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ПРЕДИСЛОВИЕ

Данное учебное пособие предназначено для студентов вузов, изучаю-щих теорию автоматического управления (ТАУ), и может быть использо-вано ими с целью более качественного усвоения теоретического материала курса и приобретения навыков применения ТАУ для решения практиче-ских задач.

Приведенные в сборнике задачи могут быть также использованы профессорско-преподавательским составом для проверки знаний студен-тов на практических занятиях, в контрольных работах и во время итоговой аттестации. Форма задач и предлагаемые для выбора варианты ответов приняты в сборнике такими, что позволяют применять как безмашинный, так и машинный метод контроля.

В сборник намеренно включены только нетрудоемкие задачи, которые требуют от обучающегося лишь «квантиков» знаний из теории автомати-ческого управления для решения каждой из них. Тем самым обеспечи-вается оперативная оценка, обладает ли их решающий необходимыми знаниями по изучаемым разделам ТАУ и может ли их использовать для решения практических задач, связанных с анализом или синтезом систем автоматического управления.

В основу данного пособия положены изданные в 1976 и 1978 гг. в Томском политехническом институте первая и вторая части «Сборника программированных задач по курсу «Теория автоматического управле-ния»», которые были подготовлены под общей редакцией А. М. Малы-шенко  авторским   коллективом  в  составе:   В. Ф. Аникин,  О. С. Вадутов, 
И. А. Гончар, В. И. Гончаров, А. М. Малышенко [1,2]. Этот сборник до сих пор успешно используется в учебном процессе Томского политехниче-ского университета и ряда других вузов страны. Произошедшие с момента его выхода в свет изменения в программах курсов ТАУ, в используемом в теории автоматического управления математическом аппарате, получен-ные новые теоретические результаты побудили авторов переработать указанное пособие и существенно расширить его за счет включения задач по ряду новых разделов ТАУ и новых методов анализа и синтеза систем автоматического управления. 

Авторы надеются, что предлагаемый читателю сборник будет удоб-ным средством для оперативного контроля освоения теории автоматиче-ского управления, её разделов, традиционно включаемых вузами в рабочие программы подготовки специалистов по автоматизации и управлению.

Несмотря на уже полуторавековую историю развития теории автома-тического управления, используемая в ней терминология еще не сложи-лась окончательно. Поэтому в сборник включен раздел, отражающий основные использованные в нем термины, и даны их определения, а также другие часто используемые их синонимы.

Работа над сборником была распределена между авторами следующим образом: главы 1–10, 13  написаны А. М. Малышенко;  главы 11, 12, 14 – О. С. Вадутовым. 
Авторы выражают свою искреннюю признательность рецензентам: кафедре автоматики Новосибирского государственного технического уни-верситета (зав. кафедрой  – д. т. н., профессор А. С. Востриков), д.т.н., профессору Санкт-Петербургского государственного электротехнического университета  «ЛЭТИ» Д. Х. Имаеву и к.т.н., доценту Томского политех-нического университета С. А. Гайворонскому  за полезные замечания по содержанию сборника, а также инженерам Т. Н. Лебедевой и О. А. Бори-совой –  за помощь в его оформлении. 

Отзывы, критические замечания и пожелания по этому учебному пособию просьба направлять по адресу: 634034, г. Томск, ул. Советская, 84, Кибернетический центр Томского политехнического университета, кафедра  интегрированных  компьютерных  систем управления или же по e-mail: mam@tpu.ru.
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