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1. Цели и задачи дисциплины

Рабочая программа составлена в соответствии с ФГОС, утвержденным «23» декабря 2010 г., приказ № 2025 по специальности 23.05.05 (190901.65) «Системы обеспечения движения поездов», по дисциплине «Теория автоматического управления».
Целью изучения дисциплины «Теория автоматического управления» является приобретение студентами знаний, умений и навыков, позволяющих им сформировать компетентность в области построения и функционирования систем автоматического управления объектами систем обеспечения движения поездов.

Для достижения поставленных целей решаются следующие задачи:
- получение представлений об основных методах расчета и проектирования элементов и устройств автоматики различных физических принципов действия;

- выработка умений использовать в профессиональной деятельности современные информационные технологии, изучать и анализировать информацию, технические данные, показатели и результаты работы систем и устройств автоматики, обобщать и систематизировать их, проводить необходимые расчеты;

- выработка умений применять современные научные методы исследования технических систем автоматического управления и технологических процессов, анализировать, интерпретировать и моделировать на основе существующих научных концепций отдельные явления и процессы с формулировкой аргументированных умозаключений и выводов.

2. Перечень планируемых результатов обучения по дисциплине, соотнесенных с планируемыми результатами освоения основной образовательной программы
В результате освоения дисциплины обучающийся должен:

ЗНАТЬ:
· основные понятия и методы теории автоматического управления;

· методы построения и анализа автоматических систем управления;

· принципы и методы автоматического управления объектами в системах обеспечения движения поездов.

УМЕТЬ:
· применять полученные знания в области эксплуатации и проектирования систем автоматического управления систем обеспечения движения поездов и их объектов;

· анализировать устойчивость и качество регулирования систем автоматического управления в системах тягового электроснабжения;

· производить расчеты основных характеристик и показателей качества систем автоматического управления.
ВЛАДЕТЬ:
· принципами управления качеством регулирования объектов в системах обеспечения движения поездов;

· навыками анализа и синтеза систем автоматического регулирования объектами в системах электроснабжения железных дорог;

· основными методами расчета показателей устойчивости и качества регулирования устройств автоматического регулирования объектами электроснабжения.

Процесс изучения дисциплины направлен на формирование следующих профессиональных компетенций (ПК):

· способностью использовать навыки проведения измерительного эксперимента и оценки его результатов на основе знаний о методах метрологии стандартизации и сертификации (ПК-8);

· умением использовать в профессиональной деятельности современные информационные технологии, изучать и анализировать информацию, технические данные, показатели и результаты работы систем обеспечения движения поездов, обобщать и систематизировать их, проводить необходимые расчеты (ПК-14);

· - умением применять современные научные методы исследования технических систем и технологических процессов, анализировать, интерпретировать и моделировать на основе существующих научных концепций отдельные явления и процессы с формулировкой аргументированных умозаключений и выводов (ПК-28).

3. Место дисциплины в структуре основной образовательной программы
Дисциплина «Теория автоматического управления» (С3.Б.13) относится к базовой части профессионального цикла и является обязательной.
Для ее изучения требуется предварительное освоение следующих дисциплин:
· (С2.Б.1) «Математика»;

· (С2.Б.2) «Физика»;
· (С2.Б.4) «Информатика»;
· (С2.Б.7) «Математическое моделирование систем и процессов»;

· (С3.Б.8) «Электрические машины»;

· (С2.Б.11) «Электроника»;
· (С2.В.ОД.1) «Техника высоких напряжений»;
· (С3.Б.17) «Теория передачи сигналов»
· (С3.В.ОД.1) «Компьютерный инжиниринг»
Дисциплина «Теория автоматического управления» (С3.Б.13) служит основой для изучения следующих дисциплин:
· (С3.Б.14) «Микропроцессорные информационно-управляющие системы»;

· (С3.Б.24) «Электронная техника и преобразователи в электроснабжении»;
· (С3.Б.25) «Автоматизация системы электроснабжения»;
4. Объем дисциплины и виды учебной работы
Для очной формы обучения: 

	Вид учебной работы
	Всего часов
	Семестр

	
	
	6

	Аудиторные занятия (всего)

В том числе:

· лекции (Л)

· практические занятия (ПЗ)

· лабораторные работы (ЛР)

· контроль самостоятельной работы (КСР)
	64
36
18
-
10
	64

36
18
-
10

	Самостоятельная работа (СРС) (всего)
	62
	62

	Подготовка к экзамену
	54
	54

	Форма контроля знаний
	Экзамен, КП
	Экзамен, КП

	Общая трудоемкость: час / з.е.
	180 / 5
	180 / 5

	Количество часов в интерактивной форме
	18
	18


Для заочной формы обучения:

	Вид учебной работы
	Всего часов
	Курс

	
	
	3

	Аудиторные занятия (всего)

В том числе:

· лекции (Л)

· практические занятия (ПЗ)

· лабораторные работы (ЛР)
· контроль самостоятельной работы (КСР)
	22
12
10
-

-
	22
12
10
-

-

	Самостоятельная работа (СРС) (всего)
	149
	149

	Контроль (Эк + За), час
	9
	9

	Контрольные работы, шт.
	-
	-

	Форма контроля знаний
	Экзамен, КП
	Экзамен, КП

	Общая трудоемкость: час / з.е.
	180 / 5
	180 / 5

	Количество часов в интерактивной форме
	4
	4


5. Содержание и структура дисциплины

5.1 Содержание дисциплины
	№ п/п
	Наименование раздела дисциплины
	Содержание раздела

	1
	Общая характеристика объектов и систем автоматического управления
	Общая структура управления. Объекты управления: одно- и многоконтурные, сосредоточенные и распределенные. Методы описания объектов и их состояний. Управляющая система. Цели управления. Воздействия: возмущающие, задающие. Контур управления. Прямая и обратная связи. Разомкнутые и замкнутые системы управления. Виды управления: регулирование, стабилизация, слежение, оптимальное и экстремальное управление. Принципы управления: по отклонению, по возмущению, адаптивное, непрерывное и дискретное управление. Типовые законы управления: пропорциональный, интегральный, дифференциальный, пропорционально-интегральный.

	2
	Линейные непрерывные автоматические системы управления
	Классификация автоматических систем управления. Способы организации управления. Основные свойства и характеристики систем управления: устойчивость, точность. Оценка качества автоматических систем управления. Принцип действия и структура системы автоматического управления (САУ) и регулирования (САР), их классификация по характеру задания, виду сигналов и используемой энергии. Способы и математические методы описания работы САР и САУ в статическом и динамическом режимах работы, передаточная функция системы. Задачи анализа и синтеза САУ. Показатели статической и динамической ошибки управления. Типовые динамические звенья: идеальное, апериодическое 1-го порядка, апериодическое 2-го порядка, интегрирующие и дифференцирующие звенья. Соединения звеньев. Критерии устойчивости системы: алгебраические и частотные. Проверка соответствия САР требованиям быстродействия. Параметрическое и структурное корректирование САР. Исследование качества процессов регулирования.

	3
	Дискретные автоматические системы управления
	Квантование непрерывных сигналов. Спектр квантованного сигнала. Теорема Котельникова. Восстановление и обработка квантованного сигнала. Дискретное преобразование Фурье. Дискретное преобразование Лапласа и Z-преобразование. Устойчивость импульсной САУ. Частотный критерий устойчивости Найквиста. Точность импульсных САУ. Описание импульсных систем в пространстве состояний. Реализация импульсной передаточной функции.


	4
	Основные характеристики нелинейных систем автоматического управления
	Характеристика нелинейных систем. Особенности нелинейных систем. Статические характеристики нелинейных элементов. Типовые нелинейные элементы систем управления. Методы линеаризации. Гармоническая линеаризация. Вибрационная линеаризация. Фазовые портреты нелинейных систем. Метод изоклин. Метод припасовывания. Метод сшивания. Устойчивость нелинейных систем. Первый и второй методы Ляпунова. Теоремы Ляпунова. Критерий абсолютной устойчивости Попова. Автоколебания в нелинейных системах. Критерий Бендиксона. Метод точечного преобразования. Качество регулирования нелинейных систем.


5.2 Разделы дисциплины и виды занятий
Для очной формы обучения:

	№ п/п
	Наименование раздела дисциплины
	Л
	ПЗ
	ЛР
	СРС
	Всего

	1
	Общая характеристика объектов и систем автоматического управления
	8
	4
	-
	10
	22

	2
	Линейные непрерывные автоматические системы управления
	24
	14
	-
	32
	70

	3
	Дискретные автоматические системы управления
	2
	-
	-
	10
	12

	4
	Основные характеристики нелинейных систем автоматического управления
	2
	-
	-
	10
	12


Для заочной формы обучения:

	№ п/п
	Наименование раздела дисциплины
	Л
	ПЗ
	ЛР
	СРС
	Всего

	1
	Общая характеристика объектов и систем автоматического управления
	4
	2
	-
	20
	26

	2
	Линейные непрерывные автоматические системы управления
	8
	8
	-
	109
	125

	3
	Дискретные автоматические системы управления
	-
	-
	-
	10
	10

	4
	Основные характеристики нелинейных систем автоматического управления
	-
	-
	-
	10
	10


6. Перечень учебно-методического обеспечения для самостоятельной работы обучающихся по дисциплине
	№

п/п
	Наименование раздела
	Перечень учебно-методического обеспечения

	1
	Общая характеристика объектов и систем автоматического управления
	Первозванский, А.А. Курс теории автоматического управления. [Электронный ресурс] : учеб. пособие — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2015. — 624 с. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/book/68460 — Загл. с экрана.

Коновалов, Б.И. Теория автоматического управления. [Электронный ресурс] : учеб. пособие / Б.И. Коновалов, Ю.М. Лебедев. — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2016. — 224 с. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/book/71753 — Загл. с экрана.

	2
	Линейные непрерывные автоматические системы управления
	Первозванский, А.А. Курс теории автоматического управления. [Электронный ресурс] : учеб. пособие — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2015. — 624 с. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/book/68460 — Загл. с экрана.

Коновалов, Б.И. Теория автоматического управления. [Электронный ресурс] : учеб. пособие / Б.И. Коновалов, Ю.М. Лебедев. — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2016. — 224 с. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/book/71753 — Загл. с экрана.
Основы автоматического управления. Учебное пособие / А.И. Бурьяноватый, А.Н. Марикин, С.В. Кузьмин, В.М. Саввов, О.И. Шатнев. – СПб. : Петербургский гос. ун-т путей сообщения, 2012.- 68с.

	3
	Дискретные автоматические системы управления
	Первозванский, А.А. Курс теории автоматического управления. [Электронный ресурс] : учеб. пособие — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2015. — 624 с. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/book/68460 — Загл. с экрана.

Коновалов, Б.И. Теория автоматического управления. [Электронный ресурс] : учеб. пособие / Б.И. Коновалов, Ю.М. Лебедев. — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2016. — 224 с. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/book/71753 — Загл. с экрана.

	4
	Основные характеристики нелинейных систем автоматического управления
	Первозванский, А.А. Курс теории автоматического управления. [Электронный ресурс] : учеб. пособие — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2015. — 624 с. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/book/68460 — Загл. с экрана.

Коновалов, Б.И. Теория автоматического управления. [Электронный ресурс] : учеб. пособие / Б.И. Коновалов, Ю.М. Лебедев. — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2016. — 224 с. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/book/71753 — Загл. с экрана.


7. Фонд оценочных средств для проведения текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине
Фонд оценочных средств по дисциплине «Теория автоматического управления» является неотъемлемой частью рабочей программы и представлен отдельным документом, рассмотренным на заседании кафедры «Электроснабжение железных дорог» и утвержденным заведующим кафедрой.
8. Учебно-методическое и информационное обеспечение дисциплины

Все обучающиеся имеют доступ к электронным учебно-методическим комплексам (ЭУМК) по изучаемой дисциплине согласно персональным логинам и паролям.
Каждый обучающийся обеспечен доступом к электронно-библиотечной системе (ЭБС) через сайт Научно-технической библиотеки Университета http://library.pgups.ru/, содержащей основные издания по изучаемой дисциплине.

ЭБС обеспечивает возможность индивидуального доступа для каждого обучающегося из любой точки, в которой имеется доступ к сети Интернет.
8.1 Перечень основной учебной литературы, необходимой для освоения дисциплины
1. Первозванский, А.А. Курс теории автоматического управления. [Электронный ресурс] : учеб. пособие — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2015. — 624 с. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/book/68460 — Загл. с экрана.

2.  Коновалов, Б.И. Теория автоматического управления. [Электронный ресурс] : учеб. пособие / Б.И. Коновалов, Ю.М. Лебедев. — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2016. — 224 с. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/book/71753 — Загл. с экрана.

3.  Основы автоматического управления: Учебное пособие/А.И. Бурьяноватый, А.Н. Марикин, С.В. Кузьмин, В.М. Саввов, О.И. Шатнев.–СПб.: Петербургский гос. ун-т путей сообщения, 2011,– 66 с.

8.2 Перечень дополнительной учебной литературы, необходимой для освоения дисциплины
1. Никульчев Е.В. Практикум по теории управления в среде MATLAB: Учебное пособие. – М.: МГАПИ, 2002. – 88 с.; Режим доступа: http://window.edu.ru/window/catalog?p_rid=69666
2. Певзнер, Л.Д. Теория автоматического управления. Задачи и решения. [Электронный ресурс] : учеб. пособие — Электрон. дан. — СПб. : Лань, 2016. — 604 с. — Режим доступа: http://e.lanbook.com/book/75516 — Загл. с экрана.

8.3 Перечень ресурсов информационно-телекоммуникационной сети «Интернет», необходимых для освоения дисциплины
1. Научная библиотека избранных естественно-научных изданий [Электронный ресурс] - Режим доступа: http://www.sernam.ru/, свободный.
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1. OcHOBBI aBTOMaTHYECKOro yIpaBiieHHs. YuebHoe mocobme / A.U.
bypesnoBareii, A.H. Mapukun, C.B. Kyssmun, B.M. Cassos, O.W. IllaThes. —
CII6.: ITetepOyprekuit roc. yu-T myTelt coobmenus, 2012.- 68c.

2. Teopernyeckue OCHOBBI ~ YINpaBIE€HHS B  3JIEKTPOSHEPIeTHKE.
Meronuueckue ykasaHus K KypcoBomy mpoekty/ A.T. Bypkos, A.W.
bypesinosatenii, C.H.Ilontopak, A.II Camonun, B.I'.Kemuyros.- CII6:
Ietepbyprekuii roc. yu-t myreit coobmenus. 2000.- 32c.

9. llepeyenr MHGOPMANUOHHBIX TEeXHOJIOTHIl, HCHOJb3yeMBIX IpH
ocymecTs/ieHHH 00pa3oBaTeIbHOI0 MNpolecca M0 JHCUMILIMHE, BKJIKYas
nepeYeHs NpOrpaMMHoOre obecrnedeHdss H HH(POPMALHMOHHBIX CIPABOYHBIX
CHCTEM

ITepeuens  MHQOPMANMOHHBIX  TEXHOJOTMH, HCIOJB3yEMBIX  IIPH
OCYUIECTBICHHK  00pa30BaTeNbHOrO0 IIpollecca M0 AWUCHHMIUIMHE «Teopus
ABTOMATUYECKOTO YIIPABICHHI»

—  TexXHHWYecKue cpejcTBa (KOMIIBIOTEpHas TEXHHKA U CPEICTBA CBS3H,
IIEPCOHAJIBHBIE KOMIIBIOTEPHI, IPOEKTOP);

—  MeTojJsl 00y4YeHUs ¢ UCTIOIb30BAHUEM HH()OPMAIIHOHHBIX TEXHOIOTUMA
(meMoHCTpanusa MyIbTHMEIUHHBIX MaTEPUAIIOB).

Kajenpa  «DnekTpocHaOxeHHe  JKeNe3HBIX  JIOpor»  obecredeHa
HEOOXO0AMMBIM KOMILIEKTOM JIMIIEH3UOHHOT'0 IIPOrPaMMHOT0 00ECTIEYEHH S :

—  Microsoft Windows 7;

—  Microsoft Word 2010;

—  Microsoft Excel 2010;

—  Microsoft PowerPoint 2010;

10. Onucanue MaTtepHaJbHO-TEXHHYECKOH 0a3bl, HEOOXOXMMOH A
OCyIecTBIEHNS 00Pa30BaTENbHOIO Mpoecca Mo AHCHHILIHHE

MarepuansHo-TexHrUeckas 6a3a oOecredrBaeT IPOBEICHUE BCEX BHIOB
YUEOHBIX 3aHATUHM, NpPEeIyCMOTPEHHBIX YYEeOHBIM IJIAHOM I10 CIIEIHAILHOCTH
«CucTteMbl obecrieyeHus] IBYDXKEHUS MOE30B» M COOTBETCTBYET AEHCTBYIOIIUM
CaHUTAPHBIM U [IPOTUBOTIOKAPHBIM HOPMaM H MpaBUIIaM.

Ona  comepXuT IOMEINeHWsS Ui TpPOBENEHHS JIEKIHOHHBIX H
NPaKTUYEeCKUX 3aHSATUM, YKOMIUIEKTOBAaHHBIX CHENHAIM3UPOBAHHON Yy4eOHOM
MEOENBI0 U TEXHUHYECKHMH CpPEACTBaMH O0OyueHHs (HACTEHHBIM OSKpPaHOM H
MyJIbTHMEIUHHBIM IIPOSKTOPOM).

PazpaboTunk mporpammbl A.B. AryHosB
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JIMCT AKTYAJIU3ALIMU PABOYEM TTPOTPAMMbI

PaGouas nporpamma mno aucumniuHe «Teopus — aBTOMaTHHECKOro
ynpasnenus» (C3.5.13) Ha 2015/2016 yue6Hblii rox akTyanusnpoBaHa «31»

aprycta 2015 r. B vactu HeoOXOAMMOro KOMIUIEKTd JIMLEH3HOHHOIO
NPOrpaMMHOro obecrneyeHus.

[Mporoxon Ne 11 or 31.08.2015

PaspaboTunk nporpammsi,

¢ taog
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B cooteercreny ¢ npukazoym PegepaisHoro arentcrea AETEIHOAOPOAHOTO
TPaHCnopTa o1 16 aexabpa 2015 roga Ne568 «O GeaepatbHoM rocyaapcreerHOM
GroaKxeTHOM  0BpazosaTenBHOM YHPEAIEHAY BHICIIETO TPOHECCHOHATEHOTO
obpazosanus «Ilerepbyprexwin TOCYA2PCTECHHBIA YHUBEPCHTET MyTel COODLIEHNUS
Wmnepatopa Anexcauapa I» & pzboueii nporpawme no aucuunanne «Teopus
aBTOMaTHYECKOro ynpaesenus» (C3.5.13) no TEKCTY ZAMEHWTE HAHMEHOBAHHE
YHUBEPCHTETA Ha «(elepatbHoe rocyAapeTBeHHOE GO TAETHOS obpazoBatensHoe
YUpEALCHHE BBHICIIETO 0OpazOBaHHA «IletepGyprexnii  rocyaapcTeenHbiH
YHHUBEPCHTET nyTel coobiuesna Mmnepatopa Asexcanapa I».

Pabouas nporpawma mo  amcummimme «Teopus aeTOoMaTHYECKOTO
ynpasnenus» (C3.5.13) na 2016/2017 y4eOHBIA ro akTyatuaupoeana «11» maq
2016 r. B 4HacTH HeOGXOIMMOrO KoMIUIEKTZ JHUEHIHOHHOTO MIPOTPAMMHOTO
obecneyenus.

Ipotokon Ne 9 o7 11.05.2016

Pazpabotuux nporpa.\mu/
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Paboyas nporpavma no mucumnnmbe «Teopus — aBTOMATHYECKOTo
ynpasnenus» (b1.5.35) wa 2017/2018 yueGublii ron akTyanusuposaHa «17»

auBaps 2017 r. B 4acTM HEOOGXOZMMOrO KOMIUIEKTA JIMLEH3HOHHOrO
MPOrpPaMMHOro obecreyeHus.

[Mporokon Ne 5 ot 17.01.2017

Pa3paborunk mporpammer
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