для достижения результатов функционирования которого не требуются специально организованные воздействия.
4 определенное техническое устройство, для достижения результатов функцио-нирования которого необходимы специально организованные воздействия.
Вопрос №3 Алгоритмом управления называется
1 совокупность предписаний, определяющая характер воздействий внутри на объект управления, с целью осуществления его алгоритма функционирования.
2 совокупность предписаний, определяющая порядок воздействий внутри на объект управления, с целью осуществления его алгоритма функционирования.
3 совокупность предписаний, определяющая характер воздействий извне на объ-ект управления, с целью осуществления его алгоритма функционирования.
4 совокупность предписаний, определяющая порядок воздействий извне на объ-ект управления, с целью осуществления его алгоритма функционирования.
Вопрос №4. Переменные состояния это
1 важные промежуточные параметры протекания процесса, не являющиеся не-посредственно выходными параметрами процесса. Они измеряются, при необходимо-сти, лишь частично.
2 измеряемые входные переменные, с учетом которых вырабатывается управ-ляющие воздействия.
3 воздействия, с помощью которых осуществляется управление объектом.
4 воздействия, которые влияют на ход процесса, но не измеряются и не учиты-ваются.
Вопрос №5. Динамическим звеном называется
1 физическая модель элемента (или системы), которая отображает только его динамические свойства.
2 математическая модель элемента (или системы), которая отображает только физическую сущность происходящих в нем процессов.
3 математическая модель элемента (или системы), которая отображает не только его динамические свойства, но и физическую сущность происходящих в нем процессов.
4 математическая модель элемента (или системы), которая отображает лишь его динамические свойства, а не физическую сущность происходящих в нем процессов.


6.5. Содержание отчета по лабораторным занятиям


Отчет по лабораторным занятиям должен включать в себя: титульный лист; цель работы; исходные данные; математическое описание, выбранного метода решения за-дачи; решение задачи; Структурные схемы  исследуемой модели,   выводы по работе.


6.6. Примеры вопросов для защиты лабораторной работы


1. Дайте понятие передаточной функции.
2. Что представляют собой структурные схемы САУ? 3. Что такое динамическое звено?
4. Назовите общие правила составления структурных схем.
5. Назовите рекомендации, используемые при выборе входных и выходных пере-менных отдельных уравнений при построении структурных схем.
6. Как определяется передаточная функция для соединения с обратной связью? 7. Для чего используются эквивалентные преобразования структурных схем?
8. Приведите эквивалентные схемы при переносе узла через динамическое звено. 9. В чём достоинство частотных характеристик?
10. Что характеризует фазовая частотная характеристика? 11. Как получается частотная передаточная функция?
12. В чём состоит достоинство логарифмических частотных характеристик?
13. Как получается модуль частотной передаточной функции при построении ЛАЧХ?
14. Что такое декада?
15. В чём особенность построения ЛФЧХ? 16. Основное достоинство Z-преобразования.
17. Что такое дискретная передаточная функция?
18. Как определяется дискретная передаточная функция, если известна весовая функция системы?
19. Назовите основной недостаток получения разностных уравнений системы по ее передаточной функции.
20. На что влияет шаг дискретизации?
21. Есть ли связь между порядками дифференциального и разностного уравнений?



7. УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОЕ И ИНФОРМАЦИОННОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ)


7.1. Основная литература.


1. Бесекерский, В.А. Теория систем автоматического управления / В.А. Бесе-керский, Е.П. Попов – СПб.: Профессия, 2007 – 752с.
2. Ерофеев, А.А. Теория автоматического управления – СПб.: Политехника, 2008 – 304с.
3. Первозванский, А.А. Курс теории автоматического управления. – СПб.: Лань, 2010 – 624с.
4. Коновалов, Б.И. Теория автоматического управления / Б.И. Коновалов, Ю.М. Лебедев – СПб.: Лань, 2010 – 224с.
5. Корнеев, Н.В. Теория автоматического управления с практикумом / Н.В. Корнеев, Ю.С. Кустарев, Ю.Я. Морговский – М.: Академия, 2008 – 224с.



7.2. Дополнительная литература


6. Лукас, В.А. Теория автоматического управления: учеб. для вузов. – 2-е изд., перераб. и доп. – М.: Недра, 1990. – 416с.
7. Брюханов, В.Н. Теория автоматического управления: учеб. для машиностр. спец. вузов / В.Н. Брюханов, М.Г. Косов, СП. Протопопов, Ю.М. Соломенцев и др.; Под ред. Ю.М. Соломенцева. – 3-е изд, стер. – М.: Высш. шк., 2000. – 268с.: ил.
8. Певзнер, Л.Д. Теория систем управления. – М.: Изд-во Московского гос. Горного ун-та, 2002. – 472с.
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9. Каширских, В.Г. Теория автоматического управления. Ч.1. Линейные систе-мы: учеб. пособие. – 2-е изд. / Кузбас. гос. техн. ун-т. – Кемерово, 2002. – 148с.
10. Каширских, В.Г. Теория автоматического управления. Ч.2. Нелинейные и специальные системы: учеб. пособие. – 2-е изд. / Кузбас. гос. техн. ун-т. – Кемерово, 2002. – 148с.
11. Изерман, Р. Цифровые системы управления: пер. с англ. – М.: Мир, 1984. – 541с.
12. Фритч, В. Применение микропроцессоров в системах управления: пер. с нем. – М: Мир, 1984. – 464с.
13. Дроздов, В.Н. Системы автоматического управления с микро-ЭВМ / В.Н. Дроздов, И.В. Мирошник, В.И. Скорубский. – Л.: Машиностроение. Ленингр. отд-ние. – 1989. – 284с.
14. Куо, Б. Теория и проектирование цифровых систем управления: пер. с англ. – М.: Машиностроение, 1986. – 448с.
15. Бесекерский, В.А. Системы автоматического управления с микроЭВМ / В.А. Бесекерский, Е.П. Попов – М.: Наука, 1987 – 318с.
16. Бесекерский, В.А. Сборник задач по теории автоматического регулирования и управления / В.А. Бесекерский, А.Н. Герасимов, Л.Ф. Порфирьев, Е.А. Фабрикант, СМ. Федоров, В.И. Цветков; Под ред. В.А. Бесекерского. – 4-е изд; стереотипное, – М.: Наука. Гл. ред. физ.-мат. лит., 1972. – 587с.

17. Солодовников, В.В. Основы теории и элементы систем автоматического ре-гулирования: учеб. пособие для вузов. / В.В.Солодовников, В.Н. Плотников, А.В. Яков-лев. – М.: Машиностроение, 1985. – 536с.
18. Н.Ерофеев А.А. Теория автоматического управления: учеб. для вузов. – СПб.: Политехника, 1998. – 295с.

19. Певзнер, Л.Д. Практикум по теории автоматического управления: учеб. по-собие для студентов вузов. – М.: Высшая школа, 2006. – 590с.


7.3. Методическое обеспечение

1. Коротоножкина И.Д., Методические указания к выполнению курсовой работы по курсу  «Информационная теория управления» .Курск-2013, интерактивная программа.  
2. 
3. Федосов Б.Т. Задания и методические указания к выполнению курсовой работы по курсу ТАУ. Рудный, РИИ, 1996, - 32 с. 
4. Федосов Б.Т. Оценка качества установившегося режима САР. 2003 г. 
http://model.exponenta.ru/bt/bt_0004.html 
· Лабораторная работа № 1 - Знакомство с программной средой VisSim
Построение и исследование простых виртуальных лабораторных стендов 2005 г. Версия 3.13
TAU_Lab1_v_3_13.chm (668 КБ) 
· Лабораторная работа № 1 - Знакомство с программной средой VisSim 2003 г.(115 КБ). Версия 1.2 
· Лабораторная работа № 2 - Построение переходных функций типовых звеньев 2002 г. (113 КБ). 
· Лабораторная работа № 3 - Построение частотных характеристик типовых звеньев2002 г. (107 КБ). 
· Лабораторная работа № 4 - Исследование устойчивости линейной системы в среде VisSim 2002 г. (105 КБ).
http://web.host.kz/atpp/meto.htm 





7.4. Программное обеспечение и Интернет-ресурсы


ФБОУ  КСХА обеспечена необходимым комплектом лицензионного программного обеспечения.
Сайт  КСХА    www.kgsha.ru
25. Информационно-коммуникационные	технологии	в	образовании. http://www.ict.edu.ru
26. Сайт о моделировании систем. http://model.exponenta.ru/

27. Литература по теории автоматического управления. http://books.tr200.ru/


8. МАТЕРИАЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ)


Лекции проводятся в аудиториях, оснащенных соответствующим учебным обо-рудованием (мультимедийными средствами): проекторы, компьютеры, экраны, (ауд. 324,222).
Для проведения лабораторных занятий необходимы компьютерные классы с необходимым программным обеспечением (MSWord, VisSim) (324,222 ).
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