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1 СТРУКТУРА ДИСЦИПЛИНЫ

Обеспечивающий факультет ФКТИ

Обеспечивающая кафедра АПУ

Общая трудоемкость (ЗЕТ) 5

Курс 1

Семестр 2

Виды занятий

Лекции (академ. часов) 51

Практические занятия (академ. часов) 17

Иная контактная работа (академ. часов) 3

Все контактные часы (академ. часов) 71

Самостоятельная работа, включая часы на контроль 109
(академ. часов)

Всего (академ. часов) 180
Вид промежуточной аттестации

Экзамен (курс) 1

Курсовая работа (курс) 1
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2 АННОТАЦИЯ ДИСЦИПЛИНЫ

«СОВРЕМЕННЫЕМЕТОДЫ ТЕОРИИ УПРАВЛЕНИЯ»

Цели дисциплины охватывают ряд тематических направлений, связан

ных с современными методами и проблемами теории управления. Концепция

неопределенности в управлении. Интервальные системы управления и робаст

ная устойчивость. Принцип сравнения в управлении. Свойство пассивности.

Параметрический синтез. Аналитическое конструирование агрегированных ре

гуляторов. Метод управляющих функций Ляпунова. Бэкстеппинг. Обратные за

дачи динамики. Синтез робастных систем управления. Линеаризация обратной

связью. Синтез полиномиальных систем управления. Нелинейные динамиче

ские корректирующие устройства. Синергетика и физическая теория управле

ния.

SUBJECT SUMMARY

«MODERNMETHODS OF CONTROL THEORY»

The objectives of the discipline cover a number of thematic areas related to

modern methods and problems of control theory. The concept of uncertainty in con

trol. Interval control system and robust stability. Principle of comparison is in a

control. Property of passivity. Parametrical synthesis. Analytical constructing of

the aggregated regulators. Method of control Lyapunov functions. Backstepping.

Reverse tasks of dynamics. Synthesis of robust control system. Linearizing by a

feedback. Synthesis of polynomial control system. Nonlinear dynamic correcting

devices.
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3 ОБЩИЕ ПОЛОЖЕНИЯ

3.1 Цели и задачи дисциплины

1. Цели дисциплины: освоение заданных компетенций в области современных

проблем теории и практики управления.

2. Задачи дисциплины:

1). Приобретение знаний современных принципов построения, методов анали

за и синтеза систем управления сложными динамическими объектами с сосре

доточенными и распределенными параметрами в различных условиях их функ

ционирования при полном и неполном объемах информации.

2). Формирование умений использования на практике теоретических подходов

и методов исследования и проектирования систем управления техническими

объектами и технологическими процессами в условиях не полностью извест

ной внешней среды с учетом неопределенности математических моделей объ

ектов.

3). Освоение практических навыков, закрепляющих теоретические знания об

исследования и проектирования сложных систем управления с привлечением

современных информационных технологий.

3. Студенты должны получить следующие знания:

современных подходов и методов построения систем автоматизации и управ

ления сложными динамическими объектами с распределенными параметрами

в различных условиях их функционирования при неполном объеме информа

ции об управляемых объектах;

теории экспертных систем управления;

теории робастных систем управления;

теории многорежимного управления;

теории группового управления;
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теории нечетких систем управления;

теории нейронных систем управления.

4. Студенты должны развить умения:

применять современные методы синтеза структур и алгоритмов управляемых

систем, исследования систем управления сложными объектами с учетом всех

реальных качественных особенностей режимов их работы;

применять аппарат экспертных систем;

применять аппарат робастных систем;

применять аппарат групповых систем управления;

применять аппарат систем многорежимного управления;

применять аппарат нечетких систем;

применять аппарат нейронных систем.

5. Овладеть навыками:

использовать аналитические методы исследования сложных систем управле

ния с применением современных информационных технологий и типовых про

граммных средств анализа и синтеза:

применения аппарата экспертных систем;

применения аппарата робастных систем;

применения аппарата групповых систем управления;

применения аппарата систем многорежимного управления;

применения аппарата нечетких систем управления;

применения аппарата нейронных систем управления.

3.2 Место дисциплины в структуре ОПОП

Дисциплина изучается на основе ранее освоенных дисциплин учебного плана:

1. «Идентификация систем управления»

2. «Нелинейное и адаптивное управление в технических системах»
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3. «Проектирование оптимальных систем управления»

4. «Учебная практика (ознакомительная практика)»

и обеспечивает изучение последующих дисциплин:

1. «Компьютерные технологии управления в технических системах»

2. «Нейросетевое управление»

3. «Системы отказоустойчивого управления»
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3.3 Перечень планируемых результатов обучения по дисциплине, соот

несенных с планируемыми результатами освоения образовательной

программы

В результате освоения образовательной программы обучающийся должен

достичь следующие результаты обучения по дисциплине:

Код компетенции/
индикатора
компетенции

Наименование компетенции/индикатора компетенции

ОПК1 Способен анализировать и выявлять естественнонаучную сущность
проблем управления в технических системах на основе положений, за
конов и методов в области естественных наук и математики

ОПК1.1 Знает современные математические, естественнонаучные методы
решения различных задач в профессиональной деятельности

ОПК1.3 Владеет современными методами анализа проблем управления в тех
нических системах

ОПК2 Способен формулировать задачи управления в технических системах и
обосновывать методы их решения

ОПК2.1 Знает основные современные методы решения задач управления втех
нических системах

ОПК2.3 Выбирает обоснованные методы решения задач управления в техни
ческих системах

ОПК6 Способен осуществлять сбор и проводить анализ научнотехнической
информации, обобщать отечественный и зарубежный опыт в области
средств автоматизации и управления

ОПК6.1 Знает методики анализа научнотехнической информации
ОПК6.2 Умеет осуществлять выбор нужных источников отечественной и за

рубежной научнотехнической информации
ОПК8 Способен выбирать методы и разрабатывать системы управления

сложными техническими объектами и технологическими процессами
ОПК8.1 Знает методы анализа систем автоматического управления сложны

ми техническими объектами и технологическими процессами
ОПК8.3 Владеет навыками выбора или разработкиь новых методов проекти

рования систем автоматического управления сложными технически
ми объектами и технологическими процессами

ОПК9 Способен разрабатывать методики и выполнять эксперименты на дей
ствующих объектах с обработкой результатов на основе информацион
ных технологий и технических средств

ОПК9.3 Владеет методиками проведения экспериментов на действующих
объектах и методиками обработки результатов на основе информа
ционных технологий и технических средств

ОПК10 Способен руководить разработкой методических и нормативных доку
ментов, технической документации в области автоматизации техноло
гических процессов и производств, в том числе по жизненному циклу
продукции и ее качеству
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ОПК10.2 Умеет руководить разработкой методических и нормативных доку
ментов, технической документации в области автоматизации тех
нологических процессов и производств
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4 СОДЕРЖАНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ

4.1 Содержание разделов дисциплины

4.1.1 Наименование тем и часы на все виды нагрузки

№
п/п

Наименование темы дисциплины Лек,
ач

Пр,
ач

ИКР,
ач

СР,
ач

1 Введение. Концепция неопределенности в управлении 3 1 1 5
2 Интервальные системы управления 3 1 0 7
3 Принцип сравнения 3 1 0 7
4 Устойчивость «входвыход» 3 1 0 7
5 Пассивные системы 3 1 0 7
6 Классическое ПИДуправление 3 1 0 7
7 Метод ортогональных проекций 3 1 0 7
8 Аналитическое конструирование агрегированных регу

ляторов
3 1 0 7

9 Метод управляющих функций Ляпунова 3 1 0 7
10 Метод попятного синтеза (бэкстеппинг, обратный обход

интеграторов)
3 1 0 7

11 Обратные задачи динамики 3 1 0 7
12 Синтез робастных систем управления 3 1 0 7
13 Методы дифференциальной геометрии 3 1 0 7
14 Синтез полиномиальных систем 3 1 0 5
15 Нелинейная коррекция 3 1 0 5
16 Линейные модели распределенных объектов. Анализ и

моделирование распределенных систем управления
3 1 0 5

17 Синтез регуляторов для систем с распределенными па
раметрами. Заключение

3 1 2 5

Итого, ач 51 17 3 109
Из них ач на контроль 0 0 0 35
Общая трудоемкость освоения, ач/зе 180/5

4.1.2 Содержание
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№
п/п

Наименование темы
дисциплины

Содержание

1 Введение. Концепция неопре
деленности в управлении

Общая характеристика проблем управления в техни
ческих системах; классическая и современная теория
управления. Применение современных методов управ
ления при проектировании реальных технических си
стем и технологических процессов.
Понятие неопределенного объекта, виды неопределен
ностей и их природа. Проблемы управления в условиях
неопределенности.

2 Интервальные системы управ
ления

Понятия интервальных объектов и систем. Интерваль
ный анализ и его применение в теории управления.
Интервальные числа и интервальная арифметика. Ин
тервальные матрицы и операции над ними. Основные
свойства интервальных матричных операций.
Необходимое и достаточное условие устойчивости ин
тервального объекта управления. Устойчивость за
мкнутой интервальной системы управления. Понятие
робастной устойчивости. Полиномы Харитонова. Тео
рема Харитонова. Геометрическая интерпретация ро
бастной устойчивости.

3 Принцип сравнения Экспоненциальная и равномерная устойчивость. Тео
ремыН.Н. Красовского об экспоненциальной устойчи
вости. Устойчивость возмущенной автономной систе
мы.
Асимптотическая устойчивость линеаризованных си
стем. Уравнение Ляпунова. Оценка времени регулиро
вания на основе уравнения Ляпунова.

4 Устойчивость «входвыход» Теорема о малом коэффициенте усиления и ее связь с
круговым критерием абсолютной устойчивости.

5 Пассивные системы Свойство пассивности. Пассивность и устойчивость
по входу. Условие строгой вещественной положитель
ности. Связь пассивности с устойчивостью по Ляпуно
ву и ограниченной устойчивостью. Теорема о пассив
ности системы управления с обратной связью.

6 Классическое ПИДуправле
ние

Метод колебаний ЗиглераНикольса. Методы Зиглера
Никольса и КоэнаКуна, основанные на кривой откли
ка. Метод настройки на модульный оптимум.

7 Метод ортогональных проек
ций

Синтез методами наименьших квадратов и Галеркина.
Постановка параметрического синтеза систем управ
ления методом ортогональных проекций по заданным
показателям качества. Построение желаемого переход
ного процесса. Синтез параметров с учетом условий
абсолютной устойчивости. Нелинейное программиро
вание при параметрическом синтезе.
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№
п/п

Наименование темы
дисциплины

Содержание

8 Аналитическое конструирова
ние агрегированных регулято
ров

Постановка задачи синтеза методом АКАР. Агреги
рованные макропеременные и основные способы их
формирования. Сопровождающие функционалы каче
ства. Базовые функциональные уравнения для опре
деления алгоритмов управления. Основные способы
учета ограничений. АКАР по заданной совокупности
инвариантных многообразий. Скалярное и векторное
управление.

9 Метод управляющих функций
Ляпунова

Управляющие функции Ляпунова. Синтез на осно
ве метода управляющих функций Ляпунова. Формула
Сонтага для аффинных систем управления.

10 Метод попятного синтеза
(бэкстеппинг, обратный обход
интеграторов)

Постановка задачи стабилизации. Виртуальное управ
ление. Расширенная функция управления Ляпунова.
Алгоритм синтеза на примерах.

11 Обратные задачи динамики Постановки прямой и обратной задач динамики. Сим
метрия в задачах управления. Общая методика по
строения алгоритмов управления. Алгоритмы управ
ления свободным и вынужденным движениями линей
ных систем.Метод обратных задач динамики для нели
нейных систем управления.

12 Синтез робастных систем
управления

Нормы передаточных функций. Алгоритм вычисления
∞ нормы матричной передаточной функции системы.
Модели неопределенности объектов управления. По
становка задачи Н∞ управления. Критерий робаст
ной устойчивости замкнутой системы при мультипли
кативной неопределенности ОУ. Универсальный кри
терий синтеза робастных систем управления. Синтез
Н∞ оптимальных регуляторов в среде MATLAB.

13 Методы дифференциальной
геометрии

Основные понятия: векторное поле, производная и
скобки Ли, диффеоморфизм, инволютивность. Лине
аризация обратной связью: по состоянию, по выходу.
Относительный порядок, внешняя и внутренняя дина
мика. Нульдинамика. Синтез алгоритмов стабилиза
ции и слежения.

14 Синтез полиномиальных си
стем

Представление и анализ полиномиальных систем
управления в комплексной области. Методика опре
деления условной передаточной функции полиноми
альной нелинейности в системе. Постановка задачи и
особенности синтеза в комплексночастотной области.
Синтез с использованием частотного критерия абсо
лютной устойчивости. Синтез робастных полиноми
альных систем.

15 Нелинейная коррекция Обоснование необходимости применения нелинейных
динамических корректирующих устройств (НДКУ).
Типы НДКУ. Применение НДКУ для повышения точ
ности и демпфирования колебаний. Компенсация на
сыщения, зоны нечувствительности и гистерезиса с
помощью НДКУ.
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№
п/п

Наименование темы
дисциплины

Содержание

16 Линейные модели распреде
ленных объектов. Анализ и мо
делирование распределенных
систем управления

Описание распределенных объектов дифференциаль
ными уравнениями. Описание распределенных объ
ектов на основе импульсных переходных функций.
Модальное представление распределенных объектов.
Представление распределенных объектов в частот
ной области. Понятие пространственноинвариантных
объектов и систем. Достаточное условие устойчиво
сти распределенных систем. Анализ устойчивости по
дисперсионным соотношениям. Особенности приме
нения критерия Найквиста к пространственноинва
риантным системам. Распределенные звенья. Техни
ческая реализация распределенных звеньев. Распре
деленный высокоточный регулятор. Распределенные
блоки. Методы моделирования распределенных зве
ньев и блоков.

17 Синтез регуляторов для си
стем с распределенными пара
метрами. Заключение

Аналитическое конструирование оптимальных регу
ляторов для процессов, описываемых линейной систе
мой дифференциальных уравнений. Частотный метод
синтеза систем с распределенными параметрами. Син
тез интегрального закона управления. Решение прак
тических задач.
Синтез системы управления температурным полем
пластины конечных размеров. Моделирование работы
замкнутой распределенной системы управления. Мо
делирование температурных полей в пластине конеч
ных размеров.
Реализация распределенных систем автоматического
управления с использованием аналоговой и микро
процессорной техники. Методы реализации входных
воздействий на распределенный объект управления.
Моделирование температурных полей в многослойной
пластине конечных размеров. Понятие устойчивости
вычислительных схем.
Общие подходы к анализу и моделированию техниче
ских объектов и технологических процессов. Пробле
мы и не решенные задачи.
Основные тенденции развития теории управления
сложными техническими объектами.

4.2 Перечень лабораторных работ

Лабораторные работы не предусмотрены.

4.3 Перечень практических занятий
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Наименование практических занятий Количество ауд. часов
1. Реакция распределенных объектов на входные воздействия. 1
2. Построение частотных характеристик и поверхностей распре
деленного объекта управления. 2
3. Распределенные звенья и блоки. 2
4. Моделирование распределенных объектов. 2
5. Синтез распределенного регулятора. 2
6. Анализ замкнутых систем управления. 2
7. Моделирование тепловых полей в многослойной пластине ко
нечных размеров. 2
8. Построение частотных характеристик для тепловых полей
многослойной пластины. 2
9. Синтез регулятора для системы управления тепловыми поля
ми многослойной пластины. Моделирование работы замкнутой
системы управления. 2
Итого 17

4.4 Курсовое проектирование

Цель работы (проекта): Освоение методов и инструментальных средств анализа

и синтеза систем автоматического управления с распределенными параметра

ми.

Содержание работы (проекта): Общая часть задания предусматривает построе

ние математической и компьютерных моделей объекта управления с распреде

ленными параметрами, анализ поведения объектов управления, синтез алгорит

мов управления, анализ и компьютерная имитация системы с распределенными

параметрами.

Персональная часть предусматривает реализацию системы с различными за

данными характеристиками.

По курсовой работе предусмотрены индивидуальные задания.

Пояснительная записка к курсовой работе должна содержать следующие раз

делы:

1. Введение

2. Постановка задачи

3. Построение математической модели
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4. Компьютерное моделирование

5. Заключение

6. Приложения

Требования к оформлению пояснительной записки:

1. Оформляется в виде документа MS Word, шрифт Times New Roman, 12пт.

2. Объем пояснительной записки: 2050 страниц.

3. В пояснительной записке должны быть ссылки на источники из списка ис

пользуемых источников минимальное число источников 2, максимальное 15.

4. Рисунки должны иметь подпись снизу в формате: ”Рисунок №название ри

сунка”, выравнивание посередине.

5. Заголовки таблиц указываются сверху в формате: ”Таблица № название таб

лицы”, выравнивание по правому краю.

Работа сдается преподавателю в печатном виде. Общая часть работы выполня

ется на одну тему, персональная часть разделяется по вариантам.

Темы:

№
п/п

Название темы Перевод темы

1 Синтез регулятора для теплового объекта
управления с распределенными парамет
рами

Controller design for a thermal control
object with distributed parameters

4.5 Реферат

Реферат не предусмотрен.

4.6 Индивидуальное домашнее задание

Индивидуальное домашнее задание не предусмотрено.

4.7 Доклад

Доклад не предусмотрен.
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4.8 Кейс

Кейс не предусмотрен.

4.9 Организацияи учебнометодическое обеспечение самостоятельной ра

боты

Изучение дисциплины сопровождается самостоятельной работой студен

тов с рекомендованными преподавателем литературными источниками и ин

формационными ресурсами сети Интернет.

Планирование времени для изучения дисциплины осуществляется на весь

период обучения, предусматривая при этом регулярное повторение пройденно

го материала. Обучающимся, в рамках внеаудиторной самостоятельной рабо

ты, необходимо регулярно дополнять сведениями из литературных источников

материал, законспектированный на лекциях. При этом на основе изучения ре

комендованной литературы целесообразно составить конспект основных поло

жений, терминов и определений, необходимых для освоения разделов учебной

дисциплины.

Особое место уделяется консультированию, как одной из форм обучения

и контроля самостоятельной работы. Консультирование предполагает особым

образом организованное взаимодействие между преподавателем и студентами,

при этом предполагается, что консультант либо знает готовое решение, которое

он может предписать консультируемому, либо он владеет способами деятель

ности, которые указывают путь решения проблемы.

Текущая СРС Примерная
трудоемкость, ач

Работа с лекционным материалом, с учебной литературой 20
Опережающая самостоятельная работа (изучение нового мате
риала до его изложения на занятиях) 9
Самостоятельное изучение разделов дисциплины 20
Выполнение домашних заданий, домашних контрольных работ 0
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Текущая СРС Примерная
трудоемкость, ач

Подготовка к лабораторным работам, к практическим и семи
нарским занятиям 10
Подготовка к контрольным работам, коллоквиумам 0
Выполнение расчетнографических работ 0
Выполнение курсового проекта или курсовой работы 15
Поиск, изучение и презентация информации по заданной про
блеме, анализ научных публикаций по заданной теме 0
Работа над междисциплинарным проектом 0
Анализ данных по заданной теме, выполнение расчетов, состав
ление схем и моделей, на основе собранных данных 0
Подготовка к зачету, дифференцированному зачету, экзамену 35
ИТОГО СРС 109
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5 Учебнометодическое обеспечение дисциплины

5.1 Перечень основной и дополнительной литературы, необходимой для

освоения дисциплины

№ п/п Название, библиографическое описание Кво
экз. в
библ.

Основная литература
1 Поликарпов, Станислав Константинович. Учебное пособие к самостоя

тельной работе студентов по дисциплине ”Теория управления” [Текст] :
учеб. пособие / С. К. Поликарпов, Л. Н. Рассудов, 1992. 63 с.

67

2 Методические указания к лабораторным работам по дисциплине: Теория
управления и радиоавтоматика [Текст] : учеб. пособие / Сост.: В.Д. Зю
бенко и др.; ЛЭТИ им. В.И. Ульянова (Ленина), 1989. 29 с. с.

13

3 Бруслиновский, Борис Васильевич. Теория управления. Нелинейные дис
кретные системы [Текст] : учеб. пособие / Б.В. Бруслиновский, А.М. Уса
чев, 2005. 87 с.

97

4 Пантелеев, Андрей Владимирович. Теория управления в примерах и за
дачах [Текст] : Учеб. пособие для втузов / А.В. Пантелеев, А.С. Бортаков
ский, 2003. 583 с.

55

5 Теория управления [Текст] : Учеб. для вузов по спец. ”Автоматизация и
управление” / А.А.Алексеев, Д.Х.Имаев, Н.Н.Кузьмин, В.Б.Яковлев, 1999.
434 с.

190

Дополнительная литература
1 Методические указания к лабораторным работам по дисциплине ”Теория

управления ” [Текст] : учеб. пособие / Ленинградский электротехнический
институт им. В.И. Ульянова (Ленина), 1991. 23 с

10

5.2 Перечень ресурсов информационнотелекоммуникационной сети «Ин

тернет», используемых при освоении дисциплины

№ п/п Электронный адрес
1 Электронная библиотека по нелинейной динамикеhttp://scintific.narod.ru/nlib/
2 КУЗНЕЦОВ С.П. ДИНАМИЧЕСКИЙ ХАОС. Курс лекцийhttp://fizmatlit.narod.ru/w

ebrary/kuzn/kuzn.htm
3 MATLABhttp://matlab.exponenta.ru

5.3 Адрес сайта курса

Адрес сайта курса: https://vec.etu.ru/moodle/course/view.php?id=7538
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6 Критерии оценивания и оценочные материалы

6.1 Критерии оценивания

Для дисциплины «Современные методы теории управления» предусмот

рены следующие формы промежуточной аттестации: экзамен.

Экзамен

Оценка Описание
Неудовлетворительно Курс не освоен. Студент испытывает серьезные трудности

при ответе на ключевые вопросы дисциплины
Удовлетворительно Студент в целом овладел курсом, но некоторые разделы

освоены на уровне определений и формулировок
Хорошо Студент овладел курсом, но в отдельных вопросах испыты

вает затруднения. Умеет решать задачи
Отлично Студент демонстрирует полное овладение курсом, спосо

бен применять полученные знания при решении конкрет
ных задач
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Особенности допуска

Студент допускается к экзамену при условии выполнения и защиты всех

практических работ, выполнении и защиты курсовой работы. Обязательно по

сещение не менее 80% лекций.

Экзамен проводится в устной форме по билетам. Каждый билет содержит два

теоретических вопроса. Время на подготовку ограничено.

6.2 Оценочные материалы для проведения текущего контроля и проме

жуточной аттестации обучающихся по дисциплине

Вопросы к экзамену

№ п/п Описание
1 Интервальный анализ и его применение в теории управления.
2 Теорема Харитонова.
3 Теоремы Н.Н. Красовского об экспоненциальной устойчивости.
4 Уравнение Ляпунова.
5 Теорема о пассивности системы управления с обратной связью.
6 Метод колебаний ЗиглераНикольса.
7 Методы ЗиглераНикольса и КоэнаКуна, основанные на кривой отклика.
8 Синтез методами наименьших квадратов и Галеркина.
9 Постановка задачи синтеза методом АКАР.
10 Постановка задачи Н∞ управления.
11 Гипотеза ЙоркаКаплана.
12 Регуляризация алгоритмов настройки.
13 Теорема о существовании непустого множества робастных стабилизаторов.
14 Фазовый портрет динамической системы второго порядка.
15 Взаимнопростая факторизация.
16 Градиентные процедуры.
17 Проблема измерения полного вектора переменных движения.
18 Графический критерий ПоляковаЦыпкина.
19 Критерий странности, размерность аттрактора.
20 Бифуркация удвоения периода цикла.

Форма билета

Министерство науки и высшего образования Российской Федерации

ФГАОУ ВО «СанктПетербургский государственный электротехнический
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университет «ЛЭТИ» имени В.И. Ульянова (Ленина)»

ЭКЗАМЕНАЦИОННЫЙ БИЛЕТ№ 1

Дисциплина Современные методы теории управления  ФКТИ

1. Уравнение Ляпунова. 

2. Теорема Харитонова. 

 

УТВЕРЖДАЮ

Заведующий кафедрой                                                   М.Ю. Шестопалов

Весь комплект контрольноизмерительныхматериалов для проверки сфор

мированности компетенции (индикатора компетенции) размещен в закрытой

части по адресу, указанному в п. 5.3
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6.3 График текущего контроля успеваемости

Неделя Темы занятий Вид контроля
1
2
3
4
5

Интервальные системы управления

Практическая работа
6
7
8
9
10
11

Классическое ПИДуправление

Практическая работа
12
13
14
15
16
17

Синтез робастных систем управления

Защита КР / КП

6.4 Методика текущего контроля

на лекционных занятиях

Текущий контроль включает в себя контроль посещаемости (не менее 80

% занятий), по результатам которого студент получает допуск на экзамен.

на практических занятиях

Текущий контроль включает в себя контроль посещаемости (не менее 80

% занятий), по результатам которого студент получает допуск на экзамен.

В ходе проведения практических занятий целесообразно привлечение сту

дентов к как можно более активному участию в дискуссиях, решении задач,

обсуждениях и т. д. При этом активность студентов также может учитывать

ся преподавателем, как один из способов текущего контроля на практических

занятиях.

самостоятельной работы студентов
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Контроль самостоятельной работы студентов осуществляется на лекци

онных и практических занятиях студентов по методикам, описанным выше.

при выполнении курсовой работы

Текущий контроль при выполнении курсовой работы осуществляется в

соответствии с методическими указаниями по курсовому проектированию и за

данием на курсовую проект работу.

Оформление пояснительной записки выполняется в соответствии с тре

бованиями к студенческим работам, принятым в СПбГЭТУ.

Защита курсовой работы осуществляется в соответствии с требованиями

«Положения о промежуточной аттестации».

Курсовая работа оценивается по четырехбалльной шкале:

Оценка ”отлично” выставляется за курсовую работу, которая содержит

грамотно изложенный материал, с соответствующими выводами и обоснован

ными предложениями.

Оценка ”хорошо” выставляется за грамотно выполненную во всех отно

шениях курсовую работу при наличии небольших недочетов в ее содержании

или оформлении.

Оценка ”удовлетворительно” выставляется за курсовую работу, которая

удовлетворяет всем предъявляемым требованиям, в ней просматривается непо

следовательность изложения материала, представлены необоснованные выво

ды и предложения.

Оценка ”неудовлетворительно” выставляется за курсовую работу, кото

рая не содержит анализа и практического исследования деятельности объекта,

выводы и предложения носят декларативный характер.
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7 Описание информационных технологий и материальнотехнической базы

Тип занятий Тип помещения Требования к
помещению

Требования к
программному
обеспечению

Лекция Лекционная аудито
рия

Количество посадочных
мест – в соответствии с
контингентом, рабочее
место преподавателя,
проектор, экран, ноутбук

1) Windows
ХР и выше; 2)
Microsoft Office
2007 и выше

Практические заня
тия

Аудитория Количество посадочных
мест – в соответствии с
контингентом, рабочее
место преподавателя,
доска

Самостоятельная ра
бота

Помещение для са
мостоятельной рабо
та

Оснащено компьютерной
техникой с возможностью
подключения к сети «Ин
тернет» и обеспечением
доступа в электрон
ную информационно
образовательную среду
университета.

1) Windows ХР
и выше;
2) Microsoft
Office 2007 и
выше
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8 Адаптация рабочей программы для лиц с ОВЗ

Адаптированная программа разрабатывается при наличии заявления со

стороны обучающегося (родителей, законных представителей) и медицинских

показаний (рекомендациями психологомедикопедагогической комиссии). Для

инвалидов адаптированная образовательная программа разрабатывается в соот

ветствии с индивидуальной программой реабилитации.
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ЛИСТ РЕГИСТРАЦИИ ИЗМЕНЕНИЙ

№
п/п

Дата Изменение Дата и номер протокола
заседания УМК

Автор Начальник
ОМОЛА
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