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ЗАГАЛЬНА ІНФОРМАЦІЯ ПРО ДИСЦИПЛІНУ  

Анотація Дисципліна спрямована на ознайомлення з основними принципами побудови  адаптивних і оптимальних систем автоматичного 
керування технологічними процесами ливарного виробництва 

Мета та цілі 
Виробити у аспіранта здатність розробляти схеми автоматичного керування технологічними процесами ливарного виробництва та 
створювати прогнозні моделі для оцінки стану складних систем ливарного виробництва; здатність впровадження сучасних 
комп’ютерних технологій для дослідження та випробування ливарного виробництва. 

Формат Лекції. Підсумковий контроль - іспит 

Результати навчання  Аргументувати способи керування технологічним процесом ливарного виробництва та створювати -прогнозні моделі для оцінки стану 
системи, які дозволяють цілеспрямовано підходити до виробу виливків із заданими фізико-хімічними властивостями 

Обсяг Загальний обсяг дисципліни 150 год.: лекції – 50 год., самостійна робота – 100 год. 

Пререквізити «Автоматизація ливарного виробництва», «Технологія глобальних і локальних мережевих систем в ливарному виробництві» 

Вимоги 
викладача 

Аспірант зобов'язаний відвідувати всі заняття згідно розкладу, не спізнюватися. Дотримуватися етики поведінки. Працювати з  
навчальною та додатковою літературою, з літературою на електронних носіях і в Інтернеті. При пропуску лекційних занять проводиться 
усна співбесіда за темою. Для оволодіння необхідною якістю освіти з дисципліни потрібні відвідуваність і регулярна підготовленість до 
занять та виконання індивідуального завдання (реферату). Без особистої присутності аспіранта підсумковий контроль не проводиться. 

 

 



СТРУКТУРА  ДИСЦИПЛІНИ  

Лекція 1 Поняття про адаптивне керування. Функціональні схеми 
адаптивних систем и їх  класифікація 
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Особливості функціонування оптимальних систем 

Лекція 2 Оптимальні системи  автоматичного керування: 
Класифікація оптимальних систем автоматичного керування.   
Оптимальне керування лінійними автономними об’єктами  

Основні положення принципу максимуму Понтрягіна. 

Лекція 3 Принцип побудови екстремальних систем автоматичного 
керування: загальні поняття про екстремальне керування. 
Принцип побудови одномірних екстремальних систем 
автоматичного керування 

Показники якості систем екстремального керування. Методи пошуку 
багатовимірних систем екстремального керування 

Лекція 4 Адаптивні системи автоматичного керування: принципи будови і 
основні задачі керування. Функціональні схеми і елементи систем 
адаптації.     Методи синтезу основного контуру адаптивної 
системи координатнопараметричного керування 

Метод синтезу узагальненого налагоджуваного об’єкта керування на 
основі теорії інваріантності  
 

Лекція 5 Синтез адаптивних систем автоматичного керування з певним 
критерієм оптимізації.    Алгоритм функціонування контурів 
адаптації системи автоматизованого керування з еталонною 
моделлю 

Алгоритм функціонування контурів адаптації, отриманих на основі 
прямого методу Ляпунова 
 

Лекція 6 Методи побудови математичних моделей  динамічних об’єктів.  . 
Властивості операторних впливів. Методи синтезу адаптивних 
моделей, апроксимуючих динамічні процеси об’єктів керування  

Математичні моделі динамічних об’єктів та особливості їх 
представлення 

Лекція 7 
Задачі адаптивної ідентифікації в задачах керування. Синтез 
структур систем адаптивної ідентифікації з налаштуванням 
коефіцієнтів апроксимуючих функцій  

 Синтез структур систем адаптивної ідентифікації при невідомих 
полюсах передаточної функції 
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ПЕРЕЛІК  ЗАПИТАНЬ  ДЛЯ  ПІДГОТОВКИ  ДО  ІСПИТУ  

 
Особливості функціонування оптимальних систем. Основні положення принципу максимуму Понтрягіна, переваги і недоліки динамічного 
програмування Р. Белмана. Елементи, з яких складається регулятор, здійснюючий оптимальне керування лінійним автономним об’єктом. Основні 
рівняння принципу максимуму, що використовуються в процесі синтезу оптимальних систем. Фізичний зміст принципу максимуму. Основний принцип 
роботи системи екстремального керування. Етапи пошуку екстремуму. Взаємозв’язок швидкості пошуку екстремуму з вибором кроку екстремальної 
системи керування крокового типу. Функціональна схема принципу роботи без пошукових адаптивних систем керування. Формування текучого та 
потрібного значення міри якості. Особливості методу синтезу узагальненого наладжуваного об’єкта керування  на основі теорії інваріантності. Принципи 
координатно параметричного керування. Класифікація адаптивних систем автоматичного керування. Особливості вибору функції Ляпунова в системі автоматичного 
керування з еталонною моделлю на основі прямого метода Ляпунова.  Принцип роботи системи автоматичного керування з контролем частотних характеристик.  
Вимоги до вибору моделі еталону. Особливості алгоритму функціонування контурів адаптації, побудованих на основі прямого методу Ляпунова. Формування 
апроксимуючої функції Якобі в задачах ідентифікації динамічних об’єктів. Особливості аналітичного методу побудови моделі динамічного об’єкту. Особливості 
алгоритму ідентифікації структури і параметрів об’єкту при експериментальному методі ідентифікації. Роль аналітичного методу при побудові моделі динамічного 
об’єкту  в комбінованому способі ідентифікації. Основні види моделей динамічних об’єктів. Переваги і недоліки трьох методів синтезу адаптивних моделей. Рівняння 
апроксимуючих функцій Лагеррв. Ідея методу синтезу моделей з довільно заданими полюсами. Положення, на яких грунтується метод синтезу моделей з 
налаштованими нулями і полюсами передаточної функції.  
 
 

ПЕРЕЛІК ОБЛАДНАННЯ  

Комп’ютер з двома моніторами на базі процесора Intel Corei 3220 - 4 шт. Комп’ютер з монітором на базі процесора Intel Celeron G465  -1 шт.  
Комп’ютер з монітором на базі процесора AMD AM3 FX-8120  - 1шт. 

СИСТЕМА  ОЦІНЮВАННЯ  
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Сума балів за всі види 
навчальної діяльності Оцінка ЕСТS Оцінка за національною шкалою 
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Бали нараховуються за наступним 
співвідношенням: 
• виконання індивідуального завдання: 20% 
семестрової оцінки; 
• самостійна робота: 20% семестрової оцінки; 
• іспит: 60% семестрової оцінки 

90-100 А відмінно 
82-89 В 

добре 
74-81 С 
64-73 D 

задовільно 
60-63 Е 

35-59 FХ незадовільно з можливістю повторного 
складання 

0-34 F незадовільно з обов'язковим повторним 
вивченням дисципліни 

НОРМИ  АКАДЕМІЧНОЇ  ЕТИКИ  

Аспірант повинен дотримуватися «Кодексу етики академічних взаємовідносин та доброчесності НТУ «ХПІ»»: виявляти дисциплінованість, вихованість, 
доброзичливість, чесність, відповідальність. Конфліктні ситуації повинні відкрито обговорюватися в навчальних групах з викладачем, а при 
нерозв'язності конфлікту доводитися до співробітників відділу аспірантури. 

Силабус за змістом повністю відповідає робочій програмі навчальної дисципліни 

 


