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А. Б. Гуринович
В основу программы вступительного экзамена положены программа дисциплины «Теория автоматического управления» для высших учебных заведений по специальности 1-53 01 07 «Информационные технологии 
и управление в технических системах» и Образовательный стандарт 
№ ОСРБ 1-53 01 07-2007 для высших учебных заведений.
РАЗДЕЛ 1. ОСНОВЫ ТЕОРИИ АВТОМАТИЧЕСКОГО РЕГУЛИРОВАНИЯ И УПРАВЛЕНИЯ

Краткий исторический очерк развития. Системы автоматического управления (САУ): классификация, функциональные схемы. 

Основные задачи теории автоматического управления. Способы математического описания процессов и САУ. Линеаризация и роль линейных моделей. Математические модели линейных стационарных объектов и систем в пространстве состояний и в частотной области. Передаточные функции и матрицы передаточных функций. Связь между временными и частотными характеристиками.

Типовые динамические звенья и структурные схемы САУ. Правила преобразования структурных схем. Определение выходного сигнала и ошибки для типовых схем САУ. Свободные и вынужденные движения САУ.

Постановка задачи об исследовании устойчивости линейных систем. Алгебраические, частотные и матричные критерии устойчивости САУ. Запасы устойчивости. Области устойчивости. 

Классификация методов оценки качества переходных процессов линейных непрерывных САУ. Критерии качества при типовых входных воздействиях. Корневые, частотные и интегральные оценки качества сау. 
Оценка точности одноконтурных систем управления. Статические и астатические системы. Коэффициенты ошибок. Ошибки при стационарных случайных воздействиях. Математическое ожидание и дисперсия ошибки. Влияние коэффициента усиления, порядка астатизма и полосы пропускания на точность работы системы.

Переходные процессы и качество многомерных САУ. Управляемость и наблюдаемость. Показатели качества многомерных САУ. 

Особенности исследования устойчивости и качества систем с запаздыванием. Понятие о критическом запаздывании и методы компенсации влияния запаздывания.

Особенности математического описания и исследования поведения нестационарных систем. Управляемость и наблюдаемость нестационарных САУ. Специфические типы нестационарных систем. Особенности систем, работающих на несущей частоте.

Постановка задачи синтеза линейных непрерывных систем управления. Синтез корректирующих устройств и их реализация. Методы повышения точности САУ. Комбинированное управление и принцип двухканальности. Реализация условий инвариантности. Синтез систем с заданными показателями качества переходных процессов методами модального управления.

Особенности работы нелинейных САУ. Классификация нелинейностей. Математические модели нелинейных систем. Возмущенное и невозмущенное (программное) движение. Устойчивость нелинейных систем по Ляпунову. Функции Ляпунова. Абсолютная устойчивость нелинейных САУ. Круговой критерий В.М.Попова.

Метод фазовой плоскости. Особые точки и особые линии на фазовой плоскости. Предельные циклы. Скользящие режимы. Системы с переменной структурой. Организация линий переключения.

Приближенные методы исследования нелинейных САУ. Гармоническая линеаризация. Определение устойчивости и параметров автоколебаний. Вынужденные колебания нелинейных систем. Метод разделения движений на медленные и быстрые.

Нелинейные системы при случайных возмущениях. Метод статистической линеаризации.

Специфические особенности дискретных САУ и их классификация. Эквивалентная импульсная модель системы с ЭВМ в контуре управления. Устойчивость линейных дискретных САУ. Применение дискретного преобразования Лапласа и Z-преобразования к исследованию устойчивости и точности дискретных систем. Частотные характеристики дискретных систем. Реализация законов управления и коррекция сигналов в управляющей ЭВМ.

Описание случайных процессов с помощью моментов. Корреляционная функция и спектральная плотность. Прохождение случайного сигнала через непрерывные и дискретные САУ. Идея формирующего фильтра.

Определение характеристик объектов управления методами активного эксперимента. Определение частотных характеристик с помощью регулярных и случайных воздействий. Построение моделей объектов управления по экспериментальным данным.

Понятие об интеллектуальных системах. Системы с нечеткой логикой. Нейронные сети в системах управления.

раздел 2. Теория оптимального управления

Постановка задачи оптимального управления объектами. Критерии оптимальности. Оптимальные законы управления. Решение оптимальных задач методом вариационного исчисления. Метод динамического программирования Беллмана и принцип максимума Понтрягина. Системы оптимальные по быстродействию. Системы, оптимальные по квадратическим критериям качества. Аналитическое конструирование оптимальных регуляторов по методу Летова и Калмана. Синтез оптимальных САУ по функционалу обобщенной работы Красовского. Синтез оптимальных систем при неполной информации о состоянии объекта управления. Наблюдатели состояния. Оптимальная фильтрация случайных процессов. Фильтры Винера и Калмана. Теорема разделения.

Принципы самонастройки и адаптации. Классификация адаптивных систем. Способы построения экстремальных регуляторов. Поисковые и беспоисковые самонастраивающиеся системы. Системы с эталонной моделью.

раздел 3. Автоматизация производственных процессов

Общие сведения о производственном процессе как объекте управления. Схемы автоматизации. Показатели производственного процесса. Принципы построения автоматов и автоматических линий. Особенности автоматизации производственных процессов. Математические модели производственных процессов и их классификация. Основные методы моделирования. Оптимизация процессов управления в больших автоматических системах. Применение ЭВМ в системах автоматического управления производственными процессами.

Системы числового программного управления металлорежущими станками. Основные функции и классификация систем с ЧПУ. Системы координат станка, детали, инструмента. Программирование позиционной и контурной обработки. Кодирование управляющих программ. Коррекция инструмента. Системы автоматизированного программирования. 

раздел 4. МАНИПУЛЯТОРЫ И роботы

Конструкция роботов и манипуляторов. Основные поколения роботов и области их применения. Конструктивные особенности роботов и манипуляторов. Классификация информационных, двигательных и управляющих систем промышленных роботов и их краткое описание. Обобщенная динамическая модель промышленных роботов как объекта управления. Специфические особенности математических моделей промышленных роботов с точки зрения организации законов управления. Типовые законы управления, реализуемые на микроЭВМ при управлении степенями подвижности промышленных роботов. Типовая схема динамического управления программным движением промышленного робота.
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