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1. Цели освоения учебной дисциплины 

Целями освоения учебной дисциплины «Подвижной состав железных дорог» 

являются формирование у студентов общих (концептуальных) представлений о 

подвижном составе железных дорог (вагонах, локомотивах, моторвагонном подвижном 

составе); организации их эксплуатационной работы на железных дорогах; техническом 

обслуживании и ремонте 

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: 

ПКР-33 Способен к анализу и разработке технологических процессов 

производства и ремонта подвижного состава 

4. Общая трудоемкость дисциплины составляет 

2 зачетные единицы (72 ак. ч.). 

5. Образовательные технологии 

компьютерные симуляции, поиск и обработка материала, находящегося в открытом 

доступе.. 

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

 

РАЗДЕЛ 1 

Понятие об авто-матическом управлении, этапы процесса управления. Уровни 

автоматизации. Принципы управления: по возмущению, по отклонению, 

комбинированный 

 

РАЗДЕЛ 2 

Понятие о функциональных схемах и функциональных устройствах САУ. Типовые 

функциональные схемы САУ э.п.с. Типовые автоматические регуляторы.  

 

РАЗДЕЛ 3 

Передаточные функции и частотные характеристики САУ, способы представления 

частотных характеристик. Понятие о структурных схемах и структурных элементах САУ. 

Типовые динамические звенья САУ и их математическое описание. Характеристики 

типовых динамических звеньев. Способы изображения и преобразования структурных 

схем. 

 

РАЗДЕЛ 4 

Функциональные устройства САУ э.п.с.: задающие устройства, устройства сравнения, 

промежуточные устройства, измерительные устройства, исполнительные устройства. 

Объекты управления САУ э.п.с., их структурные схемы и передаточные функции.  

 



РАЗДЕЛ 5 

Передаточные функции разомкнутых и замкнутых САУ. Построение частотных 

характеристик. 

 

Дифференцированный зачет 

 


