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	Код компетенции
	Содержание компетенции

	1
	2

	ОК-7
	способностью к самоорганизации и самообразованию



	ОПК-2
	способностью выявить естественнонаучную сущность проблем, возникающих в ходе профессиональной деятельности, привлечь их для решения соответствующий физико-математический аппарат



	ПК-14
	владением методами и средствами физического и математического (компьютерного) моделирования в том числе с использованием универсальных и специализированных программно-вычислительных комплексов, систем автоматизированных проектирования, стандартных пакетов автоматизации исследований, владение методами испытаний строительных конструкций и изделий, методами постановки и проведения экспериментов по заданным методикам


Краткое содержание дисциплины (перечень изучения тем, разделов)
	Раздел 1. Основные понятия и определения теории автоматического управления 

 1.1 Краткая история становления ТАУ. Социальный и экономический аспекты внедрения САУ в строительство и промышленность. Понятия об управлении, системе автоматического управления, объекте управления, управляющем устройстве.

	1.2.Классификация систем автоматического управления и регулирования. 

1.3Принципы автоматического управления.

	Раздел 2. Математическое описание  линейной системы.

 2.1. Линейные и нелинейные САУ. Уравнение линейных систем. Понятие о передаточной функции.

	2.2. Типовые воздействия.

2.3. Частотные характеристики.

2. 4. Типовые динамические звенья: апериодическое, колебательное, интегрирующее, дифференцирующее, безинерционное звенья. Звено запаздывания.  

	 2.5. Примеры составления уравнений движения и нахождения передаточной функции звеньев системы.

 2.6. Передаточные функции линейных систем.

 2.7. Правила структурных преобразований линейных систем.

	 2.8. Приближенный способ построения логарифмических частотных характеристик системы.

	 2.9 Линеаризация уравнений по методу малых отклонений.

	 Раздел 3. Статика автоматических систем.

3.1Статические характеристики звеньев 

3.2.Виды возмущений, действующих на САУ.

3.3.Основное уравнение статики статических систем при действии помех первого и второго рода.

	 3.4. Основное уравнение статики астатических систем.

 3.5. Уравнение статики систем с принципом управления по возмущению.

	 Раздел 4. Устойчивость линейных систем.

4.1.Понятие устойчивости. Постановка задачи устойчивости и определение устойчивости по Ляпунову.

4.2.Необходимое и достаточное условие устойчивости линейных систем. Необходимое условие устойчивости. 

	 4.3. Теоремы об устойчивости движения линеаризованных систем.

 4.4. Критерии устойчивости.

 4.5. Алгебраические критерии устойчивости.

4. 6. Частотные критерии устойчивости. Критерий Михайлова.

	4. 7. Критерий Найквиста. Определение устойчивости замкнутой системы по логарифмическим частотным характеристикам разомкнутой системы.

 4.8. Запас устойчивости САУ. Устойчивость системы с запаздыванием. 4.9. Зависимость устойчивости системы от ее структуры.

	 Раздел 5. Методы и средства обеспечения устойчивости и повышения качества управления. Синтез корректирующих устройств.

 5.1. Показатели качества процесса управления. Определение запаса устойчивости и быстродействия по переходной характеристике. Показатель колебательности. Интегральные оценки качества.

	5.2.Корректирующие устройства. Определение. Классификация. 

5.3.Частотный метод синтеза корректирующих звеньев. Построение желаемой ЛАФЧХ.

	5.4.Синтез последовательного и параллельного корректирующих звеньев. Выбор параметров корректирующих звеньев.

5.5. Промышленные ПИД-регуляторы

5.5.1 Принципы построения

5.5.2 Расчет параметров регулятора

5.5.3 Ограничения, накладываемые технической реализацией

5.6 Исследование качества управления системы по отношению к возмущающему воздействию.

	 Раздел 6. Построение кривой переходного процесса в линейных системах.

6.1.Операторный метод.

6.2.Частотный метод.

6.3.Применение ЦЭВМ для расчета переходных процессов.
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