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Философия - Б1.Б.1

Цель освоения дисциплины:

Формирование целостного представления о  становлении современного научно-технического комплекса и месте в нём информатики, с точки зрения философских методов осмысления информационной реальности.
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к базовой части блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 Управление в технических системах. Количество зачетных единиц – 3.
Содержание разделов:
Раздел I. Развитие цивилизации как информационный процесс.
1.1. Сущность информации. Предмет и структура информатики.

Понятие информации. Информатика как комплексная научно-техническая дисциплина и как область научно-технической деятельности. Обыденное и научное понимание информации. Антропологический принцип трактовки информации и его недостатки. Информация и отражение. Создание научной теории информации: семантическая теория Шрейдера и кибернетический подход Шеннона. Информатика и Кибернетика. Кибернетика в СССР.

1.2. Информационные революции в истории.

Информация в сфере коммуникации. Переработка и хранение, качество и объём информации – критерии выделения революционных этапов. Информационные и технические революции. Первая информационная революция – появление языка и членораздельной речи. Вторая революция – изобретение письменности. Хранение информации. Третья революция – книгопечатание. Четвёртая – связана с овладением электроэнергией и появлением средств оперативной передачи информации: телеграфа, телефона и радио.  

70-е гг. ХХ в. – пятая информационная революция. Научно-техническая революция. Создание микропроцессорной техники, появление персонального компьютера.  Локальные и глобальные компьютерные сети. Современные технические и технологические основы информатики.

1.3. Формирование и развитие информационной индустрии.
Продукты компьютерной индустрии: машины и программы. Периоды развития: 1945-1970 – создание и развитие вычислительных ресурсов; 1965-1985 – развитие системного и прикладного программного обеспечения; 1980-1995 – персональные компьютеры и рабочие станции; 1985-2000 – сетевые технологии и Интернет; после 2000 – период глобальной информатизации, виртуализации и интеграции знаний. Вычислительные ресурсы как коммунальная услуга.

Раздел II. Философские проблемы информатики.
2.1. Философия информационной реальности.
Понятие реальности и информационная реальность (ИР). Онтология ИР: информационные процессы, формы генерации информации, структуры информационного взаимодействия и форм движения. Подходы к определению информации: атрибутивный, функционально-кибернетический, социоориентированный (антропометрический), синтетический. Информация как философская категория. Основания для классификации видов информации. Информатика как компонент ИР.

2.2 Гносеологические и методологические аспекты виртуальной реальности.

Соотношение информации и знания. Уровни гносеологического анализа ИР: философский, общенаучный, науковедческий, уровень междисциплинарных исследований, частнонаучный.  Проблема субъекта и объекта познания ИР. Влияние теории информации на современные космологические, физические, психологические, социологические теории.    Проблема интерпретации информационной картины мира. Логико-семантические проблемы ИР.  Информатика научная и ненаучная.   

История отечественной науки: основные этапы становления и развития. Научно-педагогическая школа автоматики и вычислительной техники НИУ МЭИ.

2.3. Аксиологические (ценностные) проблемы информационной реальности.
 Аксиология и её основная проблема: абсолютный и относительный характер ценностей. Проблема ценности информации. Конструктивная аксиология конца ХХ века и её принципы: принцип разделения режимов установления и осуществления ценностей; принцип щадящей коррекции; принцип множественности опор; принцип органичности ценностных систем. Переход от традиционных ценностно-нормативных систем к информационным. 

Раздел III. Социальная информатика.
3.1. Человек в информационном обществе. 

Информационная среда обитания и формирование новых стереотипов социального поведения людей. Коммуникативные, познавательные и управленческие функции социальной информации. Новое информационное окружение человека. Овладение информационными технологиями в различных областях профессиональной деятельности. Информатизация делового общения и общественно-политической деятельности. Понятие киберсоциализации. Нарастание оперативной информации. Телеработа (работа с удалённым доступом): преимущества и угроза социальной изоляции. Проблема одиночества в соовременном информационном обществе. Расширение возможностей индивидуального творчества с использованием информационных технологий. Мифы информационного общества.
3.2. Виртуальная реальность и искусственный интеллект.
Этимология слова «виртуальный». Приобретение термином статуса научно-философской категории. ВР – антропно-техногенная составлющая современной науки. ВР как предмет и как средство интеллектуальной деятельности. Виртуальные объекты киберкультуры информационного  общества: виртуальная память, машина и др. Специфика виртуальных объектов – факт их действительного существования в форме подтверждения в другом. Понятие Электронно-виртуальной реальности.  искусственный интеллект как метафорическое понятие и как научно-техническая дисциплина.  ИИ как «иное» человечества.Две стратегии конструирования ИИ: механико-дивергентная (творец – творение) и синергетическо-конвергентное (создание киборга).

3.3.  Проблемы информационной безопасности. Борьба с терроризмом как глобальная проблема.
Закон РФ «О безопасности» 1992 года. Правовое понятие информационной безопасности (ИБ). Структура ИБ. Объекты безопасности: человек, общество и государство. Информационная сфера – конкурентная среда. Контроль и управление информационными ресурсами как средство борьбы за сферы экономического и политического влияния. Информационные технологии на службе зла. «Информационные войны». «Информационное оружие».  Опасность информации для человека. Комплексный характер проблемы ИБ. Использование информационных технологий силами мирового терроризма. Противостояние терроризму как глобальная проблема. 

Аннотация дисциплины 

Иностранный язык (английский) - Б1.Б.2
Цель освоения дисциплины:

Приобретение коммуникативных навыков, необходимых для иноязычной деятельности по изучению и творческому осмыслению зарубежного опыта в профилирующей и смежных областях науки и техники, а также для делового профессионального общения.
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к базовой части блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 3.
Содержание разделов:
Раздел 1

Времена глагола в английском языке: группы Indefinite, Continuous, Perfect.

Согласование времен. Дополнительные придаточные предложения. 

Устная тема: My speciality (моя специальность).  

Раздел 2

Определения. Определительные придаточные предложения.  Модальные глаголы и их эквиваленты. Сочетания no longer, because of, due to, thanks to….

Устная тема: My speciality (моя специальность).  

Раздел 3

Причастия. Герундий.

Значение слова since.

Устная тема: My speciality (моя специальность).  
Аннотация дисциплины 

Иностранный язык (немецкий) - Б1.Б.2
Цель освоения дисциплины:

Приобретение коммуникативных навыков, необходимых для иноязычной деятельности по изучению и творческому осмыслению зарубежного опыта в профилирующей и смежных областях науки и техники, а также для делового профессионального общения.
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к базовой части блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 3.
Содержание разделов:
Раздел 1

Сложное глагольное сказуемое (употребление модальных глаголов).

 Употребление глаголов haben и  sein в модальном значении Пассивный залог. Синонимы и антонимы.

Устная тема: Meine Fachrichtung (моя специальность).
Раздел 2

Правила перевода устойчивых  словосочетаний.
Типы придаточных предложений.

Безличные и неопределенные личные предложения.
Устная тема: Meine Fachrichtung (моя специальность).
Раздел 3

Многозначность предлогов.
Прилагательные с суффиксом -los префиксом un- .

Устная тема Meine Fachrichtung (моя специальность).

Аннотация дисциплины 

Иностранный язык (французский) - Б1.Б.2
Цель освоения дисциплины:

Приобретение коммуникативных навыков, необходимых для иноязычной деятельности по изучению и творческому осмыслению зарубежного опыта в профилирующей и смежных областях науки и техники, а также для делового профессионального общения.
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к базовой части блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Управление и информатика в технических системах» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 3.
Содержание разделов:
Раздел 1

Местоимение.  Pronoms indéfinis.  Pronoms  démonstratifs.  Pronoms relatifs.  «Y» – pronom et adverbe. «En» – pronom et adverbe. Устная тема: «Mon institut».

Раздел 2

Глагол. Особенности спряжения глаголов III группы. Образование и употребление будущих времен Futur Simple. Futur immédia, Futur antérieur, Futur dans le passé. Прошедшие времена Рassé сomposé, Passé simple, Рassé immédia, Рassé antérieur, Plus-que-parfait. Употребление глаголов, спрягающихся с глаголом être в сложных временах. Согласование времен изъявительного наклонения. Пассивный залог. Устная тема: «Mа journeé de travail».
Раздел 3

Условное наклонение. Conditionnel présent. Conditionnel passé. Употребление времен Conditionnel после союза «si». Сослагательное наклонение. Subjonctif présent. Subjonctif passé. Устная тема: Mа spécialité.

Раздел 4

Неличные формы глагола. Construction participe. Proposition participe absolue. Proposition infinitive. Infinitif passé. Ограничительные обороты «ne…que». Усилительные обороты «c’est…qui; c’est…que, ce sont…qui, ce sont …que». Устная тема: Mа spécialité.
Аннотация дисциплины
Математическое моделирование объектов и систем управления- Б1.Б.3
Цель освоения дисциплины: Формирование у студентов знаний и навыков   моделирования и анализа сложных систем управления в условиях неопределенности и ограниченного  размера экспериментальных данных.
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к базовой части блока Б1 «Дисциплины (модули)» основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 Управление в технических системах. Количество зачетных единиц – 4.
Содержание разделов:
1. Способы моделирования сложных  систем в условиях неопределенности и недостатка экспериментальных данных

Моделирование как метод познания. Понятие сложных неформализованных систем управления, принятия решений, обработки и анализа данных. Отличия между данным курсом и курсами бакалаврского цикла "Моделирование систем управления" и "Идентификация объектов управления". Методология моделирования сложных систем. Многокритериальность реальных систем управления. Способы проведения моделирования сложных систем в условиях неопределенности и недостатка экспериментальных данных. 

2. Экспертное моделирование сложных многокритериальных систем управления

Моделирование в условиях риска и неопределенности. Виды неопределенности. Объективная и субъективная вероятности. Задачи экспертного моделирования (и прогнозирования). Методика проведения экспертного моделирования. Методы извлечения знаний от экспертов. Виды экспертных оценок. Метод Дельфи. Статистические методы обработки экспертных оценок.  Преимущества и недостатки экспертного моделирования. Применение экспертного моделирования для решения практических задач. 
  3. Моделирование сложных  систем с помощью генетических алгоритмов
Генетические алгоритмы (ГА). Биологическая и математическая модель ГА. Этапы ГА. Генетические операторы и функция приспособленности. Типовая схема построения ГА. Показатели эффективности ГА. Наиболее распространенные модификации ГА. Моделирование на основе нейросетей (НС) и ГА. Примеры задач, решаемых с помощью ГА. Совместное использование НС и ГА для построения моделей сложных неформализованных систем. Влияние настраиваемых параметров НС и ГА на точность моделирования. Преимущества и недостатки ГА. Комплексное моделирование с использованием экспертного, бионического и статистического моделирования.
4. Проверка качества  моделей. Верификация и валидация
Комплексный подход к тестированию моделей. Способы проверки и подтверждения достоверности модели. Оценка адекватности модели, верификация и валидация.  Тестирование модели для критических значений при наступлении редких событий. Робастность и устойчивость моделей. Использование непараметрических статистических критериев (критериев Вилкоксона и Фридмана) для оценки качества модели. 
Области применения рассмотренных в курсе методов моделирования, примеры решения реальных задач. 

Аннотация дисциплины 

Компьютерные технологии управления в технических системах - Б1.Б.4
Цель освоения дисциплины: Изучение основных принципов использования современных информационно-программных технологий и вычислительных средств в области автоматизации и управления. 
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к базовой части блока Б1 «Дисциплины (модули)» основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 Управление в технических системах. Количество зачетных единиц – 5.
Содержание разделов:
1. Обмен данными в SCADA системах.
Протоколы передачи данных в SCADA системах. Modbus, PROFINET, EtherCAT, SERCOS, ETHERNET Powerlink, EtherNet/IP. Использование OPC серверов для обмена данными с ПЛК.
2. Взаимодействие SCADA с другими приложениями Windows.
Dynamic Data Exchange (DDE). Component Object Model (COM). Object Linking and Embedding (OLE). OLE for Process Control (OPC).
3. Системы сигнализации в современных АСУ ТП.
Подсистемы сигнализации. Программно-технические решения. Сигнализация в SCADA-системах.
4. Структура SCADA системы.
Основные компоненты SCADA. Функциональная структура SCADA. Особенности SCADA как процесса управления. 
5. Настройка сервера и БД в SCADA системе.
Настройка БД серверной части SCADA системы MasterSCADA от фирмы ИнСАТ. Настройка OPC серверов. Настройка работы по протоколу Modbus.

6. Настройка АРМ в SCADA системе. 

Настройка АРМ оператора в различных SCADA системах (Trace Mode, Genesis32, MasterSCADA).
Аннотация дисциплины

Динамика и регулирование гидро-пневмосистем - Б1.В.ОД.1
Цель освоения дисциплины: 
Изучение автоматизированных гидравлических и электрогидравлических приводов и систем гидропневмоавтоматики, предназначенных для использования в системах управления рабочими органами машин и установок широкой области применения.

Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к обязательным дисциплинам вариативной части блока Б1 «Дисциплины (модули)» основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 7.
Содержание разделов:
1.  Основные проблемы и задачи исследования динамики гидропневмосистем.
       Основные проблемы и задачи исследования динамики гидропневмосистем. Проблема оптимального управления. Формулировка проблемы оптимального управления. Проблема оптимизированного регулирования. Задачи оптимизированного регулирования. Пример принципиальной схемы гидросистемы объёмного регулирования, как объекта оптимизированного регулирования.

2.  Влияние свойств рабочих сред на динамику гидропневмосистем

     Свойства рабочих сред гидропневмосистем. Инерция рабочей жидкости. Вязкость жидкости. Сжимаемость вязкой жидкости и газообразной среды. Модули объёмной упругости жидкостей и газов в гидропневмосистемах. Влияние нерастворённого воздуха  на модуль объёмной упругости жидкостей гидросистем.  Учёт свойств рабочих сред в динамических моделях, описывающих динамику гидропневмосистем.       

3. Основные элементы систем управления в гидропневмосистемах и их статические характеристики.

       Основные типы дроссельных устройств гидропневмосистем. Золотниковые гидроусилители. Усилители «сопло-заслонка» и струйная трубка. Статические характеристики дроссельных устройств гидропневмосистем. Аналитическое представление статических характеристик для идеального четырёхщелевого золотника золотникового усилителя. Аналитическое представление статических характеристик золотника с отрицательными перекрытиями (четырёх-щелевого, двух-щелевого и одно-щелевого). Аналитические представление статических характеристик усилителей типа «сопло-заслонка» и струйная трубка. Аналитическое выражение для сил, действующих на исполнительные элементы гидропневмоуилителей. Силы трения. Сила трения покоя, сила сухого трения и сила вязкого трения.   Силы давления – гидростатические и гидродинамические силы. Формулировка закона баланса количества движения. Аналитическое выражение силы воздействия струи на заслонку в гидропневмоусилителе типа «сопло-заслонка. Аналитическое выражение для гидродинамической силы действия потока на золотник четырёх щелевого симметричного золотникового усилителя. 

4. Динамика и регулирование гидравлического следящего привода дроссельного регулирования с механическим управлением.

       Математическая модель гидравлического следящего привода дроссельного регулирования с механическим управлением. Структурная схема гидравлического следящего привода дроссельного регулирования с механическим управлением. Построение логарифмических амплитудных и фазовых частотных характеристик (ЛАФЧХ) в случае отсутствия колебательности привода и оценка его устойчивости. Определение запасов устойчивости по амплитуде и по фазе. Построение временной характеристики и оценка быстродействия и устойчивости. Определение перерегулирования, времени запаздывания, нарастания и времени окончания переходного процесса. Построение ЛАФЧХ в случае наличия колебательности привода и оценка его  устойчивости. Определение запасов устойчивости по амплитуде и по фазе. Построение временной характеристики и оценка быстродействия и устойчивости. Определение перерегулирования, времени запаздывания, нарастания и времени окончания переходного процесса. 
5. Динамика и регулирование пневматического следящего привода дроссельного регулирования с механическим управлением.

     Статические характеристики пневмодросселя. Математическая модель пневматического следящего привода дроссельного регулирования с механическим управлением. Структурная схема пневматического следящего привода дроссельного регулирования с механическим управлением. Построение ЛАФЧХ в случае отсутствия колебательности привода и оценка его устойчивости. Определение запасов устойчивости по амплитуде и по фазе. Построение временной характеристики и оценка быстродействия и устойчивости. Определение перерегулирования, времени запаздывания, нарастания и времени окончания переходного процесса. Построение ЛАФЧХ в случае наличия колебательности привода и оценка его  устойчивости. Определение запасов устойчивости по амплитуде и по фазе. Построение временной характеристики и оценка быстродействия и устойчивости. Определение перерегулирования, времени запаздывания, нарастания и времени окончания переходного процесса. Сопоставление динамических характеристик гидравлических и пнемоприводов дроссельного регулирования с механическим управлением.

6. Динамика и регулирование электрогидравлических и электропневматических  следящих приводов.

        Функциональные схемы электрогидравлических следящих приводов (ЭГСП) и электропневматических следящих приводов (ЭПСП).  ЭГСП и ЭПСП  с  гидромеханической главной обратной связью (ГОС). ЭГСП и ЭПСП с электрической ГОС. Дискретные и аналоговые системы автоматического регулирования (САР). Электромеханические преобразователи и аналитические выражения статических характеристик электромехани-ческих преобразоватеей (ЭМП). Электрогидравлический следящий привода (ЭГСП). Математическая модель электрогидравлического  следящего привода. Структурная схема электрогидравлического  следящий привода. Построение ЛАФЧХ электрогидравлического  следящего привода и оценка его устойчивости. Определение запасов устойчивости по амплитуде и по фазе. Построение временной характеристики и оценка быстродействия и устойчивости. Определение перерегулирования, времени запаздывания, нарастания и времени окончания переходного процесса. Электропневматический следящий привода (ЭПСП). Математическая модель электропневматического  следящего привода. Структурная схема электропневматического  следящего привода. Построение ЛАФЧХ электропневматического  следящего привода и оценка его устойчивости. Определение запасов устойчивости по амплитуде и по фазе. Построение временной характеристики и оценка быстродействия и устойчивости. Определение перерегулирования, времени запаздывания, нарастания и времени окончания переходного процесса. Сопоставление динамических характеристик электрогидравлических и электропневматических приводов дроссельного регулирования.
7. Динамика гидропневмосистем  с учётом динамических процессов, происходящих в гидро- и пневмо трубопроводах.

     Математическая модель для ламинарного течения идеальной жидкости в гидро- и пневмотрубопроводах. Эллиптические, параболические и гиперболические дифферен-циальные уравнения в частных производных для определения полей скоростей и давлений в трубопроводох сложной конфигурации гидропневмосистем.  Определения начальных и граничных  условий при решении дифференциальные уравнения в частных производных.

8. Динамика и регулирование гидравлических приводов  объёмного регулирования.

      Структурная схема электрогидравлических привода  объёмного  регулирования и описание элементов структурной схемы. Математическая модель привода  объёмного  регулирования. Уравнение баланса расходов объёмного гидропривода. Уравнение баланса моментов  валу гидромотора. Построение динамических характеристик и определение параметров, определяющих динамические качества гидравлического привода  объёмного регулирования. Исследование влияния на динамические качества гидравлического привода  объёмного регулирования  учёт сжимаемости жидкости в гидролиниях. Построение динамических характеристик гидравлического привода  объёмного регулирования с учётом и без учёта сжимаемости жидкости в гидролиниях.
9.Динамика и регулирование гидропневмосистем с использованием основных нелинейных статических характеристик элементов

      Типовые нелинейные характеристики элементов гидропневмосистем. Статические расходно-перепадные характеристики дроссельных гидро- и пневмоусилителей.Нелинейные зависимости типа «люфт». Нелинейная зависимость силы трения. Определение аналитических зависимостей основных нелинейных статических характеристик элементов гидропневмосистем. Методы точного аналитического решения нелинейных уравнений, описывающих динамику гидропневмосистем. Метод фазовых траекторий. Консервативная и неконсервативная система второго порядка. Применение  метода фазовых траекторий для оценки устойчивости САР гидропневмосистем второго порядка. Метод точечных преобразований. Понятие устойчивого, неустойчивого и бифуркационного предельных циклов. Применение  метода точечных преобразований фазовых траекторий для оценки устойчивости САР гидропневмосистем.
Прямой метод Ляпунова.  Понятии функции Ляпунова. Формулировка теоремы Ляпунова об устойчивости САР «в большом» и «в малом».  Применение прямого метода Ляпунова для оценки устойчивости САР гидропневмосистем. Метод гармонической линеаризации. Применение  метода гармонической линеаризации для оценки устойчивости САР и определение границ устойчивости гидропневмосистем.

Аннотация дисциплины 
Электропривод промышленных установок - Б1.В.ОД.2
Цель освоения дисциплины: овладение методами анализа и синтеза современных и перспективных структур электропривода, предназначенных для применения в различных отраслях промышленности и наиболее полно соответствующих требованиям технологии, что позволит успешно решать теоретические и практические задачи в профессиональной деятельности магистра.

Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к обязательным дисциплинам вариативной части блока Б1 «Дисциплины (модули)» основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 11.
Содержание разделов:
Расчетные механические схемы. Уравнения движения механической части. Механические переходные процессы. Динамические нагрузки.

Электромеханическое преобразование энергии. Обобщенная электрическая машина..

Уравнения машины постоянного тока. Обобщенная электромеханическая система с линеаризованной механической характеристикой..

Уравнения асинхронного двигателя. Обобщенная электромеханическая система с линеаризованной механической характеристикой. 

Уравнения синхронного двигателя. Конструктивные особенности синхронных двигателей. 

Энергетические показатели регулируемого электропривода. Выбор двигателя по мощности и его влияние на энергетические показатели. 

Системы Г-Д, ТП-Д, ПЧ-АД, их схемы, математическое описание и линеаризованные структурные схемы. Обобщенная система управляемый преобразователь - двигатель.

Инженерные оценки  точности и качества регулирования координат как основа синтеза контуров регулирования. Последовательная  коррекция с подчиненным регулированием координат, стандартные настройки динамики регулируемого электропривода.

Регулирование момента в системе УП-Д по отклонению и возмущению. 
Параметрические способы регулирования скорости электроприводов. Регулирование скорости в системе УП-Д по отклонению и возмущению. Свойства электропривода при настройке контура регулирования скорости на технический и симметричный оптимум. Понятие двухзонного регулирования скорости. Частотное регулирование скорости асинхронного электропривода. Каскадные схемы регулирования скорости асинхронного электропривода.

Точная остановка электропривода. Автоматическое регулирование положения в системе УП-Д. Ошибки позиционирования по управлению и возмущению. Следящий электропривод. Добротность следящего электропривода по скорости и ускорению.

Аннотация дисциплины 

Гидропривод и гидропневмоавтоматика в системах управления - Б1.В.ОД.3

Цель освоения дисциплины: 
Изучение автоматизированных гидравлических и электрогидравлических приводов и систем гидропневмоавтоматики, предназначенных для использования в системах управления рабочими органами машин и установок широкой области применения.

Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к обязательным дисциплинам вариативной части блока Б1 «Дисциплины (модули)» основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 5.
Содержание разделов:
1. Гидравлические следящие приводы

Гидропривод как современное техническое средство автоматизации. Функциональная структура системы управления (СУ). Гидропривод (ГП) как исполнительная подсистема СУ. Укрупненное структурное представление ГП. Понятие управляющей, энергетической и исполнительной подсистем ГП. Показатели работоспособности (ПР) и качества (ПК). Взаимосвязь и подчиненность ПР и ПК отдельных подсистем в целом. Сравнительный анализ гидравлического, пневматического и электрического привода. Классификация регулируемых ГП по задаче управления. Обобщенная структура гидравлического следящего привода (ГСП). Технические подсистемы ГСП. ГСП с четырех-, двух- и однощелевыми дросселирующими распределителями. Принцип действия. Математические модели. Образование ошибки регулирования и зоны нечувствительности. Скоростная и нагрузочная составляющая ошибки регулирования. Влияние подводимого давления, рабочей площади гидроцилиндра, длины рабочей щели золотника, числа рабочих щелей и величины начального открытия рабочих щелей золотника на точность и чувствительность ГСП. Статические характеристики ГСП: нагрузочная, регулировочные по расходу и перепаду давления в полостях гидродвигателя. Области применения и примеры схем ГСП в системах управления. Методика расчета параметров ГСП при заданных допустимых значениях ошибки регулирования и зоны нечувствительности в установившемся режиме работы привода.

2. Золотниковые дросселирующие распределители

Дросселирующие золотниковые распределители. Классификация. Основные конструктивные схемы цилиндрических и плоских золотниковых распределителей. Геометрия рабочих щелей. Требования, предъявляемые к точности изготовления дросселирующих распределителей. Течение жидкости через рабочие щели. Экспериментальные и теоретические регулировочные характеристики по расходу. Аппроксимирующие характеристики. Расходно-перепадная характеристика и способы ее линеаризации. КПД дросселирующего распределителя. Силы, действующие на золотники распределителей: силы контактного и вязкого трения, облитерационные усилия и гидравлические. Механизм образования радиальной гидравлической силы, ее вредное влияние и способы уменьшения. Осевая составляющая гидродинамической силы. Механизм образования, методы учета и способы компенсации. Расчет конструктивных параметров цилиндрических золотниковых дросселирующих распределителей.

3. Электрогидравлические следящие приводы

Электрогидравлические следящие приводы с дроссельным регулированием. Структурная схема. Основные особенности и области применения. Классификация электрогидравлических усилителей (ЭГУ). Однокаскадные и двухкаскадные ЭГУ. Двухкаскадные ЭГУ с синхронизирующими пружинами, гидравлической, механической и электрической обратными связями (устройство, принцип действия, математические модели и особенности характеристик). Использование обратных связей для улучшения динамических характеристик. Применение трехкаскадных ЭГУ. Расчет электрогидравлических усилителей следящих приводов. Повышение эффективности гидроприводов с дроссельным регулированием. Электрогидравлические следящие приводы с машинным регулированием. Структурные схемы. Выбор системы подпитки гидропривода с замкнутой циркуляцией рабочей жидкости. Линейные математические модели. Диапазон регулирования скорости в гидроприводах при изменении рабочих объемов насосов и гидромоторов. Области применения.

4. Струйные гидроусилители

Гидроусилители первого каскада ЭГУ. Предъявляемые к ним требования. Преимущества струйных усилителей. Принципиальные схемы усилителей с соплом-заслонкой. Характер течения рабочей жидкости. Определение силового воздействия струи на заслонку. Выбор основных конструктивных размеров гидроусилителей. Регулировочные характеристики по расходу и перепаду давления. Обобщенные статические характеристики. Линеаризация расходно-перепадной характеристики. Потери энергии и КПД усилителей с соплом-заслонкой. Расчет силы, действующей на заслонку. Гидроусилители со струйной трубкой. Характер течения жидкости и выбор основных конструктивных размеров. Статические характеристики. Вибрация струйной трубки и способы ее уменьшения. Струйные усилители с механическим отклонением струи. Особенности полнопоточных струйно-дроссельных распределителей.

5. Электрогидравлические шаговые приводы

Назначение электрогидравлических шаговых приводов (ЭГШП). Структурная схема, устройство и принцип действия ротационного ЭГШП. Угловая дискрета привода. Преимущества, недостатки и области применения. Выбор передаточного отношения редуктора. Точность и наибольшая скорость перемещения выходного звена привода. Линейные электрогидравлические шаговые приводы. Способы реализации внутренней обратной связи. Электронный способ деления дискреты шагового двигателя. Управление ЭГШП от свободно программируемых контроллеров. Номенклатура ЭГШП.

6. Пропорциональная гидравлика

Гидроприводы с пропорциональным электрическим управлением – гибридная технология, объединяющая гидравлический способ передачи энергии и электронное управление. Назначение. Технико-экономические показатели. Основные компоненты. Пропорциональные электромагниты. Требования к статической характеристике. Применение обратной связи по положению якоря электромагнита для повышения точности отработки входных сигналов. Электронные блоки управления и их функциональное назначение. Порядок прохождения сигналов управления. Применение широтно- импульсной модуляции входного сигнала. Гидравлические аппараты с пропорциональным электрическим управлением. Конструктивные схемы, принцип действия, математические модели, статические характеристики, показатели качества предохранительного клапана, двухлинейного регулятора расхода и пропорционального распределителя. Особенности пропорциональных распределителей в сравнении с дросселирующими(серво) распределителями. Устранение зоны нечувствительности из-за наличия перекрытий рабочих проходных сечений в исходных положениях золотников. Форма рабочих проходных сечений. Реализация плавных движений гидродвигателей с помощью настройки рамп сигналов управления. Пропорциональный распределитель с клапаном постоянной разности давлений на рабочих щелях. Реализация функции трёхлинейного регулятора расхода. Примеры применения аппаратов с пропорциональным электрическим управлением. Использование свободно-программируемых контроллеров и персональных ЭВМ в управлении гидроприводами.

7. Источники энергопитания гидроприводов

Источники подачи рабочей жидкости в ГП. Насосные установки (НУ) и станции. Функциональное назначение и требования, предъявляемые к ним. Гидравлические баки НУ: функциональные элементы, конструктивные особенности, расчет минимально необходимой вместимости гидробака. Тепловые условия работы гидроприводов. Применение воздушных, водяных и криогенных теплообменников. Тепловой расчет гидропривода. Расчет и выбор основных параметров теплообменников. Гидравлические аккумуляторы: функциональное назначение, конструктивные схемы, физические процессы, расчет основных параметров. Насосно-аккумуляторный гидропривод. Кондиционирование рабочей жидкости. Очистка рабочей жидкости. Основные виды фильтров и схемы их установки в НУ. Принципиальные схемы НУ: с одним или несколькими насосами постоянной подачи, с двумя насосами, соединенными разделительной панелью, с насосом, регулируемым по давлению, с электрогидравлическими механизмами управления подачей насоса, с регулированием подачи насосов за счет изменения частоты вращения приводного двигателя. Технико-экономическая эффективность применения различных видов НУ. Автоматическое регулирование подачи насосов в режиме постоянной мощности: принцип действия и структура регуляторов мощности прямого и непрямого действия, математическое описание и расчет регуляторов.

8. Пневматические системы автоматического регулирования

Прямое управление пневматическим цилиндром одностороннего действия. Управление пневматическим цилиндром двустороннего действия при выполнении цикла. Организация непрерывного цикла управления с раздельными запуском и остановом. Управление цилиндром двустороннего действия с возможностью выбора непрерывного или одиночного циклов.

Аннотация дисциплины
Робототехника - Б1.В.ДВ.1.1
Цель освоения дисциплины: 
Особенности технологии автоматизированного и роботизированного производства; средства автоматизации основных, вспомогательных, контрольных и транспортных операций в технологических процессах машиностроения и приборостроения; технологические основы применения промышленных роботов для автоматизации операций изготовления, сборки и испытаний изделий; требования, предъявляемые к промышленным роботам и РТК; основы организации компьютеризированного процесса проектирования, подготовки и управления производством.

Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к вариативной части по выбору блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 4.
Содержание разделов:

1. Математические модели манипуляционных роботов.
Однозвенный манипулятор. Задача о позиционировании манипулятора с учетом конечной жесткости звена. Неполный вектор наблюдения. Построение управления с использованием принципа обратной связи. Наблюдатель Люенбергера. Оптимизация конструкции и траекторий движения манипулятора. Задача минимизации энергозатрат при перемещении грузов. Оптимальные траектории движения манипулятора. Условия оптимальности конструкции манипулятора. Манипуляторы параллельной и гибридной кинематической структуры. Платформа Стюарта – параллельный механизм с шестью степенями свободы. Робот ГЕКСАПОД с системой линейных приводов. Прямая и обратная задачи кинематики параллельного манипулятора. Анализ рабочей зоны манипулятора паралельной структуры. Особые положения манипулятора. 
2. Управление динамикой роботов.

Ошибка начальной выставки. Уравнения идеальной работы. Уравнения ошибок. Обратная связь. Построение управления, исправляющего ошибку начальной выставки. Кинематическая постановка задачи выхода мобильного робота на полосу при малом угле отклонения робота от полосы. Дефицит управляющих воздействий. Неполный вектор наблюдений. Формирование обратной связи. Построение управления, выводящего робот на полосу. Оптимизация управления.  Кинематическая постановка задачи выхода мобильного робота на полосу при большом угле отклонения робота от полосы. Построение нелинейной обработки входной информации для формирования обратной связи с целью построения управления, выводящего робот на полосу. Оптимизация управления. Дефицит управляющих воздействий. Неполный вектор наблюдений. Формирование обратной связи. Применение метода «наблюдателя Люенбергера» для предварительной обработки входного информационного сигнала. 

3. Импульсное управление роботами.
Применение обобщенных функций. Функция Хевисайда. Функция Дирака.  Импульсное управление. Введение обобщенных функций. «Слабые решения». Теория удара. Ударное взаимодействие с опорой. Задача о движении двузвенника со скрепленными звеньями. Принцип Мизеса. Статически неопределимые системы с диссипацией. Аксиома Мизеса. Определение реакции в задаче о качающемся двузвеннике.

Аннотация дисциплины
Теория кодирования - Б1.В.ДВ.1.2
Цель освоения дисциплины: 
Закладка математического фундамента как средства изучения окружающего мира для успешного освоения дисциплин естественнонаучного и профессионального циклов по профилю направления, изучение принципов и закономерностей современных численных методов и их теоретического обоснования, всестороннее освоение методов численного решения основных математических задач, возникающих в инженерной практике, формирование понятий о способах построения и применения математических моделей и проведения расчетов по ним.

Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к вариативной части по выбору блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю Системы и технические средства автоматизации и управления направления 27.04.04 Управление в технических системах. Количество зачетных единиц – 2.
Содержание разделов:

1. Теория кодирования
Определение понятий сигнала, информационного канала и помех. Понятие кодирования информации. Три подхода к измерению информации. Методы Шенона-Фано, Хаффмана. Арифметическое кодирование. Методы Лемпеля-Зива. Модели информационного канала с помехами. Двоичный симметричный канал. Емкость канала связи. Максимальные скорости передачи по каналу с помехами. Обнаружение и исправление ошибок при передаче через канал с помехами. Примеры кодов обнаружения и исправления. Общие свойства помехозащищенного кодирования. Блочные коды. Групповые коды. Табличное, матричное и полиномиальное кодирование. Совершенные и квазисовершенные коды. Совершенные коды Хэмминга и код Голея.

2. Теория автоматов
Функциональные модели дискретных устройств. Определение конечного автомата. Классификация конечных автоматов. Способы задания конечных автоматов. Неотличимость состояний, построение графа условий неотличимости. Алгоритм Мура. Минимизация полных автоматов по разбиению на классы неотличимости. Совместимость состояний, построение графа условий совместимости. 8. Сохраняемое правильное покрытие и минимизация частичного автомата. Метод последовательных сокращений. 

3. Теория алгоритмов
Понятие алгоритма. Проблема определения алгоритма. Свойства алгоритма. Эквивалентные определения алгоритма. Машина Тьюринга. Описание машины Тьюринга. Эквивалентные преобразования предикатных формул. Тезис Тьюринга-Чёрча. Алгоритмическая неразрешимость. Оценка трудоёмкости алгоритмов и задач. Характеристики сложности алгоритмов. Определение трудоёмкости алгоритмов и задач. 

Аннотация дисциплины 

Исследование операций - Б1.В.ДВ.2.1
Цель освоения дисциплины: 
Освоение дисциплины является формирование у студентов знаний по современной методологии автоматизации принятия оптимальных управленческих решений на основе математических моделей операций.
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к вариативной части по выбору блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 3.
Содержание разделов:
1. АСУП и ERP-системы. Классификация задач исследования операций. Математические методы. Термины и определения.

Краткое описание ERP – систем  как разновидности АСУП.

Современные решения  в области внедрения ERP-систем.
Сравнение ERP-систем по полноте функциональности.
Функциональные возможности модулей пакета Microsoft Dynamics.

Внедрение модуля Производство Microsoft Dynamics на примере. 

Введение в основной курс. Основные определения. Общая постановка задачи.

Классификация оптимизационных задач исследования операций по математической постановке. 

Классификация оптимизационных задач исследования операций по содержательной постановке. 

Классификация оптимизационных задач исследования операций по размерности целевой функции.

2. Классификация оптимизационных задач. Методы линейного программирования.

Линейное программирование в экономических задачах. Примеры математической постановки задач линейного программирования.  

Задача об использовании ресурсов (задача планирования производства). 
Задача о смесях (о рационе). 

Задача об  использовании мощностей (о загрузке оборудования).

 Задача о раскрое материалов. 

Общая задача Линейного Программирования.

3. Симплексный метод. Проблемы отыскания первоначального базисного решения. Особые случаи.

Симплексный метод в экономических задачах. 

 Суть симплексного метода. 

Отыскание максимума ц.ф. (на примерах). 

Отыскание минимума ц.ф. (на примерах). 

Определение первоначального базисного решения. 

Особые случаи симплексного метода.

4. Транспортная задача. Экономико-математическая модель. Открытая и закрытая модели. Распределительный метод решения. Особые случаи.
 Экономико-математическая модель транспортной задачи. 

Нахождение первоначального базисного распределения поставок. 

Особые случаи. 

Критерий оптимальности базисного распределения поставок. 

Распределительный метод решения транспортной задачи. 

Особые случаи при решении транспортной задачи.

Открытая модель транспортной задачи.

5. Элементы теории игр. Решения на чистых и смешанных стратегиях. Максминный подход. Сведение к задачам линейного программирования. Двойственные задачи.
Игровая математическая модель операции. 

 Решение игр на чистых стратегиях. 

Решение игр в смешанных стратегиях. 

Геометрическая интерпретация игры.

Приведение матричной игры к ЗЛП. 

«Двойственные задачи». 

Возможности упрощения исходной задачи. 

Обзорная лекция.
Аннотация дисциплины 
Надежность систем автоматизации - Б1.В.ДВ.2.2
Цель освоения дисциплины: изучение современных моделей и методов теории надежности для последующего их использования на практике при решении задач исследования и повышения надежности технических объектов.

Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к вариативной части по выбору блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах».
Количество зачетных единиц – 3.
Содержание разделов:
1. Основные понятия теории надежности 
Понятие надежности. Классификация отказов по характеру устранения, по связи с другими отказами, по легкости обнаружения, по внешним проявлениям, по характеру возникновения. Основные способы повышения надежности. Факторы, влияющие на надежность.

Количественные показатели надежности невосстанавливаемых объектов: вероятности отказа и безотказной работы, плотность распределения наработки на отказ, интенсивность отказов, математическое ожидание наработки на отказ. Характерные режимы работы объектов: приработка, нормальная эксплуатация, износ элементов. Проведение испытаний для получения надежностных характеристик. Теоретические распределения наработки на отказ: экспоненциальное, усеченное нормальное, равномерное, распределения Релея и Вейбулла, гамма-распределение.

2. Использование булевых моделей при расчете надежности 
Предпосылки булевых методов расчета надежности и составление булевых функций работоспособности систем с последовательно-параллельными соединениями элементов. Пути и сечения по работоспособности и их использование для расчета надежности. Вычисление минимальных путей по матрице узловых соединений. Учет временной зависимости в булевых моделях надежности. Вычисление вероятности безотказной работы системы. Разложение булевой функции работоспособности по переменным. Граничные оценки вероятностей безотказной работы системы: оценка Эзари-Прошана и оценка Литвака-Ушакова.

3. Основные способы резервирования объектов 
Надежность резервированных объектов. Пассивное резервирование с неизменной нагрузкой и активное нагруженное резервирование с идеальным переключающим устройством. Общее и раздельное резервирование. Ненагруженный и облегченный резервы. Резервирование с перераспределением нагрузки.

4. Расчет надежности восстанавливаемых систем 
Восстановление и потоки отказов. Понятия стационарности, отсутствия последействия и ординарности потоков. Простейший поток отказов. Нестационарный пуассоновский поток отказов. Поток отказов с ограниченным последействием. Надежность восстанавливаемых систем. Расчет надежности по графу состояний.

5. Марковские процессы в теории надежности
Марковские процессы с дискретным временем. Классификация состояний цепи Маркова. Использование z-преобразования для исследования дискретных марковских процессов. Марковские процессы с непрерывным временем. Анализ надежности дублированных систем при помощи марковских моделей.

6. Математические модели процессов изнашивания, старения и разрегулирования 
Параметрическая надежность систем. Расчет надежности при помощи методов малых возмущений, статистической линеаризации, приближенной статистической линеаризации.

Математические модели процессов старения, изнашивания, разрегулирования. Полуслучайные функции: веерная и равномерная функции. 

7. Расчет параметрической надежности систем автоматического управления 
Функции чувствительности прямой цепи и цепи обратной связи. Функции чувствительности для различных структурных соединений. Определение коэффициентов влияния параметров на характеристики систем. Надежность системы автоматического регулирования отпуска тепла на отопление жилых зданий.

Аннотация дисциплины 
Мехатроника - Б1.В.ДВ.3.1
Цель освоения дисциплины: Изучение конструкции манипуляторов, физических принципов работы манипуляторов, методов расчёта и проектирования, основ использования, разработка пневматических систем с электрическим управлением.  
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к вариативной части по выбору блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 3.
Содержание разделов:
1. Управление двухкоординатным пневмоприводом на базе координатного контроллера

Основы языка программирования координатного контроллера фирмы Festo. Постановка задачи. Методы оптимизации управления двухкоординатным приводом на базе пневматики.

2. Управление пневмоприводом с помощью дискретных клапанов

Дискретные пневматические клапаны их виды и типы. Методы управления пневматическими распределителями.

3. Программирование логических контроллеров Festo
Конфигурирование проекта в среде FST.  Основы языка программирования контроллера FEC660.

4. Программирование логических контроллеров Siemens
Конфигурирование проекта в среде Step 7.  Основы языка программирования контроллера Siemens S-300.

5. Трехкоординатный пневмопривод на базе пропорциональных распределителей

Аналоговое управление. Реализация алгоритмов управления из классической теории ТАУ на контроллере Siemens. 

6. Человеко-машинный интерфейс

Функциональная схема связи контроллера и SCADA системы. Постановка задачи. Указания по созданию HMI.

Аннотация дисциплины

Монтаж, испытания и эксплуатация гидропневмоприводов - Б1.В.ДВ.3.2

Цель освоения дисциплины: Изучение выполнения монтажа, проведения испытаний и осуществления технического обслуживания автоматизированных гидравлических и пневматических систем и приводов в технических системах.

Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к вариативной части по выбору блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 3.
Содержание разделов:
1.Монтаж гидро- и пневмоприводов 

Основные операции, выполняемые при монтаже гидро- и пневмооборудования. Подготовка оборудования к монтажу. Консервация и расконсервация. Виды временной противокоррозионной защиты и способы её удаления. Способы очистки трубопроводов и шлангов. Входной контроль оборудования. Требования к монтажу насосов, гидро- и пневмомоторов, гидро- и пневмоцилиндров, аппаратуры, трубопроводов и гибких рукавов. Промывка гидро- и пневмосистем. Методы промывки и контроля её качества.

2. Пусконаладочные работы


Последовательность проведения пуско-наладочных работ. Заправка гидросистемы рабочей жидкостью. Наладка и настройка гидро- и пневмооборудования. Испытания на прочность. Методы и способы испытаний на герметичность. Основные источники шума и вибраций в гидро- и пневмосистемах. Меры по их снижению. 

3. Контрольные испытания
Виды испытаний. Гидравлические испытательные стенды. Методы и инструментальные средства измерений основных параметров гидро- и пневмосистем. Требования к контрольно-измерительным приборам и способам обработки информации.

Приемо-сдаточные и периодические испытания типовых гидравлических и пневматических устройств. Методика экспериментального определения динамических характеристик гидроприводов. Испытания гидроприводов на внешние механические воздействия. Климатические испытания. Стендовые системы имитации нагрузок.
4. Ресурсные испытания

Цель и программа ресурсных испытаний. Методы испытаний гидро- и пневмосистем: испытания в наиболее интенсивных режимах работы, метод прогнозирования, испытания на форсированных режимах. Расчет режимов ускоренных испытаний. Статистические модели накопления износовых повреждений при наработке ресурса. Методика форсирования теплового старения материалов деталей гидро- и пневмосистем. Методика ускоренных испытаний на усталостную прочность.
5. Основы эксплуатации гидроприводов 

Эксплуатационные факторы, влияющие на надежность работы гидросистем (ГС). Загрязнения, старение и срок службы рабочих жидкостей. Очистка и непрерывный контроль чистоты рабочих жидкостей. Меры по предупреждению насыщения воздухом рабочих жидкостей. Особенности эксплуатации ГС в условиях низких температур, повышенной запыленности, взрыво- и пожарной опасности и солнечной радиации.

Работоспособность гидравлических устройств. Неисправности золотниковых пар. Влияние эксплуатационных факторов на работоспособность золотниковых пар. Гидроэрозионное разрушение и кавитационный износ. Приработка пар трения.

6.Техническое обслуживание и ремонт гидро- и пневмоприводов 

Виды технического обслуживания (ТО). Оценка технического состояния гидро- и пневмосистемы методом термодинамических измерений. Типовой регламент технического обслуживания и ремонта гидро- и пневмосистем. Ежедневные ТО. Методы поиска неисправностей. Логические методы и процедуры. Типовые неисправности и способы их устранения. Профилактика неисправностей. Ремонт гидро- и пневмооборудования. Методы восстановления изношенных деталей.

7. Особенности эксплуатации пневмоприводов


Монтаж пневмоустройств и наладка пневмосистем (ПС). Эксплуатация и техническое обслуживание ПС. Загрязнители сжатого воздуха. Обслуживание устройств подготовки воздуха и контроль его загрязненности. Контроль технического состояния пневмосистем. Причины происхождения шума и вибраций в ПС. Способы снижения уровня шума и выноса масляных аэрозолей при работе пневмосистем. Виды неисправностей пневмоустройств и систем. Особенности восстановления изношенных деталей в ПС. Снижение эксплуатационных потерь энергии в пневматических системах и приводах.

8.Оценка технического состояния гидро- и пневмоприводов 

Алгоритмы определения технического состояния. Прогнозирование изменения технического состояния при эксплуатации и остаточного ресурса. Критерии предельного состояния гидропневмосистем и их агрегатов по износу и старению. Методы диагностирования гидропневмосистем и их агрегатов. Оптимизация номенклатуры диагностических признаков оценки технического состояния гидропневмосистем. Инструментальные средства оценки технического состояния гидро- и пневмосистем. Компьютерные способы автоматизированного диагностирования. Средства вибрационной и акустической диагностики. Тепловая диагностика.

Аннотация дисциплины

Методы и средства дистанционного управления - Б1.В.ДВ.4.1

Цель освоения дисциплины: Формирование знаний в области программирования промышленных контроллеров марки Siemens, разработка логических алгоритмов при создании программ управления, отладка разработанных программ управления на виртуальных моделях промышленных установок в среде Cosimir PLC.
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к вариативной части по выбору блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах».  Количество зачетных единиц – 3.

Содержание разделов:
1. Конфигурирование проектов для контроллера

Введение в автоматизацию технологических процессов и производств с использованием программируемых логических контроллеров. Знакомство с основными типами конструкций контроллеров. 
2. Настройка виртуальной среды моделирования Cosimir PLC
Знакомство со средой моделирования Cosimir PLC. Изучение основных управляющих элементов графического интерфейса программы. Настройка интерфейса передачи данных между контроллером и средой моделирования.

3. Разработка программ для лабораторного стенда “Станция Pick&Place”

Разработка и написание алгоритма для управления виртуальной станцией Pick&Place. Отладка работы программы. Оптимизация технологического процесса. Модернизация технологического процесса в соответствии с указанием. 

4. Разработка программ для лабораторного стенда “Станция распределения”

Разработка и написание алгоритма для управления виртуальной станцией распределения. Отладка работы программы. Оптимизация технологического процесса. Модернизация технологического процесса в соответствии с указанием. 

5. Разработка программ для лабораторного стенда “Станция обработки”

Разработка и написание алгоритма для управления виртуальной станцией обработки. Отладка работы программы. Оптимизация технологического процесса. Модернизация технологического процесса в соответствии с указанием. 

6. Разработка программ для лабораторного стенда “Станция переноса”

Разработка и написание алгоритма для управления виртуальной станцией переноса. Отладка работы программы. Оптимизация технологического процесса. Модернизация технологического процесса в соответствии с указанием. 

Аннотация дисциплины 
Автоматизированный электропривод - Б1.В.ДВ.4.2

Цель освоения дисциплины: Изучение работы синхронного и шагового двигателей и методов управления линейными приводами. Лабораторные работы имеют основной целью освоение и закрепление изучаемых теоретических положений.
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к вариативной части по выбору блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 3.
Содержание разделов:

1. Конфигурирование системы с шаговым двигателем. 

2. Задание скоростей и перемещений для позиционирования каретки линейного привода с шаговым двигателем. 

3. Задание ускорений в системе с шаговым двигателем.
4. Исследование шаговых режимов работы
5. Исследование динамики шагового электропривода.
6. Исследование режимов позиционирования в шаговом электроприводе.
7. Конфигурирование системы с синхронным двигателем.
8. Оптимизация работы регулятора скорости контроллера синхронного двигателя.
9. Оптимизация модуля позиционирования в системе с синхронным двигателем.
10. Управление скоростью позиционирования каретки линейного привода в системе с синхронным двигателем.
11. Управление скоростью, позициями, ускорением в системе с синхронным двигателем.
12. Управление моментом в системе с синхронным двигателем.
Аннотация дисциплины

Информационная безопасность в компьютерных системах - Б1.В.ДВ.5.1
Цель освоения дисциплины: 
Изучение основных подходов и методов, обеспечивающих информационную безопасность компьютерных систем, включая криптографические схемы шифрования данных, электронную цифровую подпись и криптографические протоколы.
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к вариативной части по выбору блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 5.
Содержание разделов:
1. Основные понятия информационной безопасности  
Составные части информационной безопасности. Анализ угроз информационной безопасности. Понятие политики безопасности, реализация политики безопасности. Основные модели безопасности. Критерии защищенности компьютерных систем. Три уровня защиты информации. Роль и место криптографических методов в обеспечении информационной безопасности, типы криптографических систем, принцип Керкхоффа.

2. Симметрические криптосхемы

Симметричные криптосхемы: основные понятия, структурная схема. Исторические шифры: шифры перестановки, простой и сложной замены. Современные симметричные криптосхемы. 

3. Поточные и блочные схемы шифрования

Понятия о блочных и поточных шифрах. Американский стандарт шифрования данных: общие сведения, структурная схема, используемые преобразования, основные режимы работы. Российский стандарт цифровой подписи ГОСТ Р 34.10-94: общие сведения, используемые преобразования. 

4. Асимметрические криптосхемы

Поле Галуа и его свойства. Проверка простого числа на простоту. Понятие вычислительной сложности алгоритма. Структурная схема криптосистемы с открытым ключом. Однонаправленная функция Диффи-Хеллмана, вычислительная неразрешимость задач дискретного логарифмирования и факторизации. Криптосистема шифрования RSA: общие сведения, структурная схема, выбор параметров, процедуры шифрования и расшифрования. 
5. Электронная цифровая подпись. Хэш-функция
Три основные задачи современной криптографии. Проблема аутентификации и электронная цифровая подпись (ЭЦП). Процедуры ЭЦП на основе схемы RSA. Понятие о хэш-функции. Алгоритм хэширования MD-5. Сравнительный анализ симметричных и асимметричных систем. Комбинированный метод шифрования и аутентификации данных.

6. Криптографические протоколы
Требования к криптографическим протоколам и их классификация. Одношаговые и многошаговые протоколы. Протокол с нулевым разглашением по схеме Эль-Гамаля. Протокол открытого распределения ключей с подтверждением подлинности абонентов. Использование криптографических протокол в системах электронных платежей. Протокол «слепой» подписи Шаума.
7. Генерация, хранение, распределение ключей
Ключевая информация криптографической системы. Генерация ключей: основные требования к псевдослучайным числовым последовательностям (ПСП), линейный конгруэнтный генератор ПСП, рекуррентные двоичные последовательности, роль неприводимых многочленов над полем 
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, последовательности максимальной длины. Тесты качества ПСП. Хранение ключей: носители ключевой информации, реализация концепции иерархии ключей. Способы распределения ключей.

8. Обеспечение безопасности локальных сетей

Организация защиты информации на различных уровнях компьютерных систем. Защита локальной рабочей станции. Защита в локальных сетях. Защита технологии «клиент-сервер». Применение межсетевых экранов. Защита электронной почты. Характеристика отечественных сертифицированных аппаратно-программных средств защиты информации в компьютерных системах и сетях.

Аннотация дисциплины 

Автоматизированное проектирование средств и систем управления - Б1.В.ДВ.5.2
Цель освоения дисциплины: изучение основ и методов автоматизированного проектирования, необходимых для проведения исследований, разработки и эксплуатации систем и средств управления.

Место дисциплины в структуре ООП: 
 Дисциплина относится к дисциплинам по выбору вариативной части блока Б1 «Дисциплины (модули)»  основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах».

Количество зачетных единиц – 5.

Содержание разделов:
1. Введение в автоматизированное проектирование
Системный подход к инженерному проектированию. Программное, лингвистическое, математическое, техническое, информационное, методическое, организационное обеспечение САПР. Иерархическая структура уровней проектирования и проектных спецификаций. Стадии проектирования АСУ по ГОСТ. Структура и разновидности САПР. Понятие о CALS-технологиях. Этапы САПР.

2. Методическое и программное обеспечение автоматизированных систем 

Функции и характеристики сетевых операционных систем и сетевого программного обеспечения. Системы распределенных вычислений. Системы автоматизированного проектирования в машиностроении. Основные функции и проектные процедуры, реализуемые в ПО САПР. Системы автоматизированного проектирования в радиоэлектронике. Автоматизированные системы управления. Автоматизация управления предприятиями. Автоматизация управления технологическими процессами. Автоматизированные системы делопроизводства.

3. Автоматизация управления технологическими процессами. 

Программный комплекс CODESYS 

Программируемые логические контроллеры. Состав и функциональные возможности программного комплекса CODESYS. Языки программирования стандарта МЭК 61131-3. Функции SCADA-систем. Системы диспетчерского контроля и управления SCADA на базе Motorola. 

4. Автоматизация управления технологическими процессами. Программный

 комплекс MOSCAD Programming ToolBox
5. Математическое обеспечение анализа проектных решений 

Математическое обеспечение анализа проектных решений: компоненты математического обеспечения, математический аппарат в моделях разного иерархического уровня, требования к математическим моделям и численным методам в САПР.

6. Математическое обеспечение синтеза проектных решений

Место процедур синтеза в проектировании. Критерии оптимальности. Обзор методов оптимизации. Классификация методов математического программирования. Постановка задач структурного синтеза. Процедуры синтеза проектных решений. Представление множества альтернатив. Планирование процессов и распределение ресурсов. 

7. Методы структурного синтеза в системах 

автоматизированного проектирования

Методы локальной оптимизации и поиска с запретами. Системы искусственного интеллекта. Эволюционные методы. Постановка задачи поиска оптимальных решений с помощью генетических алгоритмов. Простой генетический алгоритм.

8. Системы автоматизированного проектирования в радиоэлектронике

Программируемые логические интегральные схемы. Система автоматизации проектирования Quartus II. Языки описания аппаратуры VHDL, Verilog.

Аннотация дисциплины 

Системы управления подвижными объектами и манипуляторами - Б1.В.ДВ.6.1

Цель освоения дисциплины: 
Формирование у студентов знаний по основным принципам построения алгоритмов управления подвижными объектами и манипуляторами для целей  оптимального управления конечным положением движущегося объекта, управления колебательными объектами, системами с перекрестными связями, с отражением усилий и с упругими кинематическими связями.
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к вариативной части по выбору блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 5.
Содержание разделов:
1. Терминальное управление движущимися объектами

Введение. Задачи курса. Краткая характеристика разделов курса. Раздел «Терминальное управление». Программное управление при решении оптимизационной задачи управления подвижными объектами. Уравнение Эйлера для решения краевой задачи. Оптимальное программное управление разворотом искусственного спутника земли (ИСЗ) на заданный угол. Недостатки оптимального управления по программе. Понятие об алгоритмах терминального управления для управления подвижными объектами.
2. Типовые задачи терминального управления

Типовые задачи терминального управления. Задача разгона. Алгоритмы программного и терминального управления, доказательство их идентичности в отсутствии внешних неконтролируемых возмущений, действующих на объект. Устранение особенностей в конечной точке в задаче разгона. Сравнительный пример решения задачи разгона разными алгоритмами. Алгоритмы терминального управления в задачах приведения, разомкнутого и замкнутого по времени сближения. Устранение особенностей в конечной точке для этих задач.

3. Навигационные системы для управления подвижными объектами

Основные принципы, используемые при построении автономных систем инерциальной навигации (ИНС). Акселерометр – как базовый чувствительный элемент ИНС. Основные требования к количеству и размещению акселерометров на борту движущегося объекта для обеспечения решения навигационной задачи. Гиростабилизированная платформа в трехстепенном карданном подвесе.  

4. Акселерометры с электрическими пружинами

Конструкция акселерометра с витыми пружинами и ее недостатки. Акселерометр с электрической пружиной как замкнутая САУ. Уравнения динамики, структурная схема. Использование изодромного (ПИ) регулятора в структуре электрической пружины. Настройка параметров ПИ и ПИД-регуляторов.

5. Одноосные гиростабилизаторы

Передаточные функции свободного гироскопа, связывающие его угловые перемещения при действии возмущающего момента вдоль оси чувствительности. Одноосный гироскопический стабилизатор с двухстепенным гироскопом. Уравнения динамики. Методы коррекции одноосного гиростабилизатора как системы автоматического управления с колебательным звеном с малым декрементом затухания.

6. Управление объектами с антисимметричными перекрестными связями

Системы с перекрестными связями. Частотные методы исследования двухкоординатных систем с перекрестными связями. Датчик угловой скорости (ДУС), как пример системы с перекрестными антисимметричными перекрестными связями. Синтез корректирующих устройств в цепях обратных связей ДУС.

7. Системы управления с двигателями-маховиками

Система стабилизации углового положения искусственного спутника Земли (ИСЗ) с использованием двигателей – маховиков. Уравнения динамики, структура, устойчивость, качество управления. Комбинированная система управления угловым положением ИСЗ.

8. Ручное и программное управление манипуляторами

Классификация манипуляторов. Особенности построения манипуляторов для ручного и программного управления. Оператор в контуре управления. Следящие системы с отражением усилий, их классификация и принципы построения. Устойчивость симметричных следящих систем с отражением усилий. 

9. Приводы манипуляторов с упругими связями

Приводы манипулятора с упругими кинематическими связями и их влияние на динамику и точность следящих систем управляющих степенями подвижности манипулятора. Особенности построения манипуляторов при программном управлении. Прямая и обратная задача кинематики при расчете характеристических координат рабочей точки. Гибкие автоматизированные производства и их структура. Технико-экономические аспекты внедрения робототехники в производство.
Аннотация дисциплины 

Интеллектуальные информационные системы  - Б1.В.ДВ.6.2
Цель освоения дисциплины: 
Формирование системы знаний студентов в области поиска, обработки, анализа данных - моделей представления данных, особенностей обработки текстовых данных, методов классификации и выявления плагиата.
Место дисциплины в структуре ООП: 
Дисциплина относится к вариативной части по выбору блока дисциплин основной профессиональной образовательной программы (ОПОП) по профилю «Системы и технические средства автоматизации и управления» направления 27.04.04 «Управление в технических системах». Количество зачетных единиц – 5.
Содержание разделов:
1. Виды информационных систем

Классификация информационных систем. Интеллектуальные информационные системы (ИИС), их функциональные возможности и назначение. Документальные и фактографические ИИС. Методы интеллектуального анализа данных (ИАД, Data & Text Mining, Knowledge Discovery). Практические задачи, решаемые с помощью ИАД.

2. Особенности обработки документальной информации

Методология классификации документальной информации. Особенности обработки и анализа текстовых документов на естественном языке (ЕЯ). Лингвистический анализ текстов, его основные составляющие. Понятие тезауруса и онтологии.

3. Методы выявления информативных признаков

Модели представления текстов на ЕЯ. Полнотекстовые и библиографические документы. Предварительная обработка документальных массивов. Методы выявления информативных признаков (терминов). Формулы взвешивания. Статистический (непараметрический  - критерий) и теоретико-информационный (критерий взаимной информации и критерий прироста информации) подходы. Сравнительный анализ методов выявления информативных признаков. 

4. Методы формирования выборок

Формирование обучающих и экзаменационных выборок. Обучение классификаторов на конечных выборках. Методы оценки качества классификации. Меры близости и расстояния. 

5. Постановка задачи классификации

Формальная постановка задачи классификации. Требования к классификаторам. Целевой критерий для построения систем классификации текстов на ЕЯ. Систематизация методов классификации.

6. Методы классификации текстовых документов

Методы классификации текстовых документов. Байесовская классификация. Дискриминантный анализ.  Наивный байесовский метод. Непараметрические методы (метод  ближайшего соседа и его модификации, метод потенциальных функций). Профильные методы. Метод деревьев решений  и метод выявления логических закономерностей. Сравнительный анализ методов классификации  текстовой  информации. Особенности классификации двуязычных текстовых документов 

Постановка задачи синтеза коллективов решающих правил (КРП) для увеличения точности классификации документальной информации. Виды КРП и стратегии принятия решений. Точность КРП на основе простого голосования. Требования к классификаторам для их включения в КРП. Меры разнородности классификаторов. Способы обеспечения разнородности классификаторов.  

7. Задача выявления плагиата

Решение задач выявления плагиата, нечетких дубликатов и определения авторства текста. Расстояния Хемминга, Левенштейна, Джаро, Джаро-Винклера. Коэффициенты ассоциативности. Метод шинглов. Метод опорных слов. Преимущества и недостатки известных методов выявления нечетких дубликатов. Методы учета структуры текста для решения задач поиска, обработки и анализа документов. Метод ОКА

8. Области применения документальных ИИС

Области применения документальных ИИС. Неспециализированные интеллектуальные агенты (ИА); специализированные ИА; интеллектуальные агенты, основанные на знаниях. Автоматизированные системы фильтрации информации и построения тематических коллекций (моделей предметной областей).  Вопросно-ответные и рекомендательные системы. Методы выявлений новых знаний и отслеживания тенденций развития предметных областей.

