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1 Цели освоения дисциплины
Основная цель курса - дать аспиранту современные методы теории авто​матического управления, привить навыки использования алго​ритмов анализа и синтеза систем автоматического управления на основе ис​пользования компьютерных средств.
В результате освоения данной дисциплины аспирант должны знать:
· о системах, подсистемах, звеньях и элементах систем;

· о предмете и задачах автоматики;

· о статических и динамических системах;

· о состоянии системы;

· о структурах систем автоматического управления;

· о математическом описании систем управления;

· о классификации звеньев;

· о временных характеристиках;

· о передаточных функциях и частотных характеристиках;

· о дискретном описании линейных звеньев;

· об анализе и описании качества систем управления;

· об устойчивости и критериях устойчивости;

· об оценке точности в переходном и установившемся режимах;

· об инвариантности и чувствительности систем управления;

· об особенности процессов управления в нелинейных системах;

· о методе гармонической линеаризации;

· о методах анализа и синтеза систем управления;

· об управляемости и наблюдаемости в системах управления;

· об оптимальных системах управления;

· о нестационарных системах управления и их математических моделях;

· о цифровых системах управления;

· о системах управления, функционирующих при случайных воздействиях.

После окончания курса аспирант должен свободно владеть навыками
1. анализа и синтеза систем автоматического управления 
2. математического моделирования систем автоматического управления 
2 Структура и содержание дисциплины
2.1. Общая трудоемкость дисциплины составляет 3 зачетные единицы, 108 часов.

	Раздел дисциплины
	Виды учебной работы, включая 
самостоятельную работу аспирантов и трудоемкость 
(в часах)
	Формы текущего 
контроля 
успеваемости


	
	КСР
	самост.

раб.
	

	1
	2
	3
	4

	Введение
	0
	8
	

	Динамические характеристики элементов и систем
	1
	8
	Домашнее задание № 1

	Математические модели линейных САУ и их элементов
	2
	8
	

	Структурные схемы САУ и их преобразование
	2
	8
	Домашнее задание № 2

	Устойчивость автоматических систем
	1
	8
	

	Типовые законы регулирования и типы регуляторов
	2
	8
	

	Методы оценки  качества систем автоматического управления
	2
	8
	Домашнее задание № 3

	Основные элементы и устройства систем автоматического  управления
	2
	8
	Домашнее задание № 4

	Разработка и эксплуатация систем автоматического управления
	2
	8
	

	Методы оптимизации систем автоматического управления
	2
	8
	

	Заключение
	2
	10
	Рубежная контрольная

	
	18
	90
	Зачет


3 Образовательные технологии
Для реализации предусмотренных видов учебной работы в качестве образовательных технологий в преподавании дисциплины используются рекомендуемая форма занятий для аспирантуры с акцентом на самостоятельную работу. 
Самостоятельная работа аспирантов направлена на изучение теоретического материала, на проработку тем, отведенных на самостоятельное изучение, на подготовку к контрольным работам и итоговой аттестации.
4 Учебно-методическое обеспечение самостоятельной работы аспирантов
Оценочными средствами для текущего контроля успеваемости, промежуточной аттестации по итогам освоения дисциплины являются домашние задания и рубежная контрольная работа.

В домашнее задание № 1 входят теоретические вопросы по следующим разделам:

Динамические характеристики элементов и систем, математические модели линейных САУ и их элементов
В домашнее задание № 2 входят теоретические вопросы по следующим разделам:

Структурные схемы САУ и их преобразование, Устойчивость автоматических систем, Типовые законы регулирования и типы регуляторов
В домашнее задание № 3 входят теоретические вопросы по следующим разделам:

Методы оценки  качества систем автоматического управления
В домашнее задание № 4 входят теоретические вопросы по следующим разделам:

Основные элементы и устройства систем автоматического  управления, Разработка и эксплуатация систем автоматического управления, Методы оптимизации систем автоматического управления
В рубежную контрольную работу входят теоретические вопросы по всему курсу.
Итоговой формой контроля является зачет.
Вопросы к зачету
1. Классификация систем автоматического управления. 
2. Роль автоматики в современных информационных системах. 
3. Основные функциональные элементы (технические средства) САУ. 
4. Типовые функциональные элементы и их классификация. 
5. Виды входных сигналов и воздействий, действующих в САУ.
6.  Временные характеристики элементов. 
7. Переходная и импульсная характеристики.
8.  Частотные характеристики элементов и систем.
9.  Правила построения переходных характеристик.
10.  Виды частотных характеристик и особенности их построения;
11. Понятие о модели. Режимы работы САУ и её элементов.  
12. Описание САУ и её элементов в динамическом режиме. 
13. Уравнение состояния линейных  моделей динамических систем.

14.  Передаточная функция элементов и систем.
15.  Переходные, импульсные и частотные функции.
16.  Формы представления математических моделей.
17.  Преобразования Лапласа, Фурье в построении математических моделей систем управления. 
18. Фундаментальные принципы управления и алгоритмы функционирования систем.
19.   Оценка объектов по их математическим моделям  (управляемость, наблюдаемость, идентифицируемость и  чувствительность).
20. Типовые динамические звенья (инерционные 1 и 2 порядка, колебательное, интегрирующее и дифференцирующее).
21.  Передаточные функции и характеристики типовых звеньев.
22.  Функциональная и структурная схемы.
23.  Правила начертания и преобразования структурных схем.
24.  Вычисление передаточных функций одномерных и многомерных  систем.
25. Условия устойчивости.
26.  Понятие устойчивости линейных непрерывных систем.
27.  Общее условие устойчивости.
28.  Методы оценки устойчивости систем.
29.  Алгебраический  критерий устойчивости Гурвица.
30.  Частотный критерий устойчивости Михайлова. 
31. Частотный критерий устойчивости Найквиста.
32.  Исследование устойчивости с использованием логарифмических характеристик. 
33. Устойчивость системы с запаздыванием.
34. Регуляторы. Регуляторы прямого и непрямого действия
35. . Законы         регулирования регуляторов. Классификация регуляторов, область применения       регуляторов. «П», «И», «ПИ» и «ПИД» - регуляторы, структурные схемы и передаточные функции
36. Основные понятия и показатели качества переходного процесса.
37. Точность работы систем в установившемся режиме при различных воздействиях.
38.  Прямые показатели качества по кривой переходного процесса. ценка качества по амплитудно-фазовым и логарифмическим характеристикам.
39. Основные функциональные элементы САУ и их классификация. 
40. Датчики (преобразователи), их назначение и принцип действия.
41.  Передаточные функции. 
42. Усилители, их назначение и классификация.
43.  Реле, их типы и характеристики.
44.  Исполнительные механизмы, электромагнитные и электромеханические.
45. Принципы разработки САУ и их классификация.
46.  Информационное обеспечение, классификация информационных массивов.
47.  Состав и структура математического и программного обеспечения.
48. Постановка задачи оптимизации.
49.  Элементы решения задачи оптимизации.
50.  Виды задач оптимизации.
51.  Последовательность работ при решении задач оптимизации.
52. Тенденции развития теории управления.
53.  Современные САУ с использованием микропроцессорной техники. Адаптивные и интеллектуальные системы управления.

5 Учебно-методическое и информационное обеспечение дисциплины 
Рекомендуемая литература.
а) Основная литература: 

1. Юревич Е.И. Теория автоматического управления. -3-е изд.-СПб.: БХВ-Петербург, 2007.-560с.

2.  Бруслиновский Б.В. и др. Функциональные устройства судовых автоматизированных систем.-СПб.: Судостроение, 1991.-310с.

3. Клавдиев А.А. Теория автоматического управления в примерах и задачах. Ч.1: Учеб. Пособие.-СПб: СЗТУ, 2005.- 74с.

б) дополнительная литература: 

1. Дьяконов В., Круглов В. MATLAB. Анализ, идентификация и моделирование систем. Специальный справочник.-СПб.: Питер, 2002.-448с. 

2. Попов Е.П. Теория линейных систем автоматического регулированиия и управления.- М.: Наука, 1986.-280с.

3. Каретников В.В., Ракитин В.Д., Сикарев А.А. Автоматизиция судовождения.-СПб.:СПГУВК, 2007.-265с.

4. Катханов М.Н. Теория судовых автоматических систем.-СПб.: Судостроение,1985.-374с.

5. Бесекерский В.А., Попов Е.П. Теория систем автоматического управления.-СПб.: Профессия, 2003.-250с.

6. Интеллектуальные системы автоматического управления. Под ред. И.М. Макарова и В.М. Лохина.-М.: Физматлит,2001.-210с.

7.  Методы классической и современной теории автоматического управления. В пяти томах.-М.: Изд. МГТУ им. Н.Э. Баумана, 2004.

8. Синергетика и проблемы управления. Под ред. А.А.Колесникова.-М.: Физматлит, 2004.-250с.

9. Юревич Е.И. Основы робототехники.-СПб.: БХВ-Петербург, 2005.-300с.

в) Программное обеспечение и Интернет-ресурсы: 
1. Операционная система Windows 7.
2.  Научная библиотека избранных естественно-научных изданий научная-библиотека.рф http://www.sernam.ru/book_tau.php
3. MATLAB
6 Материально-техническое обеспечение дисциплины

Аудитория для кср: мультимедийный класс, оснащенный персональными компьютерами с программным обеспечением Windows 7 и пакетом прикладных программ Microsoft Office (пакет 2010).
2

