М2.Б 01 Современные проблемы теории управления

Дисциплина изучается на 1 курсе, 1 семестра

1. Краткое содержание дисциплины – изучение современных проблем теории экспертных,  робастных, групповых, многорежимных, нечетких и нейронных систем управления. 
2. Кредитная стоимость дисциплины – 4 кредита ECTS.
3. Цель дисциплины: освоение заданных дисциплинарных компетенций в области современных проблем систем управления.
Цель дисциплины направлена на достижение целей основной образовательной программы: способность к самостоятельному обучению новым методам исследования, изменению научного и научно-производственного профиля своей профессиональной деятельности; способность решать  основные проблемы в области экспертных,  робастных, групповых, многорежимных, нечетких и нейронных систем управления, выбирать методы и средства их решения; способность формировать цели, задачи научных исследований, выбирать методы и средства решения задач разработки групповых, многорежимных, нечетких и нейронных систем управления.

4. Результаты обучения. 
В результате освоения дисциплины студент должен: 

знать: современные подходы и методы построения систем автоматизации и управления сложными динамическими объектами с распределенными параметрами в различных условиях их функционирования при неполном объеме информации об управляемых объектах; 

уметь: применять современные методы синтеза структур и алгоритмов управления систем, исследование систем управления сложными объектами с учетом всех реальных качественных особенностей режимов их работы.

Процесс изучения дисциплины направлен на формирование следующих общенаучных компетенций:
      – способность к усвоению и применению современных методов теории управления групповыми, многорежимными, нечеткими и нейронными управления (ОК-2-3); 
       – способность решать  основные проблемы в области экспертных и робастных систем управления, выбирать методы и средства их решения. (ПК-3-2);  
       – способность формировать цели, задачи научных исследований, выбирать методы и средства решения задач разработки групповых, многорежимных, нечетких и нейронных систем управления (ПК-19-1).

	№ п/п
	Наименование раздела
	Всего часов
	Количество часов

	
	
	
	лекции
	практические занятия
	лабораторные занятия
	самостоятельная работа

	1
	Раздел 1. Основы теории экспертных, робастных систем управления недетерминированными объектами
	54
	2
	10
	-
	42

	2
	Раздел 2 Основы  нечеткого и нейронного управления недетерминированными объектами.
	54
	2
	10
	-
	42

	3
	Итоговая аттестация
	36
	
	
	
	

	ИТОГО
	144
	4
	20
	-
	84


5. Пререквизиты: содержание дисциплины является логическим продолжением содержания дисциплин «Основы теории автоматического управления». «Дискретная математика». «Четкая логика», «Локальных систем управления», «Нечеткая логика».
6. Основная литература: 

1. Хижняков Ю.Н. Современные проблемы теории управления. Учебное пособие. – Пермь. Изд-во ПНИПУ, 2014. – 160 с.

2. Хижняков Ю.Н. Нечеткое, нейронное и гибридное управление. Учебное пособие. – Пермь. Изд-во ПНИПУ, 2013. – 303 с.
3. Гостев В.И. Проектирование нечетких регуляторов для систем автоматического управления. – СПб. : БХВ-Петербург, 2011. – 416 с.

4. Комарцева Л.Г., Максимов А.В. Нейрокомпьютеры: Учеб.пособие. – 2-е изд. перераб. и доп. – М.: Изд-во МГТУ им. Н.Э Баумана, 2004. – 400 с.

5. Хижняков Ю.Н. Алгоритмы нечеткого, нейронного и нейро-нечеткого управления в системах реального времени. Учеб. Пособие. – Пермь: Изд-во Перм. нац. исслед. политехн. ун-та, 2013. – 156 с.
7.  Дополнительная  литература:
1. Никифоров В.О. Адаптивное и робастное управление с компенсацией возмущений. СПб.: Наука.2003. – 282 с.
2. Уотермен Д. Руководство по экспертным системам. Пер. с англ. под ред. В.Л.Стефанюка.– М.: Мир, 1989. – 388 с.
3. Хижняков Ю.Н., Южаков А.А. Релейно-логический метод управления параллельной работой синхронных генераторов. Известия ТПУ, Томск, Т. 316, № 4, 2010. – 156–160.

4. Хижняков Ю.Н. , Южаков А.А. Управление параллельной работой синхронных генераторов в полярной системе координат. М. Мехатроника, Автоматизация, Управление, № 7, 2010. – С.35–40.

5. Рубанов В.Г. Интеллектуальные системы автоматического управления. Нечеткое управление в технических системах: Учебное пособие/ – В.Г. Рубанов, А.Г. Филатов; БГТУ им. В.Г. Шухова. 2-е изд., стер. – Белгород: Изд-во БГТУ им. В.Г.Шухова, 2010 – 170 с.

6. Харитонов В.Л., Хинричсен Д. Устойчивость вложенных семейств полиномов // М.: Автоматика и телемеханика, №3, 1997. – С. 81–92.

7. Пегат А. Нечеткое моделирование и управление (пер. с англ.) М.: Бином. Лаборатория знаний, 2009. – 798 с.

8. Штовба С.Д. Проектирование нечетких систем средствами MATLAB. – М.: Горячая линия.-Телеком, 2007. – 288 с. 

9. Терехов В.А. Нейросетевые системы управления: Учеб. Пособие для вузов / В.А.Терехов, Д.В. Ефимов, И.Ю. Тюкин. – М.: Высш. шк. 2002. – 183 с.

10. Барский А.Б. Нейронные сети: распознавание, управление, принятие решений. – М.: Финансы и статистика, 2004. – 176 с.

11. Гаврилова Т.А., Хорошевский В.Ф. Базы знаний интеллектуальных систем. СПб.Питер, 2001. – 384 с.
8. Координатор: Хижняков Юрий Николаевич, профессор кафедры АТ.
      9. Использование компьютера в разделе 2. Основы  нечеткого и нейронного управления недетерминированными объектами в среде SCADE Suite и MATLAВ. 
     10. Практические работы: Внедрение адаптивных нечетких регуляторов в контурах управления авиационного двигателя ОАО «СТАР»: частоты вращения компрессоров низкого и высокого давления, температуры и давления газов в камере сгорания. 
Преподаватель: профессор Хижняков Ю.Н.
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