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1. ПЛАНИРУЕМЫЕ РЕЗУЛЬТАТЫ ОБУЧЕНИЯ ПО ДИСЦИПЛИНЕ 

 
Категория 

(группа) 

компетен-

ций 

Код и наименование ком-

петенции 

Код и наименование инди-

катора достижения компе-

тенции 

Наименование показателя оце-

нивания результата обучения 

по дисциплине 

Профес-

сиональ-

ная 

ПКВ-1. Способен разра-

батывать концепции 

электропривода 

ПКВ-1.3. Способность 

применять методы созда-

ния и анализа 

моделей, позволяющих 

прогнозировать свойства и 

поведение 

объектов профессиональ-

ной деятельности 

Знания методов создания и ана-

лиза дискретных математиче-

ских моделей систем управления 

в виде структурных схем цифро-

вых систем управления электро-

приводов. 

Умения прогнозирования 

свойств цифровых систем управ-

ления электроприводов и форми-

рования необходимых качеств 

статических и динамических ре-

жимов работы электроприводов.  

Навыки создания и анализа ма-

тематических и имитационных 

моделей цифровых систем 

управления электроприводов для 

оптимального решения техноло-

гических задач при различных 

возмущающих воздействиях. 

 

2. МЕСТО ДИСЦИПЛИНЫ В СТРУКТУРЕ  

ОБРАЗОВАТЕЛЬНОЙ ПРОГРАММЫ 
 

Компетенция ПКВ-1. Способен разрабатывать концепции электропривода 

Данная компетенция формируется следующими дисциплинами. 
Стадия Наименования дисциплины 

1 Схемотехника 

2 Теория электропривода 

3 Энергосбережение средствами электропривода 

4 Теория оптимизации 

5 Микропроцессорные системы 

6 Цифровые системы управления электроприводов 

7 Нейро-нечеткое управление в электроприводе 

8 Системы автоматизированного проектирования электроприводов 

9 Управление распределенными энергосистемами 

10 Автоматизация инженерных систем зданий 

11 Производственная научно-исследовательская работа 

12 Производственная проектная практика 

13 Учебная практика по получению первичных навыков работы с программным 

обеспечением применительно к области (сфере) профессиональной деятельности 

14 Производственная преддипломная практика 

 



3. ОБЪЕМ ДИСЦИПЛИНЫ 

Общая трудоемкость дисциплины составляет 5 зач. единиц, 180 часов. 

Форма промежуточной аттестации: экзамен (3 семестр). 
 

Вид учебной работы Всего 

часов 

Семестр 

№ 3 

Общая трудоемкость дисциплины, час 180 180 

Контактная работа (аудиторные заня-

тия), в т.ч.: 

73 73 

лекции 34 34 

лабораторные - - 

практические 34 34 

групповые консультации в период тео-

ретического обучения и промежуточной 

аттестации 

5 5 

Самостоятельная работа студентов, 

включая индивидуальные и группо-

вые консультации, в том числе: 

107 107 

Курсовой проект  - - 

Курсовая работа - - 

Расчетно-графическое задание 18 18 

Индивидуальное домашнее задание  - - 

Самостоятельная работа на подготовку 

к аудиторным занятиям (лекции, прак-

тические занятия, лабораторные заня-

тия) 

53 53 

Экзамен 36 36 

 

 

4. СОДЕРЖАНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ 

4.1 Наименование тем, их содержание и объем 

Курс 2    Семестр 3 

 

№ 

п/п 

Наименование раздела 

(краткое содержание) 

Объем на тематический раз-

дел по видам учебной 

нагрузки, час  
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1. Общие сведения о дискретных системах управления 

1 Структурные особенности дискретных систем  

управления. Структурная схема цифровой системы 

управления. Квантование информации по уровню.  

Квантование информации по времени. 

2   1 

2 Основы математического аппарата исследования  2 3  4 



цифровых систем. Решетчатые функции.  

Дискретное преобразование Лапласа. 

3 Вторая запись дискретного преобразования Лапласа. 

Нахождение изображения для кратных корней.  

Разность и сумма решетчатых функций. 

2 3  4 

2. Основные правила и теоремы дискретной математики 

1 Прямые и обратные разности, неполные и полные 

суммы. Свойство линейности. Теоремы запаздывания  

и упреждения. 

2 2  3 

2 Изображение разностей. Изображение сумм.  

Дифференцирование изображений. Решение разностных 

уравнений. Формулы обращения. Разложение  

в ряд Лорана. 

2 2  3 

3. Структурные схемы цифровых систем управления электроприводов 

1 
Импульсный элемент и его свойства. Обозначения  

и временные диаграммы импульсного элемента. Дис-

кретные передаточные функции импульсных элементов 

с прямоугольной и треугольной формой импульса. 

2 2  5 

2 
Понятие переходной и весовой функции.  

Представление дискретной передаточной функции  

через весовую функцию. 

2 2  3 

3 
Последовательное и параллельное соединение  

дискретных передаточных функций. Нахождение  

передаточной функции для замкнутой системы. 

2 3  4 

4 
Дискретные фильтры. Структурные схемы и передаточ-

ные функции дискретных фильтров. Дискретная аппрок-

симация процесса интегрирования. 

2 3  4 

4. Синтез регуляторов цифровой системы управления электроприводов 

1 
Приближенные методы преобразования передаточных 

функций. Метод левых и правых прямоугольников.  

Метод трапеций. 

2 2  3 

2 
Синтез регуляторов в цифровой системе управления. 

Преобразование аналогового регулятора в дискретную 

область. Синтез регуляторов в дискретной области. 

6 12  15 

3 
Синтез регуляторов предельного быстродействия  

из уравнения электрического равновесия. Работа ПИ-ре-

гулятора тока в цифровой системе управления. 

4   2 

4 
Оптимизация цифрового контура тока электропривода  

с тиристорным преобразователем. Оптимизация цифро-

вого контура скорости. 

4   2 

 ВСЕГО 34 34  53 

 

 4.2. Содержание практических (семинарских) занятий 

 
№ 

п/п 

Наименование раз-

дела дисциплины 

Тема практического (семинарского) 

занятия 

К-во 

часов 
Самостоятель-

ная работа на 

подготовку к 



аудиторным за-

нятиям 

семестр № 3 

1 Общие сведения о 

дискретных систе-

мах управления 

 

Вычисление дискретных преобразова-

ний через первую форму записи пре-

образований Лапласа 

3 3 

2 Вычисление дискретных преобразова-

ний через вторую форму записи пре-

образований Лапласа  

3 3 

3 

 

Основные правила 

и теоремы  

дискретной матема-

тики 

Вычисление дискретного изображе-

ния на основании дифференцирования 

изображения в дискретной области 

4 4 

4 Структурные схемы 

цифровых систем 

управления элек-

троприводов 

Расчет передаточных функций  

в дискретной области при импульсах 

прямоугольной и треугольной формах 

4 4 

5 Получение структуры цифровой си-

стемы управления электроприводов 

на основе разностных уравнений  

6 6 

6 Синтез регуляторов 

цифровой системы 

управления элек-

троприводов 

Преобразование аналоговых регулято-

ров в дискретную область 

7 7 

7 Синтез регуляторов в дискретной  

области на примере электропривода  

постоянного тока  

7 7 

 ВСЕГО  34 34 

 

4.3. Содержание лабораторных занятий 

Лабораторные занятия учебным планом не предусмотрены. 

 
 

4.4. Содержание курсового проекта/работы 

Курсовая работа учебным планом не предусмотрена. 

 

4.5. Содержание расчетно-графического задания  

 

Цель выполнения расчетно-графического задания: на основании математиче-

ской модели сформировать свойства цифровых систем управления электроприводом 

постоянного тока в соответствии требований технологического процесса. 

Учебным планом предусмотрено выполнение одного расчетно-графического 

задания, которое заключается в выполнении типового задания на тему «Разработка 

замкнутой цифровой системы управления электроприводом постоянного тока по 

системе широтно-импульсный преобразователь – двигатель постоянного тока с не-

зависимым возбуждением».  

В расчетно-графическом задании решаются следующие вопросы: 

 для заданной системы ШИП-ДПТ составляется двухконтурная система 

подчиненного регулирования; 



 производится синтез регуляторов тока и скорости для аналоговой системы 

управления; 

 производится синтез цифровых регуляторов на базе аналоговых; 

 моделируются обе системы управления в пакете MatlabSimulink и сравни-

ваются результаты моделирования; 

 заключение по результатам моделирования. 

Отчет должен содержать: 

 исходные данные; 

 функциональные и структурные схемы электропривода; 

 расчётные формулы, числовые расчёты; 

 имитационные модели аналоговой и цифровой систем управления; 

 результаты моделирования скорости, тока и момента двигателя 

для аналоговой и цифровой систем управления; 

 вывод о результатах проделанной работы; 

 список используемой литературы. 

 

Пример расчетно-графического задания 

№п/п Тип двигателя 
нP , 

кВт 
нU , В нI , A  

н , 

% 
нn , 

об/мин 

7 4ПФ160M 22,0 440 56,8  84,5 1090 

Разработать замкнутую цифровую систему управления электроприводом по си-

стеме ШИП-ДПТ: 

1) Построить структурную схему двухконтурной замкнутой системы управ-

ления подчиненного регулирования. 

2) Определить передаточные функции для аналоговой системы управления 

при настройке ПИ-регулятора скорости на симметричный оптиум, а ПИ-регулятора 

тока на модульный (технический) оптиум. 

3) Произвести моделирование аналоговой системы управления при моменте 

сопротивления равном Мс=0,7Mн и Мс=0,1Мн, учитывая, что магнитный поток ра-

вен номинальному значению (Ф=Фном). 

4) Произвести синтез цифровых регуляторов на базе аналоговых.  

5) Произвести моделирование цифровой системы управления при условиях 

аналогичных аналоговой системе. 

6) Сравнить результаты моделирования аналоговой и цифровой систем 

управления электроприводами. 

 

 4.6. Содержание индивидуального домашнего задания. 

Индивидуальное домашнее задание учебным планом не предусмотрено. 

  



5. ОЦЕНОЧНЫЕ МАТЕРИАЛЫ ДЛЯ ПРОВЕДЕНИЯ ТЕКУЩЕГО  

КОНТРОЛЯ, ПРОМЕЖУТОЧНОЙ АТТЕСТАЦИИ  
 

5.1. Реализация компетенций 

Компетенция ПКВ-1. Способен разрабатывать концепции электропривода 

 
 Наименование индикатора достижения 

компетенции 
Используемые средства оценивания 

ПКВ-1.3. Способность применять ме-

тоды создания и анализа моделей, поз-

воляющих прогнозировать свойства и 

поведение объектов профессиональ-

ной деятельности 

Экзамен, собеседование, выполнение и защита  

расчетно-графического задания 

  

 

 

5.2. Типовые контрольные задания для промежуточной аттестации 

Промежуточная аттестация осуществляется в конце третьего семестра  

в форме экзамена. 

Вопросы для подготовки к экзамену  

Экзамен включает в себя теоретическую часть (2 вопроса). Для подготовки 

устного ответа на вопросы билета, который студент выбирает случайным образом, 

отводится 60 минут. После проверки ответов преподаватель проводит со студентом 

собеседование с целью определения уровня освоения студентом изученного мате-

риала и может задать дополнительные вопросы. 

Распределение вопросов и заданий по билетам находится в закрытом для сту-

дентов доступе. Ежегодно по дисциплине на заседании кафедры утверждается ком-

плект билетов для проведения экзамена. Экзамен является наиболее значимым оце-

ночным средством и решающим в итоговой отметке учебных достижений студента. 

 

Перечень тем и вопросов для подготовки к теоретической части экзамена 
№ 

п/п 

Наименование 

раздела дисциплины 

Содержание вопросов (типовых заданий) 

1 Общие сведения о дис-

кретных системах 

управления 

1. Дискретные системы управления. 

2. Структурные особенности цифровых систем управления. 

3. Квантование сигнала по уровню и времени? 

4. Решетчатые функции. 

5. Назначение дискретного преобразования Лапласа. 

6. Вторая запись дискретного преобразования Лапласа. 

7. Формула нахождения изображения для кратных корней.  

8. Разность и суммы решетчатых функций. 

2 Основные правила и 

теоремы дискретной ма-

тематики 

1. Прямые и обратные разности, неполные и полные 

суммы. 

2. Свойство линейности, теорема запаздывания и упрежде-

ния. 

3. Изображение разностей и изображение сумм. 

4. Дифференцирование изображений. 

5. Решение разностных уравнений.  

6. Формулы обращения. Разложение в ряд Лорана. 

3 Структурные схемы 1. Импульсный элемент и его свойства.  



цифровых систем управ-

ления электроприводов 

2. Понятие о дискретной передаточной функция. 

3. Понятие переходной и весовой функции. 

4.  Представление дискретной передаточной функции че-

рез весовую функцию. 

5. Последовательное и параллельное соединение дискрет-

ных передаточных функций. 

6. Нахождение передаточной функции для замкнутой  

системы. 

7. Дискретные фильтры. 

8. Дискретная аппроксимация процесса интегрирования. 

4 Синтез регуляторов 

цифровой системы 

управления электропри-

водов 

1. Приближенные методы преобразования передаточных 

функций. 

2. Преобразование аналогового регулятора в дискретную 

область на примере электропривода постоянного тока. 

3. Синтез регуляторов в дискретной области. 

4. Синтез регуляторов предельного быстродействия из 

уравнения электрического равновесия. 

5. Оптимизация цифровых контуров тока в электроприводе 

с тиристорным преобразователем. 

6. Оптимизация цифрового контура скорости электропри-

вода с тиристорным преобразователем. 

 

Перечень контрольных материалов  

для защиты курсового проекта/ курсовой работы  

 “Не предусмотрено учебным планом” 

   

5.3. Типовые контрольные задания (материалы)  

для текущего контроля в семестре 
 

№ 

п/п 

Наименование раз-

дела дисциплины 

Тема практического (семинарского) 

занятия 

К-во 

часов 
Самостоятель-

ная работа на 

подготовку к 

аудиторным за-

нятиям 

семестр № 3 

1 Общие сведения о 

дискретных систе-

мах управления 

 

Вычисление дискретных преобразова-

ний через первую форму записи пре-

образований Лапласа 

3 3 

2 Вычисление дискретных преобразова-

ний через вторую форму записи пре-

образований Лапласа  

3 3 

3 

 

Основные правила 

и теоремы  

дискретной матема-

тики 

Вычисление дискретного изображе-

ния на основании дифференцирования 

изображения в дискретной области 

4 4 

4 Структурные схемы 

цифровых систем 

Расчет передаточных функций  

в дискретной области при импульсах 

прямоугольной и треугольной формах 

4 4 



5 управления элек-

троприводов 

Получение структуры цифровой си-

стемы управления электроприводов 

на основе разностных уравнений  

6 6 

6 Синтез регуляторов 

цифровой системы 

управления элек-

троприводов 

Преобразование аналоговых регулято-

ров в дискретную область 

7 7 

7 Синтез регуляторов в дискретной  

области на примере электропривода  

постоянного тока  

7 7 

 ВСЕГО  34 34 

 

Текущий контроль осуществляется в течение 3 семестра в форме собеседо-

вания во время проведения практических занятий, выполнения и защиты расчетно-

графического задания. 

 

Примеры типовых вопросов и задач для практических занятий 

1. Каким образом перейти к соответствующей решетчатой функции для не-

прерывной функции? 

2. Что представляет собой дискретное изображение? 

3. Первая форма записи дискретного преобразования Лапласа.  

4. Вторая форма записи дискретного преобразования Лапласа. 

5. Как найти Z-преобразование выборки дискретных значений непрерывного 

процесса? 

6. Как осуществить обратное Z-преобразование? 

7. Нахождение прямы и обратных разностей. 

8. Нахождение прямых и непрямых сумм. 

9. Применение теорем запаздывания и упреждения. 

10. Какие типы дискретных фильтров имеют минимальную емкость 

запоминающего устройства? 

11. Как осуществить переход от дискретной передаточной функции к раз-

ностному уравнению? 

12. В чем состоят особенности нахождения дискретной передаточной функ-

ции от последовательного соединения непрерывных звеньев? 

13. В чем состоят особенности нахождения дискретной передаточной функ-

ции от параллельного соединения непрерывных звеньев? 

Задача 

Вычислить дискретное преобразование Лапласа от функции U(t)=1[t], используя 

первую форму записи дискретного преобразования Лапласа 

Задача 

Найти Z-изображение синусоидально изменяющейся функции x(t) = sin(ωt). 

Задача 

Дана дискретная передаточная функция и вид входной переменной x[nT] =1[nT] 

при T =1. Необходимо просчитать четыре первых значения выходной переменной 

y[n]. 

Задача 

Дана передаточная функция регулятора. Необходимо найти ее дискретный аналог 

и схему фильтра. 

Задача 



Дана схема двигателя постоянного тока с питанием от широтно-импульсного пре-

образователя. Необходимо составить расчетную схему и ее структурное представ-

ление. 

Примеры типовых вопросов для защиты РГЗ 

1. Расчет передаточных функций аналоговых регуляторов при подчиненном 

регулировании координат электропривода. 

2. Какие блоки необходимы для создания модели структуры аналоговой  

системы управления? 

3. Какие блоки необходимы для построения структурной схемы цифровой  

системы управления на основе аналоговой системы управления? 

4. Какой из приближенных методов лучше использовать для преобразования 

аналогового регулятора в дискретную область? 

5. Основные отличия системы управления с дискретным регулятором от ана-

логовой системы управления. 

6. Из каких блоков состоит структурная схема системы управления  

в дискретной области? 

7. Расчет передаточных функций дискретных регуляторов в дискретной  

области. 

8. Основные отличия полностью цифровой системы управления от аналоговой 

системы управления и системы с дискретным датчиком. 

9. Преимущества и недостатки разработанных цифровых систем управления 

электроприводов. 

 

5.4. Описание критериев оценивания компетенций и шкалы оценивания 

При промежуточной аттестации в форме экзамена (3 семестр) используется 

следующая шкала оценивания: 2 – неудовлетворительно, 3 – удовлетворительно, 

4 – хорошо, 5 – отлично. 
 

Критериями оценивания достижений показателей компетенций являются 

Наименование 

показателя 

оценивания результата 

обучения по 

дисциплине 

Критерий оценивания 

Знания Знание терминов, определений, понятий  

Полнота ответов на вопросы  

Логика изложения знаний 

Умения Самостоятельность выполнения РГЗ и практических задач 

Качество оформления РГЗ  

Умение делать выводы по результатам выполнения РГЗ и практиче-

ских задач 

Навыки Выбор методики выполнения РГЗ 

Анализ полученных результатов РГЗ и практических задач 

Обоснование полученных результатов РГЗ  

 

Оценка преподавателем выставляется интегрально с учётом всех показателей 

и критериев оценивания. 

 



При промежуточной аттестации в форме экзамена: 

Оценка сформированности компетенций по показателю Знания. 

Критерий Уровень освоения и оценка 

2 3 4 5 
Знание терми-

нов, определе-

ний и понятий  

Не знает терми-

нов, определений 

и понятий, приме-

няемых при со-

здании математи-

ческих моделей 

цифровых систем 

управления элек-

троприводов 

Знает термины и 

определения, но 

допускает неточ-

ности формулиро-

вок при описании 

методов создании 

и анализа матема-

тических моделей 

цифровых систем 

управления элек-

троприводов 

Знает термины, 

определения и по-

нятия при описа-

нии методов со-

здании и анализа 

математических 

моделей цифро-

вых систем управ-

ления электро-

приводов 

Знает термины, 

определения и по-

нятия, и может 

корректно сформу-

лировать их само-

стоятельно при 

описании методов 

создании и ана-

лиза математиче-

ских моделей циф-

ровых систем 

управления элек-

троприводов 

Полнота ответов 

на вопросы 

Не дает ответы на 
большинство зада-
ваемых вопросов 
про методы созда-
ния и анализа ма-
тематических мо-
делей цифровых 
систем управления 
электроприводов 

Дает неполные от-

веты на большин-

ство вопросов про 

методы создания 

и анализа матема-

тических моделей 

цифровых систем 

управления элек-

троприводов 

Дает полные от-
веты на большую 
часть заданных  
вопросов про ме-
тоды создания и 
анализа матема-
тических моделей 
цифровых систем 
управления элек-
троприводов 

Дает полные, раз-
вернутые ответы 
на все поставлен-
ные вопросы про 
методы создания и 
анализа математи-
ческих моделей 
цифровых систем 
управления элек-
троприводов 

Логика изложе-

ния знаний 

Излагает знания 
без логической по-
следовательности 
и не иллюстрирует 
примерами мате-
матических моде-
лей цифровых си-
стем управления 
электроприводов 

Излагает знания с 

нарушениями в ло-

гической последо-

вательности описа-

ния методов созда-

ния и анализа ма-

тематических мо-

делей цифровых 

систем управления 

электроприводов 

Излагает знания 
без нарушений в 
логической после-
довательности опи-
сания методов со-
здания и анализа 
математических 
моделей цифровых 
систем управления 
электроприводов 

Излагает знания о 
методах создания 
и анализа матема-
тических моделей 
цифровых систем 
управления элек-
троприводов в ло-
гической последо-
вательности и с 
примерами, само-
стоятельно их ин-
терпретируя и ана-
лизируя 

 

Оценка сформированности компетенций по показателю Умения. 
Критерий Уровень освоения и оценка 

2 3 4 5 
Самостоятельность 

выполнения РГЗ 

Не выполнено 

РГЗ, в том числе 

и с дополнитель-

ной помощью 

Выполнено РГЗ 
только с дополни-
тельной помощью 

Выполнено РГЗ 

задание в основ-

ном самостоя-

тельно 

Самостоятельно 
без ошибок выпол-
нено РГЗ 

Качество оформле-

ния РГЗ 

РГЗ оформлено 
настолько неряш-
ливо, что не под-
даются проверке 

РГЗ оформлено 

неаккуратно, от-

сутствуют необхо-

димые пояснения 

РГЗ оформлено ак-
куратно, с необхо-
димыми пояснени-
ями блоков мо-
дели цифровой си-
стемы управления 
электроприводов 

РГЗ оформлено ак-
куратно, с необхо-
димыми пояснени-
ями блоков и алго-
ритма работы мо-
дели цифровой си-
стемы управления 
электроприводов 



Умение делать вы-

воды по результатам 

выполнения РГЗ 

Не умеет форму-
лировать выводы 
по разработке и 
исследовании 
цифровой системы 
управления элек-
троприводов 

Допускаются 

ошибки при фор-

мулировании вы-

водов по разра-

ботке и исследо-

вании моделей 

цифровой си-

стемы управле-

ния электропри-

водов 

Допускаются не-
большие неточно-
сти при формули-
ровании выводов 
по разработке и 
исследовании мо-
делей цифровой 
системы управле-
ния электроприво-
дов 

Делаются верные 
выводы по разра-
ботке и исследова-
нии моделей циф-
ровой системы 
управления элек-
троприводов 

 

  



Оценка сформированности компетенций по показателю Навыки. 

Критерий Уровень освоения и оценка 

2 3 4 5 
Выбор методики вы-

полнения РГЗ 

Неверно выбрана 

методика выпол-

нения РГЗ 

Методика выпол-

нения РГЗ вы-

брана в целом 

верно, но имеются 

незначительные 

неточности в алго-

ритме моделирова-

ния цифровой си-

стемы управления 

электроприводов 

Методика выпол-

нения РГЗ вы-

брана верно, но 

имеются недо-

четы, не относя-

щиеся к алго-

ритму моделиро-

вания цифровой 

системы управле-

ния электропри-

водов 

Выбрана верная 

или наиболее ра-

циональная мето-

дика выполнения 

РГЗ 

Анализ полученных 

результатов РГЗ 

Не произведен 

анализ результа-

тов моделирова-

ния цифровой си-

стемы управле-

ния электропри-

водов  

Анализ результа-
тов, полученных 
при моделирова-
нии цифровой си-
стемы управления 
электроприводов, 
выполняется 
только при по-
мощи преподава-
теля  
 

Допускаются не-

значительные не-

точности в ходе 

анализа результа-

тов моделирова-

ния цифровой си-

стемы управле-

ния электропри-

водов  

Произведен ана-
лиз результатов 
моделировании 
цифровой си-
стемы управления 
электроприводов 
и сделаны исчер-
пывающие вы-
воды 

Обоснование полу-

ченных результатов 

РГЗ 

Представляемые 

результаты моде-

лирования циф-

ровой системы 

управления элек-

троприводов не 

обоснованы 

Имеются замеча-
ния к полученным 
результатам моде-
лирования цифро-
вой системы 
управления элек-
троприводов, от-
сутствует в доста-
точной степени их 
обоснование 

Представляемые 
результаты моде-
лировании цифро-
вой системы 
управления элек-
троприводов обос-
нованы и в целом 
аргументированы 

Представляемые 
результаты цифро-
вой системы 
управления элек-
троприводов 
обоснованы и 
четко аргументи-
рованы  

 

 

6. МАТЕРИАЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКОЕ  

И УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ 
 

6.1. Материально-техническое обеспечение 

 
№ Наименование специальных помещений и 

помещений для самостоятельной работы 

Оснащенность специальных помещений и 

помещений для самостоятельной работы 

1 Учебная аудитория для проведения лекци-

онных занятий  

Компьютерный класс М211, оснащенный 

презентационной техникой и персональ-

ными компьютерами (IntelCorei7-3770/ 

H81/ 8192Mb/ 1Tb/ 21.5”IPS/ Wi-Fi/ 

LAN100Mb/DWD-RW), подключенными к 

локальной сети университета с доступом в 

интернет. 

2 Учебная аудитория для практических заня-

тий, консультаций, текущего контроля, 

промежуточной аттестации 

Компьютерный класс М211, оснащенный 

презентационной техникой и персональ-

ными компьютерами (IntelCorei7-3770/ 

H81/ 8192Mb/ 1Tb/ 21.5”IPS/ Wi-Fi/ 

LAN100Mb/DWD-RW), подключенными к 



локальной сети университета с доступом в 

интернет. 

3 Читальный зал библиотеки для самостоя-

тельной работы 

Специализированная мебель; компьютер-

ная техника, подключенная к сети «Интер-

нет», имеющая доступ в электронную ин-

формационно-образовательную среду 

 

 

6.2. Лицензионное и свободно распространяемое программное обеспечение  
№ Перечень лицензионного программного 

обеспечения. 

Реквизиты подтверждающего документа 

1 Windows 7 Professional,  № дог. 63-14к от 02.07.2014 

2 Office 2013 Professional № дог. 31401445414 от 25.09.2014 

3 Matlab 2014b акт предоставления прав № Ах025341 от 

06.07.2016 

4 Google Chrome Свободно распространяемое ПО согласно 

условиям лицензионного соглашения 

5 Mozilla Firefox Свободно распространяемое ПО согласно 

условиям лицензионного соглашения 

 

6.3. Перечень учебных изданий и учебно-методических материалов 

1. Рыбак, Л. А. Теория автоматического управления. Часть II. Дискретные си-

стемы : учебное пособие / Л. А. Рыбак. — Белгород : Белгородский государствен-

ный технологический университет им. В.Г. Шухова, ЭБС АСВ, 2012. — 65 c. — 

Текст : электронный // Цифровой образовательный ресурс IPR SMART : [сайт]. — 

URL: https://www.iprbookshop.ru/28401.html. — Режим доступа: для авторизир. 

пользователей. 

2. Анучин А.С. Системы управления электроприводов: учебник для вузов 

/А.С. Анучин. – М.: Издательский дом МЭИ, 2015. – 371 с. 

3. Терехов В.М. Системы управления электроприводов : учебник/ В.М. Тере-

хов, О.И. Осипов. – Москва: Издательский центр «Академия», 2005. – 299 с. 

4. Черных И.В. Моделирование электротехнических устройств в MATLAB. 

SimPowerSystems и Simulink [Электронный ресурс] / И.В. Черных. — Электрон. 

текстовые данные. — Саратов: Профобразование, 2017. — 288 c. — Режим доступа: 

http://www.iprbookshop.ru/63804.html. 

5. Терехин, В. Б. Компьютерное моделирование систем электропривода посто-

янного и переменного тока в Simulink : учебное пособие / В. Б. Терехин, Ю. Н. 

Дементьев ; Национальный исследовательский Томский государственный универ-

ситет. – Томск : Издательство Томского политехнического университета, 2015. – 

307 с. : ил., табл., схем. – Режим доступа: по подписке. – URL: 

https://biblioclub.ru/index.php?page=book&id=442809.  

6. Макаров, В. Г. Проектирование цифровой системы управления автоматиче-

ской линии станков : учебное пособие / В. Г. Макаров ; Министерство образования 

и науки России, Казанский национальный исследовательский технологический 

университет. – Казань : Казанский научно-исследовательский технологический 

https://www.iprbookshop.ru/28401.html
http://www.iprbookshop.ru/63804.html
https://biblioclub.ru/index.php?page=book&id=442809


университет (КНИТУ), 2014. – 240 с. : схем., ил. – Режим доступа: по подписке. – 

URL: https://biblioclub.ru/index.php?page=book&id=428036. 

7. Баховцев, И. А. Микропроцессорные системы управления устройствами си-

ловой электроники: структуры и алгоритмы : учебное пособие :  / И. А. Баховцев ; 

Новосибирский государственный технический университет. – Новосибирск : Ново-

сибирский государственный технический университет, 2018. – 219 с. : ил., табл., 

схем. – Режим доступа: по подписке. – URL: 

https://biblioclub.ru/index.php?page=book&id=576123.  

8. Симаков, Г. М. Цифровые устройства и микропроцессоры в автоматизиро-

ванном электроприводе : учебное пособие : / Г. М. Симаков, Ю. В. Панкрац. – Но-

восибирск : Новосибирский государственный технический университет, 2013. – 

211 с. – Режим доступа: по подписке. – URL: 

https://biblioclub.ru/index.php?page=book&id=228924. 

9. Алиев, М. Т. Микропроцессорные системы управления электроприво-

дами : учебное пособие/ М. Т. Алиев, Т. С. Буканова ; Поволжский государствен-

ный технологический университет. – Йошкар-Ола : Поволжский государственный 

технологический университет, 2017. – 124 с. : схем., табл., ил. – Режим доступа: по 

подписке. – URL: https://biblioclub.ru/index.php?page=book&id=459451. 

 

6.4. Перечень интернет ресурсов, профессиональных баз данных, информаци-

онно-справочных систем 

1. Электроприводы с цифровым управлением [Электронный ресурс]. – Режим 

доступа: https://klinachevnv.ru/privod/glv_100.htm. –Заглавие с экрана. 

2. MATLAB & Toolboxes [Электронный ресурс]. – Режим доступа: 

http://matlab.exponenta.ru/. –Заглавие с экрана.  

3. Simscape [Электронный ресурс]. Режим доступа: 

https://exponenta.ru/simscape. –Заглавие с экрана. 

4. Сообщество Экспонента [Электронный ресурс]. – Режим доступа: 

https://hub.exponenta.ru/. –Заглавие с экрана.  

5. Корректная реализация разностной схемы ПИД регулятора [Электронный 

ресурс]. – Режим доступа: https://habr.com/ru/post/143388/. –Заглавие с экрана. 

6. MATLAB and Simulink Based Books [Электронный ресурс]. – Режим 

доступа: https://www.mathworks.com/academia/books/search.html?s_tid=books-seo-

redirect&language=15&sortby=title&q=&fq[]=asset-language:ru&page=1. – Заглавие с 

экрана. 
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