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2. Структура навчальної дисципліни 
 

Навчальний 
 тиждень Назва теми лекційного матеріалу 

Кількість годин 
Назва ПР, ЛР, C3,CPC 

Кількість годин 
Література 

очна заочна очна заочна 

1 2 3 4 5 6 7 8 

1-2. Тема 1. Основні поняття теорії 

автоматичного управління. 

4  СРС. Об'єкт автоматичного управління. 
Принципи автоматичного керування. 
Функціональна схема САУ. 
ЛР1. Побудова та аналіз перехідної функції 
і частотних характеристик інерційної ланки 
1-го порядку. 
ПР1. Побудова та аналіз перехідних функ-
цій інерційних ланок. 

2 
 
 
4 
 
 
2 

 1-19 

3-4. Тема 2. Режими роботи САУ. 4  СРС. Типові сталі режими. Якість перехід-
ного процесу. 
ЛР2. Побудова та аналіз перехідної функції 
і частотних характеристик інерційної ланки 
2-го порядку. 
ПР2. Побудова та аналіз частотних харак-
теристик інерційних ланок. 

2 
 
4 
 
 
2 

 1-19 

5-6. Тема 3. Класифікація САУ. 4  СРС. Класифікація лінійних систем. Класи-
фікація нелінійних систем. 
ЛР3. Побудова та аналіз перехідної функції 
і частотних характеристик реальної інтег-
руючої ланки. 
ПР3. Побудова та аналіз частотних харак-
теристик інтегруючих ланок. 

2 
 
4 
 
 
2 

 1-19 

7-8. Тема 4. Математичний опис ліній-

них САУ 

4  СРС. Застосування перетворення Лапласа 
до САУ. Опис нелінійних САУ. 
ЛР4. Побудова та аналіз перехідної функції 
і частотних характеристик реальної дифе-
ренціюючої ланки. 
ПР4. Побудова та аналіз частотних харак-
теристик диференціюючих ланок. 

3 
 
4 
 
 
2 

 1-19 

9-10. Тема 5. Динамічні характеристики 

САУ. 

4  СРС. Передавальні функції. Тимчасові ха-
рактеристики. Частотні характеристики. 
ЛР5. Дослідження стійкості систем автома-
тичного управління за допомогою крите-
рію Михайлова. 
ПР5. Дослідження стійкості САУ за допо-
могою критерію Гурвіца. 

3 
 
4 
 
 
2 

 1-19 
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1 2 3 4 5 6 7 8 

11-12. Тема 6. Основні типові ланки САУ 

і їх з'єднання. 

4  СРС. Послідовне з'єднання ланок спрямо-
ваної дії. Паралельне з'єднання ланок. 
ЛР6. Дослідження стійкості систем авто-
матичного управління за допомогою кри-
терію Найквіста. 
ПР6. Дослідження стійкості САУ за допо-
могою критерію Михайлова. 

3 
 
4 
 
 
2 

 1-19 

13-14. Тема 7. Динамічні характеристики 

типових ланок. 

4  СРС. Інерційні ланки. Інтегруючі ланки. 
Диференціюючі ланки. 
ЛР7. Вибір параметрів регулятора замкнутої 
системи паливоподачі транспортного двигу-
на з регуляторами прямої і непрямої дії. 
ПР7. Дослідження стійкості САУ за допо-
могою критерію Найквіста. 

3 
 
4 
 
 
2 

 1-19 

15-16. Тема 8. Стійкість САУ. Критерій 

стійкості Гурвіца. Критерій стій-

кості Михайлова. Критерій стій-

кості Найквіста. 

4  СРС. Поняття стійкості САУ. Різні випадки 
коренів характеристичного рівняння. Час-
тотні критерії стійкості.  
ЛР8. Моделювання мікропрофілю дорож-
нього покриття. Вибір параметрів управ-
ління замкнутої системи автоматичної ста-
білізації. 
ПР8. Дослідження стійкості САУ за допо-
могою частотних критеріїв. 

3 
 
 
4 
 
 
 
2 

 1-19 

17-18. Тема 9. Якість САУ. Визначення 

"оптимального" перехідного про-

цесу і знаходження параметра . 

Мінімізація помилки за варійова-

ними параметрами. Перевірочний 

етап. 

4  СРС. Класифікація ІКО. Використання ІКО 
при вирішенні задач синтезу систем. 
Описовий алгоритм вирішення задачі 
синтезу системи за допомогою ІКО. 
ЛР9. Захист лабораторних робіт № 1-8. 
ПР9. Контрольна робота за темою «Стій-
кість САУ». 

3 
 
 
 
4 
2 

 1-19 

УСЬОГО 36   78   
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3. ЗАСОБИ ДІАГНОСТИКИ УСПІШНОСТІ НАВЧАННЯ 
(вказати перелік засобів контролю успішності навчання студентів, які застосовуються: тести, екзаменаційні білети, тощо) 

Комплект тестів по оцінюванню знань теоретичного матеріалу лекцій та вмінь 
отриманих при виконанні лабораторних робіт. Екзамен (екзаменаційні білети). 
 

4. РЕКОМЕНДОВАНА ЛІТЕРАТУРА ТА ІНФОРМАЦІЙНІ РЕСУРСИ 
 

1. Аврамов В.П., Александров Е.Е. Основы автоматики транспортных машин. – К.: Вища 
школа, 1986. – 87 с. 

2. Александров Є.Є., Голуб О.П., Костенко Ю.Т. Теорія автоматичного управління: В 3 т. – 
Харків: ХДПУ, 2000. – Т.1. – 154 с. 

3. Основи автоматики і танкові автоматичні системи / Є.Є. Александров, І.В. Костяник, О.С. 
Куценко, О.Я. Ніконов / Під ред. Є.Є. Александрова. – Харків: НТУ «ХПІ», 2002. – 163 с. 

4. Андрющенко В.А. Теория систем автоматического управления. – Л.: Изд-во Ленигр. ун-та, 
1990. – 256 с. 

5. Бесекерский В.А., Попов Е.П. Теория систем автоматического регулирования. – М.: Наука, 
1975. – 767 с. 

6. Методичні вказівки до виконання лабораторних робіт з курсу «Теорія автоматичного 
управління» для студентів спеціальності 6.05020103 «Комп’ютерні системи управління рухомими 
об’єктами» / Сост.: О.Я. Ніконов, О.С. Назаров. – Харків: ХНАДУ, 2013. – 40 с. 

7. Современная теория управления. Методы синтеза и оптимизации систем управления. 
Конспект лекций для студентов специальностей 7.080202 и 7.080201 / сост. Успенский В.Б., 
Шипулина Л.В. – Х.: НТУ «ХПИ», 2013. – 136 с.  

8. Гурко А.Г. Теория автоматического управления / А.Г. Гурко. – Харьков: ХНАДУ, 2009. – 215 с.  
9. Дорф Р.К. Современные системы управления / Р.К. Дорф, Р.Х. Бишоп. – М.: Лаборатория 

Базовых Знаний, 2004. – 832 с.  
10. Егоров А.И. Основы теории управления / А.И. Егоров. – М.: ФИЗМАТЛИТ, 2004. – 504 с.  
11. Александров Є.Є. Автоматичне керування рухомими об’єктами і технологічними 

процессами / Є.Є. Александров, Е.П. Козлов, Б.І. Кузнєцов. – Харків: НТУ «ХПІ», 2002. – 492 с.  
12. Терехов В.А. Нейросетевые системы управления / В.А. Терехов, Д.В. Ефимов, И.Ю. 

Тюкин. – М.: ИПРЖР, 2002. – 480 с.  
13. Филлипс Ч. Системы управления с обратной связью / Ч. Филлипс, Р. Харбор. – М.: 

Лаборатория Базовых знаний, 2001. – 615с. 
14. Сурмин Ю.П. Теория систем и системный анализ : учеб. пособ. / Ю.П. Сурмин. – К: 

МЛУП, 2003. – 368 с. 
15. Крутько П.Д. Обратные задачи динамики в теории автоматического управления. Цикл 

лекций : учеб. пособ. для вузов / П.Д. Крутько. – М.: Машиностроение, 2004. – 576 с. 
16. Круглов В.В. Нечеткая логика и искусственные нейронные сети: учеб. пособ. / В.В. 

Круглов, М.И. Дли, Р.Ю. Голунов. – М.: Физматлит, 2001. – 224 с. 
17. Круглов В.В. Интеллектуальные информационные системы: компьютерная поддержка 

систем нечеткой логики нечеткого вывода / В.В. Круглов, М.И. Дли. – М.: Физматлит, 2002. 
18. Яхъяева Г.Э. Нечеткие множества и нейронные сети: учеб. пособ. / Г.Э. Яхъяева. – М.: 

Интернет-Университет Информационных Технологий; БИНОМ. Лаборатория знаний, 2006. –316 с. 
19. Файловий архів ХНАДУ: http://files.khadi.kharkov.ua/mekhatroniki-transportnikh-

zasobiv/informatiki/item/ Презентації лекцій з дисципліни "Теорія автоматичного управління". 
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