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1. Цели освоения учебной дисциплины 

 

Целью освоения учебной дисциплины Б1.Б.38 «Теория систем автоматического 

управления» является формирование у обучающихся компетенций в соответствии с 

требованиями федерального государственного образовательного стандарта высшего 

образования №1295 от 17.10.2016г. по направлению подготовки "23.05.03 Подвижной 

состав железных дорог". 

В соответствии с требованиями ФГОС ВО основной целью изучения учебной дисциплины 

является формирование у обучающихся определенного состава компетенций, которые 

базируются на характеристиках будущей профессиональной деятельности. 

Функционально-ориентированная целевая направленность рабочей учебной программы 

непосредственно связана с результатами, которые обучающиеся будут способны 

продемонстрировать по окончании изучения учебной дисциплины. 

Целью освоения учебной дисциплины «Теория тяги поездов» является формирование у 

обучающихся в соответствии с выбранными видами деятельности "производственно-

технологическая и организационно-управленческая" профессиональных компетенций и 

приобретение обучающимся: 

- знаний о принципах построения локомотивных автоматических систем управления, 

регулирования и защиты, в том числе микропроцессорных; основах теории линейных 

автоматических систем; методах определения устойчивости и качества работы, методах и 

средствах, используемых при создании локомотивных автомати-ческих систем; 

принципах действия, настройках и эксплуатации локомотивных автоматических систем 

управления, регулирования и защиты, в том числе микропроцессорных; 

- умений применять полученные знания при расчете, конструировании и ис-пытаниях 

автоматических устройств, регуляторов и систем управления, регулирования и защиты; 

применять полученные знания при настройке и эксплуатации авто-матических систем 

управления, регулирования и защиты, в том числе микропроцессорных; 

- навыков практического применения математического пакета Mathcad при решении задач 

теории линейных автоматических систем; осмысления и анализа полученных результатов. 

2. Место учебной дисциплины в структуре ОП ВО 

Учебная дисциплина "Теория систем автоматического управления" относится к 

блоку 1 "Дисциплины (модули)" и входит в его вариативную часть. 

3. Планируемые результаты обучения по дисциплине (модулю), соотнесенные с 

планируемыми результатами освоения образовательной программы 

Процесс изучения дисциплины направлен на формирование следующих 

компетенций: 

ПКС-56 Способен анализировать и расчитывать детали узлов, в том числе с 

применением современных компьютерных технологий, анализировать 

причины возникновения неисправностей и разрабатывать проекты 

модернизации отдельных узлов в соответствии с требованиями по 

обслуживанию и ремонту таких узлов 

4. Общая трудоемкость дисциплины составляет 

5 зачетных единиц (180 ак. ч.). 

5. Образовательные технологии 



В соответствии с требованиями ФГОС ВО по данному направлению подготовки 

для реализации компетентного подхода и с целью формирования и развития 

профессиональных навыков студентов в учебном процессе, для изучения дисциплины 

используются следующие виды образовательных технологий:1. Лекционно-семинарская 

зачетная система: активные и интерактивные формы проведения занятий, проведение 

лекций, практических занятий, лабораторных работ, зашита контрольной работы, прием 

экзамена;2. Система инновационной оценки «портфолио» - формирование 

персонифицированного учета достижений обучающегося;3. Информационно-

коммуникационные технологии: работа с базами данных, информационно-справочными и 

поисковыми системами. Самостоятельная работа студента организована с использованием 

традиционных видов интерактивных технологий. К традиционных видов работы 

относятся отработка теоретического материала по учебным пособиям. К интерактивным 

технологиям относятся отработка отдельных тем, подготовка к текущему контролю и 

промежуточной аттестации в интерактивном режиме, интерактивные консультации в 

режиме реального времени по специальным технологиям, основанными на коллективных 

способах самостоятельной работы студентов. При реализации образовательной 

программы с применением электронного обучения и дистанционных образовательных 

технологий используются информационно-коммуникационные технологии: система 

дистанционного обучения, видео-конференцсвязь, сервис для проведения вебинаров, 

интернет-ресурсы. Комплексное использование в учебном процессе всех вышеназванных 

технологий стимулируют личностную, интеллектуальную активность, развивают 

познавательные процессы, способствуют формированию компетенций, которыми должен 

обладать будущий выпускник.. 

6. Содержание дисциплины (модуля), структурированное по темам (разделам) 

РАЗДЕЛ 1 

Раздел 1. Основные понятия и принципы автоматического управления техническими 

объектами 

выполнение ЛР, эл. теста КСР 

РАЗДЕЛ 1 

Раздел 1. Основные понятия и принципы автоматического управления техническими 

объектами 

 

1.1. Введение в теорию систем автоматического управления . 

Основные понятия и определения теории автоматического управления. Сущность 

проблемы автоматического управления. Уровни автоматизации технических объектов: 

автоматизационное связывание, автоматическое регулирование, автоматическое 

управление. Классификация систем автоматического управления. 

1.2. Принципы автоматического управления. 

Фундаментальные принципы автоматического управления: разомкнутое управление, 

управление по возмущению, регулирование по отклонению, комбинированный принцип. 

Основные виды автоматического управления: стабилизация, программное регулирование, 

следящие системы, оптимальное управление. Адаптивные системы автоматического 

управления: самонастраивающиеся и самоорганизующиеся. 

1.3. Математическое описание систем автоматического управления. 

Уравнения динамики и статики САУ, методы их решения. Линейные и нелинейные 

системы автоматического управления, линеаризация. Понятие статических и 

динамических характеристик элементов и систем автоматического управления. 

Динамические звенья и передаточные функции. 

РАЗДЕЛ 2 



Раздел 2. Функциональные схемы и элементы и статические характеристики САУ 

 

2.1. Функциональные схемы и элементы автоматических систем. 

Понятие функциональной схемы и функционального элемента САУ. Классификация 

функциональных элементов по назначению в системах автоматики. Виды функциональных 

схем: разомкнутые и замкнутые, одноконтурные и многоконтурные. Типовые 

функциональные схемы и алгоритмы систем автоматического регулирования ЭПС. 

2.2. Статические характеристики элементов и систем автоматического регулирования . 

Виды статических характеристик элементов САУ техническими объектами. Влияние 

обратной связи на статические характеристики. Оценка точности автоматического 

регулирования в установившихся режимах. Статические и астатические системы 

РАЗДЕЛ 2 

Раздел 2. Функциональные схемы и элементы и статические характеристики САУ 

выполнение эл. теста КСР, ЛР 

РАЗДЕЛ 3 

Раздел 3. Структурные схемы и динамические характеристики автоматических систем 

 

3.1. Динамические характеристики элементов и систем автоматического регулирования. 

Временные характеристики: переходная функция, весовая функция. Частотные 

характеристики: амплитудная частотная (АЧХ), фазовая частотная (ФЧХ), амплитудно-

фазовая (АФХ). Логарифмические частотные характеристики. Временные и частотные 

характеристики основных звеньев динамических систем: безынерционного, 

апериодического, колебательного, интегрирующего, дифференцирующего. 

3.2. Структурные схемы систем автоматического регулирования. 

Понятие структурных схем и динамических звеньев автоматических систем. Правила 

изображения и преобразования структурных схем. Передаточные функции типовых 

динамических звеньев. Способы соединения динамических звеньев: последовательное, 

параллельное, соединение обратной связью (отрицательной и положительной). Принципы 

построения структурных схем систем автоматического регулирования. Определение 

передаточных функций разомкнутых и замкнутых (одноконтурных и многоконтурных) 

систем. Виды автоматических регуляторов по законам регулирования: П-, И-, Д-, ПИ-, ПД- 

и ПИД-регуляторы. 

РАЗДЕЛ 3 

Раздел 3. Структурные схемы и динамические характеристики автоматических систем 

выполнение эл. теста КСР, pешение задач 

РАЗДЕЛ 4 

Раздел 4. Устойчивость и качество автоматического регулирования 

 

4.1 Понятие и критерии устойчивости систем автоматического регулирования. 

Понятие устойчивости САУ. Устойчивость «в малом», «в большом», «в целом». Условия 

устойчивости по A.M. Ляпунову. Алгебраический критерий устойчивости Рауса-Гурвица. 

Частотные критерии устойчивости: критерий Найквиста, критерий Михайлова. Анализ 

устойчивости по логарифмическим частотным характеристикам. Исследование 

устойчивости систем, состоящих из типовых динамических звеньев. Запасы и области 

устойчивости. Структурно-устойчивые и структурно-неустойчивые системы. 

4.2. Оценка качества автоматического регулирования. 

Понятие качества автоматического регулирования; прямые и косвенные критерии 

качества. Оценка точности регулирования в установившемся режиме. Прямые критерии 

качества пе-реходных процессов. Интегральные оценки качества автоматического 

регулирования. Понятие корневых и частотных кри-териев качества. 



РАЗДЕЛ 4 

Раздел 4. Устойчивость и качество автоматического регулирования 

выполнение эл. теста КСР, решение задач, выполнение К 

РАЗДЕЛ 6 

Допуск к экзамену 

РАЗДЕЛ 6 

Допуск к экзамену 

выполненная курсовая работа 

РАЗДЕЛ 7 

Допуск к экзамену 

РАЗДЕЛ 7 

Допуск к экзамену 

прохождение эл.тест КСР 

Экзамен 

Экз 

РАЗДЕЛ 10 

Курсовая работа 

 


