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работа, ч 

Лекции 24 

Практические занятия 24 
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Самостоятельная работа, ч 80 

ИТОГО, ч 144 
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ОАР 

 



 

1. Цели освоения дисциплины 
 

Целями освоения дисциплины является формирование у обучающихся определенного  

ООП  (п.5 Общей характеристики ООП) состава компетенций для подготовки к 
профессиональной деятельности.  

 

Код 

компетенции 

 

Наименование компетенции
 

Составляющие результатов освоения (дескрипторы 

компетенций) 

Код  
Наименование  

 

ПК(У)-1 

Способен составлять 

математические модели 
мехатронных и 
робототехнических систем, их 

подсистем и отдельных элементов 
и модулей, включая 
информационные, 

электромеханические, 
гидравлические, 

электрогидравлические, 
электронные устройства и 
средства вычислительной 

техники 

 

ПК(У)-1.З6 

Знать способы получения 

математических моделей 
динамических систем и их 
элементов в форме функций 

изображений с вещественным 
аргументом; пути достижения 
свойств робастности 

исполнительных систем управления 
на основе применения 

математических моделей в форме 
функций с вещественным 
аргументом  

 

ПК(У)-6 

Способен проводить 
вычислительные эксперименты с 

использованием стандартных 
программных пакетов с целью 
исследования математических 

моделей мехатронных и 
робототехнических систем 

 
ПК(У)-6.З2 

Знать программные пакеты для 
исследования моделей систем 
управления мехатронных и 

робототехнических систем  

 
ПК(У)-6.У2 

 
Уметь проводить  вычислительные 

эксперименты с использованием 
стандартных программных пакетов с 
целью исследования математических 

моделей систем управления 
мехатронных и робототехнических 
систем 

ПК(У)-6.В2 

Владеть методиками получения 

моделей систем управления и их 
элементов по экспериментальным 

данным 

ДПК(У)-1 

Способен проводить проверку 
технического состояния 
оборудования,  обоснование 

экономической эффективности 
внедрения проектируемых 

модулей и подсистем 
мехатронных и 
робототехнических устройств,  

анализ, синтез и настройку 
систем управления и обработки 
информации с использованием 

соответствующих 
инструментальных средств 

 
 
ДПК (У)-1.У1 

Уметь получать модели в форме 
функций с вещественным 
аргументом функций изображений с 

вещественным аргументом по 
лапласовым изображениям, по 
переходным и импульсным 

переходным характеристикам; 
получать модели систем и их 

элементов в форме численных 
характеристик; 
составлять уравнения синтеза 

регуляторов систем автоматического 
управления; – решать итерационным 
методом уравнения синтеза 

регуляторов систем автоматического 
управления; обеспечивать в 
синтезированной системе 

автоматического управления 
робастность по перерегулированию 

ДПК (У)-1.В1 

Владеть опытом динамического 

расчета систем автоматического 
управления вещественным 
интерполяционным методом; – 



 

Код 

компетенции 

 

Наименование компетенции
 

Составляющие результатов освоения (дескрипторы 

компетенций) 

Код  
Наименование  

 

технологией достижения 
робастности систем автоматического 
управления по перерегулированию; 

– изменения узлов 
интерполирования как 

инструментом настройки решения 
уравнения синтеза регуляторов на 
заданные показатели качества 

2. Планируемые результаты обучения по дисциплины (модулю) 

 
После успешного освоения дисциплины будут сформированы результаты обучения: 

Планируемые результаты обучения по дисциплине Индикатор 
достижения 

компетенции 
Код Наименование 

РД-1 

Знать основные типовые задачи и принципы управления. Знать типовые 

временные, операторные и частотные характеристики динамических 
свойств устройств и систем автоматического управления непрерывного 

типа 

ПК(У)-1 
ПК(У)-6 

РД-2 

 

 

Знать типовые режимы работы  систем автоматического управления и 
методы их анализа. Знать типовые математические модели статики и 

динамики систем автоматического управления (САУ), операторно-

структурные схемы САУ, правила их построения и преобразования, 

типовые динамические звенья 

ДПК(У)-1 

ПК(У)-6 

 

РД-3 

 

 

Знать основные фундаментальные свойства управляемых объектов и 

систем. Знать основные методы анализа устойчивости линейных 

стационарных динами-ческих систем автоматического управления. 

ПК(У)-1 

ДПК (У)-1 

 

РД-4 

Уметь синтезировать САУ и их корректирующие устройства в 

соответствии с предъявляемыми к ним требованиями по точностным и 

динамическим свойствам 

ДПК (У)-1 

 

 

3. Структура и содержание дисциплины 
 

Основные виды учебной деятельности 

Разделы дисциплины 

Формируемый 
результат 

обучения по 
дисциплине 

Виды учебной деятельности 

Объем 

времени, 
ч. 

Раздел 1. Основные понятия, 

определения и классификация систем 
автоматического управления  

РД-2 Лекции 8 

Практические занятия 8 

Лабораторные занятия 4 

Самостоятельная работа 20 

Раздел 2. Математические модели и 

типовые характеристики элементов и 
систем управления 

РД-2 

РД-3 
 

Лекции 4 

Практические занятия 4 

Лабораторные занятия 4 

Самостоятельная работа 20 

Раздел 3. Фундаментальные свойства 

управляемых объектов и систем  

РД-1 

РД-2 
РД-3 

 

Лекции 4 

Практические занятия 4 

Лабораторные занятия 4 

Самостоятельная работа 20 

Раздел 4. Установившиеся и 
переходные процессы в линейных 
системах управления. Синтез систем 

автоматического управления 
 

РД-3 
РД-4 

 

Лекции 4 

Практические занятия 4 

Лабораторные занятия 4 

Самостоятельная работа 20 

 



 

4. Учебно-методическое и информационное обеспечение дисциплины  

 

4.1. Учебно-методическое обеспечение 

Основная литература 
1. Ким, Дмитрий Петрович. Алгебраические методы синтеза систем автоматического 

управления / Д. П. Ким. – Москва: Физматлит, 2014. – 164 с.: ил.. – Библиогр.: с. 161-
164.. – ISBN 978-5-9221-1543-8.  Схема доступа: 

http://catalog.lib.tpu.ru/catalogue/simple/document/RU%5CTPU%5Cbook%5C291162 
(контент) (дата обращения: 10.05.2020 г.) 

2. Коновалов, Борис Игоревич. Теория автоматического управления : учебное пособие 
для вузов / Б. И. Коновалов, Ю. М. Лебедев. — 3-е изд., доп. и перераб. – СПб.: Лань, 

2010. – 224 с.: ил.. – Учебники для вузов. Специальная литература. – Библиогр.: с. 
217.. – ISBN 978-5-8114-1034-7 Схема доступа: 
http://catalog.lib.tpu.ru/catalogue/simple/document/RU%5CTPU%5Cbook%5C193702 
(контент) (дата обращения: 10.05.2020 г.) 

3. Малышенко, А. М.. Сборник тестовых задач по теории автоматического управления 
[Электронный ресурс] / Малышенко А. М., Вадутов О. С. – 3-е изд., стер. – Санкт-
Петербург: Лань, 2016. – 368 с.. v Рекомендовано УМО вузов РФ по образованию в 
области радиотехники, электроники, биомедицинской техники и автоматизации в 

качестве учебного пособия для студентов высших учебных заведений, обучающихся 
по направлению подготовки «Автоматизация и управление». –Книга из коллекции 
Лань – Информатика.. – ISBN 978-5-8114-2239-5.Схема 
доступа: http://e.lanbook.com/books/element.php?pl1_id=72991 (контент) (дата 

обращения: 10.05.2020 г.) 
4.  Горбенко, Михаил Владимирович. Сборник задач и упражнений по теории 

механизмов и машин: учебное пособие / М. В. Горбенко, Т. И. Горбенко; 
Национальный исследовательский Томский политехнический университет (ТПУ). – 

Томск: Изд-во ТПУ, 2011. v 188 с.: ил.. v Библиогр.: с. 186-187. Схема доступа: 
http://catalog.lib.tpu.ru/catalogue/simple/document/RU%5CTPU%5Cbook%5C223260 
(контент) (дата обращения: 10.05.2020 г.) 

Дополнительная литература 

1. Теория автоматического управления учебник для вузов: в 2 ч.: / под ред. А. А. 
Воронова . – 3-е изд., стер.  – Екатеринбург : АТП , 2015 Ч. 2 : Теория нелинейных 
и специальных систем автоматического управления . – 2015. v 504 с.: ил. – 
Библиогр.: с. 491-493. – Предметный указатель: с. 494-501.. – ISBN 5-157-02198-4 

Схема 
доступа: http://catalog.lib.tpu.ru/catalogue/simple/document/RU%5CTPU%5Cbook%5
C321854 (контент) (дата обращения: 10.05.2020 г.) 
2. Шкляр, Виктор Николаевич. Надежность систем управления: учебное пособие / 

В. Н. Шкляр; Национальный исследовательский Томский политехнический 
университет (ТПУ). – Томск: Изд-во ТПУ, 2011. – 126 с.: ил. – Библиогр.: с. 124-
125.. – ISBN 978-5-98298-873-7.Схема 
http://catalog.lib.tpu.ru/catalogue/simple/document/RU%5CTPU%5Cbook%5C221509 (

контент)  (дата обращения: 10.05.2020 г.) 

4.2. Информационное и программное обеспечение 
 

Internet-ресурсы (в т.ч. в среде LMS MOODLE и др. образовательные и 

библиотечные ресурсы): 
1. Электронно-библиотечная система «Лань» - https://e.lanbook.com/ 
2. Электронно-библиотечная система «ZNANIUM.COM» - https://new.znanium.com/ 

http://e.lanbook.com/books/element.php?pl1_id=72991
http://catalog.lib.tpu.ru/files/names/document/RU/TPU/pers/26030
http://catalog.lib.tpu.ru/files/names/document/RU/TPU/pers/26783
https://e.lanbook.com/
https://new.znanium.com/


 

3. Электронно-библиотечная система «Юрайт» - https://urait.ru/ 
4. Электронно-библиотечная система «Консультант студента» 

http://www.studentlibrary.ru/ 

 
Профессиональные базы данных и информационно-справочные системы доступны по 

ссылке: https://www.lib.tpu.ru/html/irs-and-pdb 
Лицензионное программное обеспечение (в соответствии с Перечнем   лицензионного 

программного обеспечения ТПУ): 
ownCloud Desktop Client; 7-Zip; Adobe Acrobat Reader DC; Adobe Flash P layer; AkelPad; 

CODESYS Development System V3; Cisco Webex Meetings; Document Foundation LibreOffice; 
Google Chrome; MathWorks MATLAB Full Suite R2017b; Mozilla Firefox ESR; Tracker 

Software PDF-XChange Viewer; WinDjView 

 

https://urait.ru/
http://www.studentlibrary.ru/

