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Планируемые результаты освоения образовательной программы

	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)
	1. Понятия о нелинейных системах.

1.1.Основные определения.

1.2.Типовые нелинейности автоматических систем.

1.3.Преобразования структурных схем с нелинейными звеньями.

1.4.Методы исследования нелинейных систем.

	2. Метод фазовой плоскости

2.1.Основные определения. Свойства фазовых траекторий.

2.2.Фазовые портреты линейной системы второго порядка.

2.3.Особые траектории. Методы построения фазовых траекторий. Связь фазовых траекторий со временем.

· 2.4.Фазовые портреты некоторых релейных САУ:

· Система с трехпозиционным идеальным реле;

· Система с трехпозиционным реальным реле;

· Система с двухпозиционным реле с гистерезисной характеристикой.

2.5.Метод точечных преобразований.

	3. Метод гармонической линеаризации.

3.1.Гармоническая линеаризация нелинейности.

3.2.Основное уравнение гармонического баланса.

3.3.Устойчивость автоколебаний.

3.4.Исследование влияния некоторых нелинейностей на динамику системы:

· Система с нелинейностью «ограничение по уровню»

· Система с нелинейностью  «ограничения по уровню и зона нечувствительности»

· Система с нелинейностью  «люфт».

	4. Методы исследования качества и коррекция нелинейных САУ.

4.1.Показатели качества управления нелинейными САУ.

4.2.Построение частотных характеристик замкнутых нелинейных систем.

4.3.Методы построения переходных процессов в нелинейных системах:

· Метод припасовывания;

· Метод, основанный на теореме запаздывания;

· Метод, основанный на использовании частотных характеристик замкнутой нелинейной системы;

· Метод с использованием ЭВМ.

4.4.Коррекция нелинейных систем.

	5. Дискретные САУ.

5.1.Понятие о дискретных САУ и их классификация.

5.2.Релейные САУ. Их преимущества, недостатки, методы исследования.

5.3.Стабилизация релейных систем. Скользящие режимы.

5.4.Импульсные системы. Классификация. Эквивалентная схема импульсной системы.

5.5.Математический аппарат теории линейных импульсных систем:

· Понятие о решетчатой функции;

· Понятие о дискретном преобразовании Лапласа;

· Z-преобразование.

5.6.Передаточные функции, частотные характеристики импульсных систем.

5.7.Устойчивость импульсных систем.

5.8.Исследование импульсных систем частотным методом.

5.9.Цифровые системы. Структура цифровой системы.

5.10.Методы исследования цифровых систем.

5.11.Системы прямого цифрового управления.

	6. Инвариантность систем управления.
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6.1.Основные определения.

6.2.Формы условий инвариантности.

6.3.Инвариантность до 
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