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1. Внешние требования

Таблица 1.1

Группа
Компетенции

Индикаторы достижения компетенций

Компетенция ФГОС: ОК.3 способность к саморазвитию, самореализации,

использованию творческого потенциала

Компетенция ФГОС: ОПК.2 способность применять современные методы

исследования, оценивать и представлять результаты выполненной работы

Компетенция ФГОС: ПК.23 готовность применять методы и средства

автоматизированных систем управления технологическими процессами

электроэнергетической и электротехнической промышленности

Компетенция ФГОС: ПК.26 способность определять эффективные

производственно-технологические режимы работы объектов электроэнергетики и

электротехники

Компетенция ФГОС: ПК.3 способность оценивать риск и определять меры по

обеспечению безопасности разрабатываемых новых технологий, объектов

профессиональной деятельности

Компетенция ФГОС: ПК.5 готовность проводить экспертизы предлагаемых

проектно-конструкторских решений и новых технологических решений

2. Требования НГТУ к планируемым результатам обучения, соотнесенным с

индикаторами достижения компетенций

Таблица 2.1

Результаты обучения

Формы организации

занятий 

Индикаторы достижения компетенций

ОПК.2.у3 уметь составить математическую модель электропривода типового

механизма по его принципиальной схеме

Лекции; Лабораторные работы;

Самостоятельная работа

ОК.3.з3 знать основные узлы схем управления многопозиционными

подъемниками (лифтами) и и современные методы разработки алгоритмов

функционирования схем

Лекции; Практические занятия;

Лабораторные работы;

Самостоятельная работа

ПК.5.у3 уметь читать простейшие схемы управления электроприводами

производственных механизмов

Лекции; Практические занятия;

Лабораторные работы;

Самостоятельная работа

ПК.23.з1 знать схемы типовых панелей управления крановыми

электроприводами с магнитными контроллерами

Лекции; Практические занятия;

Лабораторные работы;

Самостоятельная работа

ПК.26.з4 знать порядок расчета эксплуатационных характеристик механизмов

при регулировании их скорости

Лекции; Практические занятия;

Лабораторные работы;

Самостоятельная работа

3. Содержание и структура дисциплины

Таблица 3.1

Темы лекций
Активные

формы, час.
Часы

Индикаторы

достижения

компетенций
Учебная деятельность

Из них в

форме практ.

подг., час.

Семестр: 1

Дидактическая единица: Понятие рабочей машины и механизма. Классификационные

признаки



1. Классификация типовых

производственных

механизмов.

0,51

Общие понятия

дисциплины.

Классификация

производственных машин

и механизмов. Общие

технические

характеристики машин.

Типы редукторов в

системах электропривода

(ЭП) типовых

производственных

механизмов.

0

2. Обзор типовых

производственных

механизмов циклического

действия.

0,51
ОК.3.З-1.3,П

К.23.З-1.1

Одноковшевые

экскаваторы, подъемные

краны, манипуляторы и

промышленные роботы:

топология,

кинематические схемы,

принцип действия.

0

3. Обзор типовых

производственных

механизмов непрерывного

действия.

0,51

Центробежные насосы,

поршневые компрессоры,

ленточные

транспортеры:топология,

кинематические схемы,

принцип действия.

0

Дидактическая единица: Механизмы циклического действия. Одноковшевые экскаваторы

4. Автоматизированный

электропривод

одноковшевого экскаватора.

0,51,5

ОПК.2.У3,П

К.26.З-1.4,П

К.5.У3

Требования,

предъявляемые к системе

ЭП. Состав, назначение,

принцип действия ЭП.

Электрическая и

структурная схемы ЭП

одноковшевого

экскаватора по системе

"суммирующий

усилитель-генератор-двига

тель". Замкнутая

структура системы ЭП

одноковшевого

экскаватора по схеме

"тиристорный

преобразователь-двигатель

" ("ТП-Д").

0

Дидактическая единица: Механизмы циклического действия. Подъемно-транспортные

механизмы



5. Автоматизированный

электропривод грейферного

крана.

12

ОК.3.З-1.3,О

ПК.2.У3,ПК

.23.З-1.1,ПК

.26.З-1.4,ПК

.5.У3

Требования,

предъявляемые к системе

ЭП. Состав, назначение,

принцип действия ЭП.

Электрическая и

структурная схемы

многодвигательного ЭП

грейферного крана по

системе "ТП-Д". Варианты

алгоритмов

автоматического

выравнивания загрузок

между исполнительными

двигателями и силовыми

преобразователями.

0

6. Автоматизированный

электропривод цехового

мостового подъемного

крана.

12

ОК.3.З-1.3,О

ПК.2.У3,ПК

.23.З-1.1,ПК

.26.З-1.4,ПК

.5.У3

Требования,

предъявляемые к системе

ЭП. Состав, назначение,

принцип действия ЭП.

Электрическая и

функциональная схемы

ЭП цехового мостового

подъемного крана по

системе "ПЧ-АД".

Бездатчиковое векторное

управления асинхронным

двигателем: принципы

построения

идентификатора,

структурные схемы

наблюдателя,

преимущества и

недостатки.

0



7. Автоматизированный

электропривод шахтной

подъемной машины.

12

ОК.3.З-1.3,О

ПК.2.У3,ПК

.23.З-1.1,ПК

.26.З-1.4,ПК

.5.У3

Требования,

предъявляемые к системе

ЭП. Состав, назначение,

принцип действия ЭП.

Кинематическая,

электрическая и

функциональная схемы

многодвигательного ЭП

шахтной подъемной

машины по схеме

асинхронизированной

синхронной машины

(АСМ). Бездатчиковое

векторное управления

АСМ: математическая

модель АСМ, принципы

управления, способы

формирования тока

намагничивания,

структурные схемы

наблюдателей,

преимущества и

недостатки. Варианты

алгоритмов

автоматического

выравнивания загрузок

между исполнительными

двигателями и силовыми

преобразователями.

Многодвигательный ЭП

постоянного тока для

шахтной подъемной

машины: принципиальная

схема, принцип действия,

структурная схема.

0

8. Автоматизированный

электропривод пассажирских

лифтов.

0,51,5

ОК.3.З-1.3,О

ПК.2.У3,ПК

.23.З-1.1,ПК

.26.З-1.4,ПК

.5.У3

Типы пассажирских

лифтов. Требования к ЭП

пассажирских лифтов.

Основные узлы ЭП лифта.

Схема ЭП переменного

тока лифта с

релейно-контакторным

управлением. Состав

системы управления,

схема автоматического

выбора направления

передвижения кабины.

0

Дидактическая единица: Механизмы и электроприводы маршрутного электротранспорта



9. Автоматизированный

электропривод маршрутного

электротранспорта.

0,51

ОПК.2.У3,П

К.26.З-1.4,П

К.5.У3

Типы трамваев.

Требования к ЭП трамвая.

Виды

электрооборудования

трамвая. Силовая схема и

система управления

тяговыми ЭП трамвая.

Типы троллейбусов.

Требования к ЭП

троллейбуса. Виды

электрооборудования

троллейбуса. Силовая

схема и система

управления тяговыми ЭП

троллейбусом.Требования

к ЭП вагона

метрополитена. Виды

электрооборудования

вагона метрополитена.

Силовая схема и система

управления тяговыми ЭП

вагона метрополитена.

0

Дидактическая единица: Механизмы непрерывного действия. Центробежные насосы

10. Автоматизированный

электропривод

центробежных насосов.

0,51,5
ОПК.2.У3,П

К.26.З-1.4

Кинематическая схема

центробежного насоса.

Основные соотношения

гидравлических

параметров насосного

агрегата (НА).

Статические Q - H

характеристика насоса и

магистрали. Способы

регулирования

производительности НА.

Функциональная схема

замкнутого по

технологическому

параметру

автоматизированнного ЭП

НА. Структурная схема

контура регулирования

давления, синтез

регулятора.

0

Дидактическая единица: Механизмы непрерывного действия. Поршневые компрессоры

11. Автоматизированный

электропривод поршневых

компрессоров.

0,51,5
ОПК.2.У3,П

К.26.З-1.4

Классификация

компрессоров.

Кинематические схема

поршневых компрессоров.

Основные соотношения

выходных параметров

компрессора. Диаграммы

моментов различных

типов поршневых

компрессоров. Рассчет

мощности компрессора по

индикационной

диаграмме.

Функциональная схема

автоматизированного ЭП.

0



Дидактическая единица: Механизмы непрерывного действия. Конвейеры.

12. Автоматизированный

электропривод конвейеров.
12

ОПК.2.У3,П

К.26.З-1.4,П

К.5.У3

Требования,

предъявляемые к системе

ЭП. Состав, назначение,

принцип действия ЭП.

Кинематическая,

электрическая и

функциональная схемы

ЭП одиночного и

группового конвейера.

Функции блокировок.

0

Темы лабораторных работ
Активные

формы, час.
Часы

Индикаторы

достижения

компетенций
Учебная деятельность

Из них в

форме практ.

подг., час.

Семестр: 1

Дидактическая единица: Механизмы циклического действия. Подъемно-транспортные

механизмы

1. Лабораторная работа №1

"Исследование принципа

действия и характеристик

автоматизированного

электропривода

грузоподъемной лебедки и

двухпозиционного лифта".

46

ОК.3.З-1.3,П

К.23.З-1.1,П

К.26.З-1.4,П

К.5.У3

Назначение, состав,

основные функции,

принципы работы,

статические и

динамические

характеристики

автоматизированного ЭП

механизма

грузоподъемной лебедки и

двухпозиционного лифта.

0

Дидактическая единица: Механизмы непрерывного действия. Центробежные насосы

2. Лабораторная работа №2

"Исследование принципа

действия и характеристик

системы стабилизации

выходного гидравлического

параметра насосной

установки".

46

ОПК.2.У3,П

К.26.З-1.4,П

К.5.У3

Назначение, состав,

основные функции,

принципы работы,

статические и

динамические

характеристики

замкнутого по выходному

давлению

автоматизированного ЭП

насосной установки.

Принципы выбора

структуры и параметров

регулятора

технологического

параметра.

0

Дидактическая единица: Механизмы непрерывного действия. Конвейеры.



3. Лабораторная работа №3

"Исследование принципа

действия и характеристик

системы позиционирования

конвейерной ленты".

46
ПК.26.З-1.4,

ПК.5.У3

Назначение, состав,

основные функции,

принципы работы,

статические и

динамические

характеристики

замкнутого по положению

автоматизированного ЭП

позиционирования

конвейерной ленты.

Принципы выбора

структуры и параметров

регулятора положения.

0

Темы практических

занятий

Активные

формы, час.
Часы

Индикаторы

достижения

компетенций
Учебная деятельность

Из них в

форме практ.

подг., час.

Семестр: 1

Дидактическая единица: Понятие рабочей машины и механизма. Классификационные

признаки

1. Классификация

релейно-контакторных

систем управления

автоматизированными

электроприводами.

24 ПК.26.З-1.4

Характеристики

релейно-контакторных

систем

автоматизированного ЭП.

Принципы и законы

автоматического

управления процессами

пуска, торможения,

реверса. Пуско-тормозные

статические и

динамические

характеристи

электрических машин

постоянного и

переменного тока в

системах

автоматизированного ЭП.

0

Дидактическая единица: Типовые релейно-контакторные системы управления

автоматизированным электроприводом

2. Регулирование

производительности

типового производственного

механизма в функции

технологической

переменной.

48
ПК.26.З-1.4,

ПК.5.У3

Системы

автоматизированного ЭП с

управлением: в функции

времени, скорости, тока,

пути. Принципы, законы,

типовые электрические

схемы автоматического

управления процессами

пуска, торможения,

реверса в функции

технологической

переменной. Статические

и динамические

характеристи ЭП с

управлением в функции

технологической

переменной.

0



3. Применение синхронных

электродвигателей в

системах

автоматизированного

электропривода типовых

производственных

механизмов.

46
ПК.26.З-1.4,

ПК.5.У3

Принципы, законы,

типовые электрические

схемы систем

автоматического

управления процессами

пуска, торможения и

реверса синхронного

двигателя с

электромагнитным

возбуждением (СД ЭМВ).

Статические и

динамические

характеристи ЭП с СД

ЭМВ.

0

4. Защиты, блокировки,

сигнализации в

релейно-контакторных

системах управления

автоматизированными

электроприводами.

48
ПК.26.З-1.4,

ПК.5.У3

Принципы, законы,

типовые схемы

электрических защит в

релейно-контакторных

системах

автоматизированного ЭП

до 1000 В. Принципы,

законы, типовые

электрические схемы

блокировкок в системах

автоматизированного ЭП.

Принципы, законы,

типовые электрические

схемы сигнализаций в

системах

автоматизированного ЭП. 

0

5. Типовые комплектные

релейно-контакторные

системы автоматического

управления

электроприводами

производственных

механизмов.

610

ОК.3.З-1.3,П

К.23.З-1.1,П

К.26.З-1.4,П

К.5.У3

Электрическая схема

станции управления с

реверсивным магнитным

пускателем: принципы

построения, законы

управления ЭП.

Электрическая схема

станции управления

ПУ13-21: принципы

построения, законы

управления ЭП.

Электрическая схема

станции управления

ПУ65-20: принципы

построения, законы

управления ЭП.

0

3.2 Самостоятельная работа обучающегося

№ Виды самостоятельной работы

Индикаторы

достижения

компетенций

Часы на

выполнение

Часы на

консультации

Таблица 3.3

Семестр: 1

1 РГЗ/Реферат

ОК.3.З-1.3,ПК.

23.З-1.1,ПК.5.У

3

20 3



Письменное описание режимов работы, составление структурной и электрической принципиальной

схем системы автоматизированного электропривода типового производственного механизма

(одного, по выбору преподавателя)., подробная информация приведена в приложениях №1 №3  : 

Аносов В. Н. Элементы автоматики и построение систем управления технологическими процессами

на их основе : учебно-методическое пособие / В. Н. Аносов, В. М. Кавешников, В. А. Гуревич ;

Новосиб. гос. техн. ун-т. - Новосибирск, 2010. - 141, [1] с. : ил.. - Режим доступа:

http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000135583 Малахов А. П. Элементы систем автоматики и

автоматизированного электропривода : учебно-методическое пособие / А. П. Малахов, А. П. Усачёв ;

Новосиб. гос. техн. ун-т. - Новосибирск, 2011. - 105 с. : табл., схемы. - Режим доступа:

http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000159558 Кавешников В. М. Современные элементы

автоматики и построение системы управления технологическими процессами на их основе

[Электронный ресурс] : электронный учебно-методический комплекс / В. М. Кавешников ; Новосиб.

гос. техн. ун-т. - Новосибирск, [2011]. - Режим доступа:

http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000157448. - Загл. с экрана.

2 Подготовка к занятиям

ОК.3.З-1.3,ПК.

23.З-1.1,ПК.5.У

3

45 3

Подготовка к лекциям и проработка лекционного материала, самостоятельные ответы на

контрольные вопросы, подготовка доклада к практическим занятиям, подготовка к выполнению

лабораторных работ.:  Аносов В. Н. Элементы автоматики и построение систем управления

технологическими процессами на их основе : учебно-методическое пособие / В. Н. Аносов, В. М.

Кавешников, В. А. Гуревич ; Новосиб. гос. техн. ун-т. - Новосибирск, 2010. - 141, [1] с. : ил.. - Режим

доступа: http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000135583 Малахов А. П. Элементы систем

автоматики и автоматизированного электропривода : учебно-методическое пособие / А. П. Малахов,

А. П. Усачёв ; Новосиб. гос. техн. ун-т. - Новосибирск, 2011. - 105 с. : табл., схемы. - Режим доступа:

http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000159558 Кавешников В. М. Современные элементы

автоматики и построение системы управления технологическими процессами на их основе

[Электронный ресурс] : электронный учебно-методический комплекс / В. М. Кавешников ; Новосиб.

гос. техн. ун-т. - Новосибирск, [2011]. - Режим доступа:

http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000157448. - Загл. с экрана.

3 Подготовка к аттестации

ОК.3.З-1.3,ОП

К.2.У3,ПК.23.З

-1.1,ПК.26.З-1.

4,ПК.5.У3

31 4

Проработка лекционного, практического и лабораторного материала., подробная информация

приведена в приложении №1  :  Котин Д. А. Автоматизированный электропривод типовых

производственных механизмов [Электронный ресурс] : электронный учебно-методический комплекс

[для магистрантов ФМА 1 курса и для студентов 4, 5 курса ЗФ] / Д. А. Котин ; Новосиб. гос. техн.

ун-т. - Новосибирск, [2014]. - Режим доступа: http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000208231. -

Загл. с экрана.

3.3 Технология обучения

Для организации и контроля самостоятельной работы обучающихся, а также проведения
консультаций применяются информационно-коммуникационные технологии (табл. 3.4).

Таблица 3.4

Деятельность Информационно-коммуникационные технологии

Информирование Портал НГТУ

Консультирование e-mail

Контроль e-mail

Размещение учебных
материалов

Портал НГТУ



Таблица 3.5

Активные и интерактивные формы проведения занятий

Наименование активных форм
Коды формируемых

компетенций
№

Дискуссия ОК.3;  ПК.23;  ПК.26;  ПК.5; 1

Метод проектов ПК.26;  ПК.5; 2

4. Правила аттестации обучающихся по дисциплине

Для аттестации обучающихся по дисциплине используется балльно-рейтинговая система
(БРС), позволяющая выставлять оценки по традиционной шкале и 15-уровневой ECTS.

Краткая информация о БРС приведена в табл. 4.1.

Оцениваемые виды деятельности обучающихся Максимальный балл

Таблица 4.1

Мин.

балл

Семестр: 1 

303

100

202
Контролирующие материалы  приводятся в "Кавешников В. М. Современные элементы автоматики и построение системы управления технологическими

процессами на их основе [Электронный ресурс] : электронный учебно-методический комплекс / В. М. Кавешников ; Новосиб. гос. техн. ун-т. - Новосибирск,

[2011]. - Режим доступа: http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000157448. - Загл. с экрана."

400

400
Контролирующие материалы (список вопросов) приводятся в "Котин Д. А. Автоматизированный электропривод типовых производственных механизмов

[Электронный ресурс] : электронный учебно-методический комплекс [для магистрантов ФМА 1 курса и для студентов 4, 5 курса ЗФ] / Д. А. Котин ; Новосиб.

гос. техн. ун-т. - Новосибирск, [2014]. - Режим доступа: http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000208231. - Загл. с экрана."



Коды

компетен

ций
Индикаторы достижения компетенций

Формы

контроля

Таблица 4.2

Защита

РГЗ/Р
Экзамен

    В таблице 4.2 представлено соответствие форм контроля заявляемым требованиям к
результатам освоения дисциплины.

ОК.3
ОК.3 з3. знать основные узлы схем управления многопозиционными подъемниками

(лифтами) и и современные методы разработки алгоритмов функционирования схем
+ +

ОПК.2
ОПК.2 у3. уметь составить математическую модель электропривода типового механизма

по его принципиальной схеме
+ +

ПК.23
ПК.23 з1. знать схемы типовых панелей управления крановыми электроприводами с

магнитными контроллерами
+ +

ПК.26
ПК.26 з4. знать порядок расчета эксплуатационных характеристик механизмов при

регулировании их скорости
+ +

ПК.3
ПК.3 у2. уметь выбрать электрооборудование для типовых производственных

механизмов, в том числе, с учетом требований региональных предприятий

ПК.5
ПК.5 у3. уметь читать простейшие схемы управления электроприводами

производственных механизмов
+ +

Фонд оценочных средств по дисциплине представлен в приложении № 1   к рабочей
программе.

7. Литература

Основная литература

Дополнительная литература



8. Методическое и программное обеспечение, информационные технологии

8.1 Методическое обеспечение

8.2 Специализированное программное обеспечение 

8.3 Информационные технологии

При осуществлении образовательного процесса по дисциплине применяются элементы
дистанционных образовательных технологий, а также синхронного и асинхронного
взаимодействия в электронной информационно-образовательной среды НГТУ.

9. Материально-техническое обеспечение 

Лабораторный стенд

№ Наименование Назначение

1 Макет грузоподъемного механизма Выполнение лабораторной работы №1

2 Макет насосной установки холодного
водоснабжения

Выполнение лабораторной работы №2

3 Макет механизма горизонтального
перемещения

Выполнение лабораторной работы №3

Комплект оборудования

№ Наименование Назначение

1 Комплект мультимедийного оборудования
для лаборатории

Проведение практических занятий


