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 Цель и задачи освоения дисциплины (модуля)

Целью освоения дисциплины (модуля) является получение знаний, позволяющих иметь целостное представление о специфических задачах оптимизации технических систем и методах параметрической оптимизации и теории оптимального управления, и их возможностях.
Задачами освоения дисциплины (модуля) является овладение методами, с помощью которых можно выявлять и достигать предельно достижимые характеристики движения технических систем.

 Место дисциплины (модуля) в структуре основной профессиональной образовательной программы

Дисциплина (модуль) относится к обязательной части основной профессиональной образовательной программы.

Дисциплина (модуль) изучается в 1 семестре (семестрах). 

 Перечень планируемых результатов обучения по дисциплине (модулю)

Перечень планируемых результатов обучения по дисциплине (модулю), соотнесенных с планируемыми результатами освоения основной профессиональной образовательной программы (формируемыми компетенциями) и индикаторами их достижения, установленными в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы, приведён ниже.

В результате освоения дисциплины (модуля) обучающийся должен:

Знать:
– критерии, варианты постановки и методы решения задач оптимизации систем управления движением (код компетенции – ОПК-6, код индикатора – ОПК-6.1); 

Уметь: разрабатывать алгоритмы решения задач оптимизации и формирования оптимальных законов управления для систем управления движением (код компетенции – ОПК-6, код индикатора – ОПК-6.2);

Владеть:
– аналитическими, численными и компьютерными методами синтеза оптимальных систем автоматического управления (код компетенции – ОПК-6, код индикатора – ОПК-6.3).

Полные наименования компетенций и индикаторов их достижения представлены в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.

Объем и содержание дисциплины (модуля)

4.1 Объем дисциплины (модуля), объем контактной и самостоятельной работы обучающегося при освоении дисциплины (модуля), формы промежуточной аттестации по дисциплине (модулю)
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	Номер семестра
	Формы промежуточной аттестации
	Общий объем в зачетных единицах
	Общий объем в академических часах
	Объем контактной работы
в академических часах
	Объем самостоятельной работы в академических часах

	
	
	
	
	Лекционные занятия
	Практические (семинарские) занятия
	Лабораторные работы
	Клинические практические занятия
	Консультации
	Промежуточная аттестация
	

	Очная форма обучения*

	1
	КР, Э
	5
	180
	24
	
	12
	
	3
	0,5
	140,5

	Итого
	–
	5
	180
	24
	
	12
	
	3
	0,5
	140,5



Условные сокращения: Э – экзамен, ЗЧ – зачет, ДЗ – дифференцированный зачет (зачет с оценкой), КП – защита курсового проекта, КР – защита курсовой работы.
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	[bookmark: _Hlk5483336]№
п/п
	Темы лекционных занятий

	1 семестр

	1
	Введение. Проблема оптимизации. Параметрическая оптимизация и оптимальное управление. Краткий обзор задач и методов оптимизации. Историческая справка.

	2
	Задача математического программирования и её варианты. Аналитические и численные методы безусловной оптимизации. Градиентный спуск. 

	3
	Другие численные методы безусловной оптимизации. Метод Ньютона-Рафсона. Метод деформируемых многогранников.

	4
	Аналитические и численные методы условной оптимизации. Метод множителей Лагранжа при ограничениях первого и второго рода. Теорема Куна - Таккера.

	5
	Другие методы условной оптимизации. Метод штрафных функций. Случайный поиск.

	6
	Функциональные пространства и их свойства. Понятие вариации

	7
	Простейшая задача с закреплёнными концами. Основная лемма вариационного исчисления. 

	8
	Общая формула вариации. Задача с подвижными концами.

	9
	Ломаные экстремали. Сильный минимум.

	10
	Задача оптимального управления. Принцип максимума.

	11
	Оптимальное быстродействие. Теорема о числе переключений. Синтез оптимального регулятора.

	12
	Скользящий режим. Быстродействующая следящая система.


[bookmark: _Toc509404381]4.3 Содержание практических (семинарских) занятий
[bookmark: _Hlk5524530]Занятия указанного типа не предусмотрены основной профессиональной образовательной программой.

4.4 Содержание лабораторных работ

	№
п/п
	Наименования лабораторных работ

	1 семестр

	1
	Параметрическая оптимизация САУ.

	2
	Синтез оптимальной по быстродействию САУ и реализация оптимального регулятора

	3
	Скользящий режим движения. Режим слежения в оптимальных по быстродействию системах автоматического управления



4.5 Содержание клинических практических занятий
Занятия указанного типа не предусмотрены основной профессиональной образовательной программой.

4.6 Содержание самостоятельной работы обучающегося

	№ 
п/п
	Виды и формы самостоятельной работы

	3 семестр

	1
	Самостоятельное углублённое изучение разделов дисциплины по литературным источникам.

	3
	Подготовка к лабораторным работам и оформление отчётов.

	4
	Выполнение КР.

	5
	Подготовка к промежуточной аттестации.



Система формирования оценки результатов обучения по дисциплине (модулю) в рамках текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации обучающегося

	Мероприятия текущего контроля успеваемости 
и промежуточной аттестации обучающегося
	Максимальное количество баллов 

	1 семестр 
	

	Текущий 
контроль 
успеваемости
	Не предусмотрен
	

	Промежуточная аттестация
	Экзамен
	100

	
	Защита курсовой проекта работы
	100


* В случае отказа обучающегося от результатов текущего контроля успеваемости

[bookmark: _Hlk5737374]Описание материально-технической базы (включая оборудование и технические средства обучения), необходимой для осуществления образовательного процесса по дисциплине (модулю) 

Для осуществления образовательного процесса по дисциплине (модулю) требуется:
Для проведения лекционных и практических занятий по дисциплине требуется аудитория, оснащенная доской, видеопроектором и настенным экраном. Рабочее место преподавателя должно быть оснащено компьютером с установленными офисным пакетом и пакетами Mathcad и Matlab.
Для проведения лабораторных занятий требуется дисплейный класс, компьютеры которого должны быть оснащены офисным пакетом и математическими пакетами Mathcad и Matlab.

Перечень основной и дополнительной учебной литературы, необходимой для освоения дисциплины
7.1 Основная литература
1. Мирошник И.В. Теория автоматического управления. Нелинейные и оптимальные системы: учебное пособие для вузов / И.В.Мирошник .— М.и др. : Питер, 2006 .— 272с. (23 экз.)
2. Макаров Н.Н. Применение пакета MATHCAD в анализе и синтезе систем автоматического управления : учеб. пособие / Н.Н. Макаров, С.В. Феофилов; ТулГУ. — Тула : Изд-во ТулГУ, 2007. — 169 c. (16 экз.)
3. Макаров Н.Н. Анализ и синтез систем автоматического управления с использованием системы MATLAB: учеб. пособие / Н.Н. Макаров, С.В. Феофилов; ТулГУ .— Тула : Изд-во ТулГУ, 2010 .— 68 c.

7.2 Дополнительная литература
1. Бесекерский В.А. Теория систем автоматического управления : [Учебное издание] / В.А. Бесекерский, Е.П. Попов. — 4-е изд., перераб. и доп. — СПб.: Профессия, 2004 .— 752с. (147 экз.)
2. Ким Д.П. Теория автоматического управления : учеб. пособие для вузов. Т.2. Многомерные, нелинейные, оптимальные и адаптивные системы / Д.П.Ким .— М. : ФИЗМАТЛИТ, 2004. — 464с. (2 экз.)
3. Фалдин, Н.В. Синтез оптимальных по быстродействию замкнутых систем управления: учеб.пособие / Н.В.Фалдин;ТулПИ .— Тула, 1990 .— 99с.
4. Фалдин, Н.В. Оптимизация в конечномерном пространстве : учеб.пособие / Н.В.Фалдин, С.А.Руднев; ТулПИ .— Тула, 1986 .— 70с.
5. Моржов А.В. Задачи и методы оптимизации систем: конспект лекций // электронный ресурс кафедры САУ.
 Перечень ресурсов информационно-телекоммуникационной сети «Интернет»
1. Образовательный математический сайт http://www.exponenta.ru.
2. Научная электронная библиотека в области науки, технологии http://www.elibrary.ru.
3. Образовательный портал http://exponenta.ru
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9.1 Перечень необходимого ежегодно обновляемого лицензионного и свободно распространяемого программного обеспечения, в том числе отечественного производства 
1. Текстовый редактор Мой Офис;
2. Программа для работы с электронными таблицами Microsoft Excel;
3. Программа подготовки презентаций Microsoft PowerPoint;
4. Математический пакет Mathcad;
5. Математический пакет Matlab;
6. Система программирования Pascal ABC
9.2 Перечень необходимых современных профессиональных баз данных и информационных справочных систем
Современные профессиональные базы данных и информационные справочные системы не требуются.


2
image1.emf



image2.jpeg
JUCT COI'NTACOBAHUS
pabo4ei mporpaMMb! JAHCHAIIAHBLL (MOYIsH)

PazpaGoruuk(u):

Maxapos H.H., npodeccop kadenpst CAY, n.1.1, mipod,

, 1 i
(DHO, oondcrnocme, yuends cmeneitb, Yueinoe 36anue) K~ R (noonucs)





