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1. Внешние требования

Таблица 1.1

Группа
Компетенции

Индикаторы достижения компетенций

Компетенция ФГОС: ПК.1 способность планировать и ставить задачи исследования,

выбирать методы экспериментальной работы, интерпретировать и представлять

результаты научных исследований

Компетенция ФГОС: ПК.2 способность самостоятельно выполнять исследования

2. Требования НГТУ к планируемым результатам обучения, соотнесенным с

индикаторами достижения компетенций

Таблица 2.1

Результаты обучения

Формы организации

занятий 

Индикаторы достижения компетенций

ПК.1.з2 знать основные принципы построения современных систем

автоматического управления и регулирования, виды математических моделей

объектов и алгоритмов управления, основные методы анализа и синтеза

оптимальных, экстремальных и адаптивных систем, области применения и

особенности этих методов

Лекции; Практические занятия;

Лабораторные работы;

Самостоятельная работа

ПК.2.у5 уметь самостоятельно и целенаправленно выбрать метод синтеза

системы автоматического управления техническим объектом в зависимости

от предъявляемых к ней требований и модели объекта

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: 2

Дидактическая единица: Системы автоматического управления нестационарными объектами

1. Метод больших

коэффициентов
12

ПК.1.З-1.2,П

К.2.У5

Метод больших

коэффициентов, прием

разделения движений,

структура и методика

синтеза САУ. Пример

синтеза системы

управления объектом

второго

порядка.Дифференцирую

щие фильтры, их функции

и влияние на динамику

САУ

0

2. Метод сигнально

адаптивной обратной модели
24

ПК.1.З-1.2,П

К.2.У5

Рассмотрение методики

стурктурного и

параметрического синтеза

САУ. Получение

математической модели

объекта управления.

Построение

детализированных

структурных схем всех

основных блоков.

0

Дидактическая единица: Оптимальное управление



3. Введение в оптимальное

управление
12

ПК.1.З-1.2,П

К.2.У5

Общая постановка задачи

оптимального управления

динамическим объектом.

Виды законов

оптимального управления.

Примеры критериев

оптимальности. 

0

4. Простейшая задача

классического

вариационного исчисления

12 ПК.1.З-1.2

оптимальное управление

по минимуму тепловых

потерь; задача об

условном экстремуме

функционала. Уравнения

Эйлера и Эйлера -

Пуассона

0

5. Принцип максимума Л.С.

Понтрягина
24

ПК.1.З-1.2,П

К.2.У5

синтез оптимальных по

быстродействию

программных управлений

0

6. Метод множителей

Лагранжа
24

ПК.1.З-1.2,П

К.2.У5

Решение задачи

оптимального по

минимуму тепловых

потерь позиционного

управления двигателем

постоянного тока методом

Лагранжа.

0

Темы лабораторных работ
Активные

формы, час.
Часы

Индикаторы

достижения

компетенций
Учебная деятельность

Из них в

форме практ.

подг., час.

Семестр: 2

Дидактическая единица: Системы автоматического управления нестационарными объектами

1. Моделирование объекта

управления
34,5 ПК.1.З-1.2

Проведение исследования

влияния на модель объекта

управления влияния

температурных и

сигнальных возмущений.

0

2. Исследование САУ,

синтезированная методом

САОМ

24,5 ПК.1.З-1.2

Структурный синтез САУ

методом САОМ.

Моделирование

полученной системы

управления в

программном пакете

MATLAB Simulink через

m-файл.

0

3. Синтез САУ методом

САОМ для электропривода

постоянного тока

24,5
ПК.1.З-1.2,П

К.2.У5

Формирование модели

электропривода

постоянного тока, а также

выполнение цифрового

моделирования

полученной модели.

Исследования влияния

температурного дрейфа

параметров модели

двигателя постоянного

тока.

0



4. Структурный синтез САУ

методом САОМ для

электропривода постонного

тока.

24,5 ПК.1.З-1.2

Выполнение структурного

и параметрического

синтеза системы

автоматического

управления

электроприводом

постоянного тока.

Исследование влияния

сигнальных и

параметрических

возмущений на САУ.

0

Темы практических

занятий

Активные

формы, час.
Часы

Индикаторы

достижения

компетенций
Учебная деятельность

Из них в

форме практ.

подг., час.

Семестр: 2

Дидактическая единица: Системы автоматического управления нестационарными объектами

1. Синтез САУ методом

больших коэффициентов
12 ПК.1.З-1.2

Пример синтеза системы

управления объектом

второго

порядка.Дифференцирую

щие фильтры, их функции

и влияние на динамику

САУ

0

2. Математическое описание

объекта управления
12 ПК.1.З-1.2

Получение

математического описания

объекта управления и

переход к канонической

форме записи.

Рассмотрение примеров.

0

3. Синтез САУ методом

сигнально-адаптивной

обратной модели

34 ПК.1.З-1.2

Структурный и

параметрический синтез

САУ.

0

Дидактическая единица: Оптимальное управление

4. Простейшая задача

классического

вариационного исчисления

1,52
ПК.1.З-1.2,П

К.2.У5

Нахождение оптимального

характеристического

полинома непрерывной

линейной системы и его

реализация модальным

методом.

0

5. Задача об условном

экстремуме функционала
1,52

ПК.1.З-1.2,П

К.2.У5

Оптимальное по

минимуму тепловых

потерь позиционное

управление двигателем

постоянного тока

0



7. Принцип максимума Л.С.

Понтрягина
46

ПК.1.З-1.2,П

К.2.У5

Синтез оптимальных по

быстродействию

программных управлений

с помощью принципа

максимума, оптимальное

по быстродействию

управление линейными

объектами, теорема об n

интервалах (Айзерман).

Синтез оптимального по

быстродействию

программного управления

током якоря ДПТ в

позиционном

электроприводе. Синтез

оптимальной по

быстродействию САУ

током позиционного

электропривода в классе

законов управления с

обратной связью.

0

3.2 Самостоятельная работа обучающегося

№ Виды самостоятельной работы

Индикаторы

достижения

компетенций

Часы на

выполнение

Часы на

консультации

Таблица 3.3

Семестр: 2

1 РГЗ/Реферат
ПК.1.З-1.2,ПК.

2.У5
18 2

Применение изученного материала для выполнения РГЗ и моделирования синтезированных САУ: 

Панкратов В. В. Специальные разделы современной теории автоматического управления : учебное

пособие / В. В. Панкратов, Е. А. Зима, О. В. Нос ; Новосиб. гос. техн. ун-т. - Новосибирск, 2007. -

218, [1] с. : ил.. - Режим доступа: http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000081289. - Инновационная

образовательная программа НГТУ "Высокие технологии".

2 Подготовка к занятиям ПК.1.З-1.2 8 0

Повторение лекционного материала :  Кучер Е. С. Специальные разделы теории автоматического

управления [Электронный ресурс] : электронный учебно-методический комплекс [для магистрантов

1 года обучения] / Е. С. Кучер, В. В. Панкратов ; Новосиб. гос. техн. ун-т. - Новосибирск, [2014]. -

Режим доступа: http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000186083. - Загл. с экрана.

3 Подготовка к аттестации
ПК.1.З-1.2,ПК.

2.У5
22 2

Проработка изученного теоретического материала с учетом полученных результатов на

лабораторных работах:  Кучер Е. С. Специальные разделы теории автоматического управления

[Электронный ресурс] : электронный учебно-методический комплекс [для магистрантов 1 года

обучения] / Е. С. Кучер, В. В. Панкратов ; Новосиб. гос. техн. ун-т. - Новосибирск, [2014]. - Режим

доступа: http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000186083. - Загл. с экрана. Панкратов В. В.

Специальные разделы современной теории автоматического управления : учебное пособие / В. В.

Панкратов, Е. А. Зима, О. В. Нос ; Новосиб. гос. техн. ун-т. - Новосибирск, 2007. - 218, [1] с. : ил.. -

Режим доступа: http://elibrary.nstu.ru/source?bib_id=vtls000081289. - Инновационная образовательная

программа НГТУ "Высокие технологии".



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 e-mail; Социальные сети

Консультирование e-mail; Социальные сети

Контроль e-mail

Размещение учебных
материалов

Портал НГТУ

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: 2 

2010

105

3010

400

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.

ПК.1

ПК.1 з2. знать основные принципы построения современных систем автоматического

управления и регулирования, виды математических моделей объектов и алгоритмов

управления, основные методы анализа и синтеза оптимальных, экстремальных и

адаптивных систем, области применения и особенности этих методов

+ +

ПК.2
ПК.2 у5. уметь самостоятельно и целенаправленно выбрать метод синтеза системы

автоматического управления техническим объектом в зависимости от предъявляемых к

ней требований и модели объекта
+ +

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 

Комплект оборудования

№ Наименование Назначение

1 Компьютерный класс №36 Для проведения лабораторных работ


