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	Ф ТПУ 7.1-21




	Рейтинг – план

	Оценки

«отлично» – более 850 баллов

«хорошо» – 701-850 баллов

«удовлет.» – 551- 700 баллов
	По дисциплине «Цифровые системы управления»
для специальности 140306 «Электроника и автоматика физических 
установок»
на осенний семестр  2008/2009 уч-го года

Лектор:  Ливенцов Сергей Николаевич
	Лекции                            – 24 час.

Лабораторные занятия  – 16 час.
Практические занятия – 8 час.
Итого:                                 48 час.

Экзамен (150 баллов)


	Название модуля
	Лекции
	Лабораторные работы
	Практические занятия
	Рубеж-ный

контроль
	Макси-мальный балл модуля

	
	тема
	балл
	тема
	балл
	тема
	балл
	
	балл

	1. Введение. Представле-ние сигналов в цифровом виде
	1. Введение. Представление сигналов в цифровом виде
	5
	
	
	
	
	
	10

	
	2. Эффекты, возникающие при квантовании сигналов по уровню и времени
	5
	
	
	
	
	
	

	2. Описание цифровых систем управления
	3. Z – преобразование. Экстраполяторы. Дискретные передаточные функции
	5
	1. Цифровое моделирование промышленных объектов методом дискретно-аналогового моделирования
	60
	1. Использование различных экстраполяторов и Z – преобразования
	40
	ИДЗ №1 

40
	145

	3. Устойчивость ЦСУ, компенсация полюсов и нулей, влияние 

недокомпенсации
	4. Устойчивость ЦСУ, компенсация полюсов и нулей, влияние 

недокомпенсации
	5
	
	
	
	
	Контрольная работа №1

100
	105

	4. Параметрически оптимизируемые регуляторы ЦСУ
	5. Использование цифровых методов для непрерывных систем с последующим использованием в стандартных регуляторах П, ПИ, и ПИД ЦСУ
	5
	2. Цифровое моделирование регулятора с использова-нием метода дискретно-аналогового моделирования
	50
	2. Методика получения рекуррентных соотношений ЦСУ
	40
	
	140

	
	6. Использование метода цифровой параметрической оптимизации
	5
	
	
	
	
	ИДЗ №2 

40
	

	5. Компенсационные регуляторы
	7. Метод динамической компенсации непрерывных систем
	5
	3. Цифровое моделирование замкнутой системы управления
	50
	3. Методика синтеза цифровых регуляторов
	40
	Контрольная работа №2

100
	200

	
	8. Цифровой метод динамической компенсации. Разновидности компенсационных регуляторов
	5
	
	
	
	
	
	

	6. Апериодические регуляторы
	9. Без запаздывания. Повышенного порядка
	5
	
	
	4. Методика моделирования ЦСУ
	40
	ИДЗ №3 

30
	80

	
	10. Повышенного порядка. С запаздыванием
	5
	
	
	
	
	
	

	7. Метод пространства состояний и его использование в ЦСУ
	11. Метод пространства состояний и его использование в ЦСУ
	5
	4. Исследова-ние влияния параметров регулятора на качество управления
	60
	
	
	Контрольная работа №3

100
	170

	8. Результаты моделирования и внедрения на производстве ЦСУ
	12. Результаты моделирования и внедрения на производстве ЦСУ
	5
	
	
	
	
	
	

	ИТОГО:
	
	60
	
	220
	
	160
	410
	850


Утверждаю: Зав. каф. ЭАФУ ________________ С.Н. Ливенцов
Составил: профессор: ______________ С.Н. Ливенцов 
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