


1. ЦЕЛИ И ЗАДАЧИ ДИСЦИПЛИНЫ  

1.1. Цели дисциплины  
 

Обеспечение базовой подготовки студентов в области робастных и адап-
тивных систем управления электроприводами, а также формирование у студен-
тов способности понимать основные проблемы в своей предметной области, вы-
бирать методы и средства их решения; способности использовать результаты 
освоения дисциплин программы магистратуры; способности самостоятельно 
приобретать и использовать в практической деятельности новые знания и уме-
ния в своей предметной области; способности к организации и проведению экс-
периментальных исследований и компьютерного моделирования с применением 
современных средств и методов; способности выбирать методы и разрабатывать 
алгоритмы решения задач управления в технических системах.  

 

1.2. Задачи освоения дисциплины  
 – приобрести знания об основных принципах построения робастных и 

адаптивных систем управления; 
– овладеть методами синтеза алгоритмов адаптивного управления объек-

тами разнообразного назначения;  

– получить навыки применения современных программных средств для 
исследования робастных и адаптивных систем управления. 

2. МЕСТО ДИСЦИПЛИНЫ В СТРУКТУРЕ ОПОП  
Дисциплина «Робастные и адаптивные системы управления электропри-

водами» относится к дисциплинам части, формируемой участниками образова-
тельных отношений (дисциплина по выбору) блока Б1.  

3. ПЕРЕЧЕНЬ ПЛАНИРУЕМЫХ РЕЗУЛЬТАТОВ ОБУЧЕНИЯ ПО ДИС-
ЦИПЛИНЕ  

Процесс изучения дисциплины «Робастные и адаптивные системы управ-
ления электроприводами» направлен на формирование следующих компетен-
ций:  

ПК-1 - Способен разрабатывать проекты системы электропривода  

ПК-2 - Способен проводить научно-исследовательские и опытно-кон-
структорские разработки при исследовании самостоятельных тем   

 

Компетенция  
Результаты обучения, характеризующие  

сформированность компетенции  

ПК-1 Знать основы математических методов, на которых бази-
руется построение робастных и адаптивных систем 

Уметь осуществлять синтез, проводить анализ и модели-
рование робастных и адаптивных систем управления с 
применением пакетов прикладных программ; осваивать 
новые достижения теории робастного и адаптивного 
управления и применять их в своей производственной де-
ятельности 



Владеть опытом применения методов современной тео-
рии управления , необходимых для анализа и синтеза ро-
бастных и адаптивных систем управления на базе про-
мышленных микропроцессорных контроллеров. 

ПК-2 Знать основные схемы систем робастного и адаптивного 
управления, их состав и особенности функционирования 

Уметь осуществлять программно-аппаратную реализа-
цию адаптивных систем различного типа; находить и ис-
пользовать научно-техническую информацию в исследу-
емой области из различных ресурсов, включая информа-
цию на английском языке. 
Владеть опытом компьютерного моделирования робаст-
ных и адаптивных систем управления; опытом использо-
вания в ходе проведения исследований научно- техниче-
ской информации, internet-ресурсов, баз данных и ката-
логов, электронных журналов и поисковых ресурсов. 

                  

4. ОБЪЕМ ДИСЦИПЛИНЫ 

 

Общая трудоемкость дисциплины «Робастные и адаптивные системы 

управления электроприводами» составляет 5 з.е.  

Распределение трудоемкости дисциплины по видам занятий  

 

очная форма обучения 

  

Виды учебной работы 
Всего 
часов 

Семестры    

3    

Аудиторные занятия (всего) 54 54    

В том числе:      

Лекции 18 18    

Практические занятия (ПЗ) 18 18    

Лабораторные работы (ЛР) 18 18    

Самостоятельная работа 126 126    

Курсовая работа + +    

Виды промежуточной аттестации - зачет с 
оценкой 

+ + 
   

Общая трудоемкость: 
академические часы 

зач.ед. 

 

180 

5 

 

180 

5 

   

                  

 

 

 

 



5. СОДЕРЖАНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ)  

5.1 Содержание разделов дисциплины и распределение трудоемкости 

по видам занятий  

очная форма обучения  
 

№ п/п Наименование темы Содержание раздела Лекц 
Прак 

зан. 
Лаб. 
зан. СРС 

Всего, 
час 

1 Понятие об робастном 
и адаптивном управле-
нии 

Общие определения. Критерии оптимальности 
систем автоматического регулирования. Огра-
ничения фазовых координат и управления. За-
дачи оптимизации. Классификация робастных 
и адаптивных систем. 

4 2 4 20 30 

2 Общая характеристика 
математических моде-
лей объектов и систем 
оптимизации 

Типовые формы уравнений. Общие понятия об 
идентификации. Компенсационные методы 
идентификации статики объектов. Методы 
идентификации динамики нестационарных 
объектов. Оценка свойств объектов по их ма-
тематическим моделям. Оценивание вектора 
состояния.  

4 2 4 20 30 

3 Методы синтеза ро-
бастных и адаптивных 
систем 

Методы синтеза алгоритмов робастных управ-
лений объектами в статических и установив-
шихся режимах. Классический метод вариаци-
онного исчисления. Метод динамического 
программирования. 
 

4 2 4 20 30 

4 Методы синтеза ро-
бастных и адаптивных 
систем 

Методы синтеза робастных систем при слу-
чайных сигналах. Методы расчета робастных 
значений параметров. Особенности примене-
ния типовых методов синтеза робастных урав-
нений в задачах векторной оптимизации объ-
ектов. 

2 4 2 22 30 

5 Построение адаптив-
ных и робастных си-
стем 

Принципы построения экстремальных систем. 
Примеры задач экстремального управления. 
Построение одномерных экстремальных си-
стем. Принципы построения оптимальных по 
быстродействию систем. Теорема об n интер-
валах. Примеры синтеза оптимальных по 
быстродействию линейных систем. 
 

2 4 2 22 30 

6 Построение адаптив-
ных и робастных си-
стем 

Принцип построения оптимальных по точно-
сти систем. Примеры синтеза оптимальных по 
точности систем при детерминированных сиг-
налах. Принципы построения самонастраива-
ющихся систем. Особенности самонастраива-
ющихся систем. Системы, самонастраиваю-
щиеся по сигналам внешних воздействий. Си-
стемы, самонастраивающиеся по динамиче-
ским характеристикам объектов. Построение 
систем, самонастраивающихся по сигналам 
внешних воздействий и динамическим харак-
теристикам объектов 

2 4 2 22 30 

Итого 18 18 18 126 180 

                  



6. ПРИМЕРНАЯ ТЕМАТИКА КУРСОВЫХ ПРОЕКТОВ (РАБОТ)  

И КОНТРОЛЬНЫХ РАБОТ  
В соответствии с учебным планом освоение дисциплины предусматривает 

выполнение курсовой работы в 3 семестре для очной формы обучения.  

Примерная тематика курсовой работы: «Динамические свойства экстре-
мальных систем с измерением производных»  

Задачи, решаемые при выполнении курсовой работы:  

• Разработать адаптивную систему управления (параметрическая 
настройка) промышленным роботом инвариантную возмущающему воздей-
ствию 

• Разработать адаптивную систему управления (сигнальная настройка) 
промышленным роботом инвариантную возмущающему воздействию. 

Курсовая работа включат в себя графическую часть и расчетно-поясни-
тельную записку.  

                  

7. ОЦЕНОЧНЫЕ МАТЕРИАЛЫ ДЛЯ ПРОВЕДЕНИЯ ПРОМЕЖУТОЧ-
НОЙ АТТЕСТАЦИИ ОБУЧАЮЩИХСЯ ПО ДИСЦИПЛИНЕ  

7.1. Описание показателей и критериев оценивания компетенций на 

различных этапах их формирования, описание шкал оценивания  

7.1.1 Этап текущего контроля  

Результаты текущего контроля знаний и межсессионной аттестации оце-
ниваются по следующей системе:  

«аттестован»;  

«не аттестован». 
  

Компе-  

тенция  

Результаты обучения, характе-
ризующие  

сформированность компетенции 
Критерии  

оценивания  
Аттестован  Не аттестован  

ПК-1 знать основы математиче-
ских методов, на которых 
базируется построение ро-
бастных и адаптивных си-
стем 

Активная работа на практиче-
ских занятиях 

Выполнение ра-
бот в срок, 

предусмотрен-
ный в рабочих 

программах 

Невыполнение работ 
в срок, предусмот-
ренный в рабочих 

программах 

уметь осуществлять синтез, 
проводить анализ и модели-
рование робастных и адап-
тивных систем управления с 
применением пакетов при-
кладных программ; осваи-
вать новые достижения тео-
рии робастного и адаптив-
ного управления и приме-
нять их в своей производ-
ственной деятельности 

Активная работа на практиче-
ских занятиях 

Выполнение ра-
бот в срок, 

предусмотрен-
ный в рабочих 

программах 

Невыполнение работ 
в срок, предусмот-
ренный в рабочих 

программах 

владеть опытом применения 
методов современной тео-
рии управления , необходи-
мых для анализа и синтеза 
робастных и адаптивных си-
стем управления на базе 
промышленных микропро-
цессорных контроллеров. 

Активная работа на практиче-
ских занятиях 

Выполнение ра-
бот в срок, 

предусмотрен-
ный в рабочих 

программах 

Невыполнение работ 
в срок, предусмот-
ренный в рабочих 

программах 



ПК-2 знать основные схемы си-
стем робастного и адаптив-
ного управления, их состав и 
особенности функциониро-
вания 

Активная работа на практиче-
ских занятиях 

Выполнение ра-
бот в срок, 

предусмотрен-
ный в рабочих 

программах 

Невыполнение работ 
в срок, предусмот-
ренный в рабочих 

программах 

уметь осуществлять про-
граммно-аппаратную реали-
зацию адаптивных систем 
различного типа; находить и 
использовать научно-техни-
ческую информацию в ис-
следуемой области из раз-
личных ресурсов, включая 
информацию на английском 
языке. 

Активная работа на практиче-
ских занятиях 

Выполнение ра-
бот в срок, 

предусмотрен-
ный в рабочих 

программах 

Невыполнение работ 
в срок, предусмот-
ренный в рабочих 

программах 

владеть опытом компьютер-
ного моделирования робаст-
ных и адаптивных систем 
управления; опытом исполь-
зования в ходе проведения 
исследований научно- тех-
нической информации, inter-

net-ресурсов, баз данных и 
каталогов, электронных 
журналов и поисковых ре-
сурсов. 

Активная работа на практиче-
ских занятиях 

Выполнение ра-
бот в срок, 

предусмотрен-
ный в рабочих 

программах 

Невыполнение работ 
в срок, предусмот-
ренный в рабочих 

программах 

7.1.2 Этап промежуточного контроля знаний  
Результаты промежуточного контроля знаний оцениваются в 3 семестре 

для очной формы обучения по четырехбалльной системе:  

«отлично»;  

«хорошо»;  

«удовлетворительно»;  

«неудовлетворительно».  

Компе-  

тенция  

Результаты обуче-
ния, характеризую-

щие  

сформированность 
компетенции  

Критерии  

оценивания  
Отлично  Хорошо  Удовл.  Неудовл.  

 

ПК-1 знать основы ма-
тематических 
методов, на ко-
торых базиру-
ется построение 
робастных и 
адаптивных си-
стем 

Тест Выполнение 
теста на 90- 

100% 

Выполнение 
теста на 80- 

90% 

Выполнение 
теста на 70- 

80% 

В тесте ме-
нее 70% 

правильных 
ответов 

 

уметь осуществ-
лять синтез, про-
водить анализ и 
моделирование 
робастных и 
адаптивных си-
стем управления 
с применением 
пакетов при-
кладных про-
грамм; осваивать 
новые достиже-
ния теории ро-
бастного и адап-

Решение 
стандартных 
практических 
задач 

Задачи ре-
шены в пол-

ном объеме и 
получены вер-

ные ответы 

Продемонстр 
ирован верный 
ход решения 

всех, но не по-
лучен верный 
ответ во всех 

задачах 

Продемонстр 
ирован верный 
ход решения в 
большинстве 

задач 

Задачи не 
решены 

 



тивного управле-
ния и применять 
их в своей про-
изводственной 
деятельности 

владеть опытом 
применения ме-
тодов современ-
ной теории 
управления , не-
обходимых для 
анализа и син-
теза робастных и 
адаптивных си-
стем управления 
на базе промыш-
ленных микро-
процессорных 
контроллеров. 

Решение при-
кладных задач 
в конкретной 
предметной об-
ласти 

Задачи ре-
шены в пол-

ном объеме и 
получены вер-

ные ответы 

Продемонстр 
ирован верный 
ход решения 

всех, но не по-
лучен верный 
ответ во всех 

задачах 

Продемонстр 
ирован верный 
ход решения в 
большинстве 

задач 

Задачи не 
решены 

 

ПК-2 знать основные 
схемы систем 
робастного и 
адаптивного 
управления, их 
состав и особен-
ности функцио-
нирования 

Тест Выполнение 
теста на 90- 

100% 

Выполнение 
теста на 80- 

90% 

Выполнение 
теста на 70- 

80% 

В тесте ме-
нее 70% 

правильных 
ответов 

 

уметь осуществ-
лять програм-
мно-аппаратную 
реализацию 
адаптивных си-
стем различного 
типа; находить и 
использовать 
научно-техниче-
скую информа-
цию в исследуе-
мой области из 
различных ре-
сурсов, включая 
информацию на 
английском 
языке. 

Решение 
стандартных 
практических 
задач 

Задачи ре-
шены в пол-

ном объеме и 
получены вер-

ные ответы 

Продемонстр 
ирован верный 
ход решения 

всех, но не по-
лучен верный 
ответ во всех 

задачах 

Продемонстр 
ирован верный 
ход решения в 
большинстве 

задач 

Задачи не 
решены 

 

владеть опытом 
компьютерного 
моделирования 
робастных и 
адаптивных си-
стем управле-
ния; опытом ис-
пользования в 
ходе проведения 
исследований 
научно- техниче-
ской информа-
ции, internet-

ресурсов, баз 
данных и катало-
гов, электрон-
ных журналов и 
поисковых ре-
сурсов 

Решение при-
кладных задач 
в конкретной 
предметной об-
ласти 

Задачи ре-
шены в пол-

ном объеме и 
получены вер-

ные ответы 

Продемонстр 
ирован верный 
ход решения 

всех, но не по-
лучен верный 
ответ во всех 

задачах 

Продемонстр 
ирован верный 
ход решения в 
большинстве 

задач 

Задачи не 

решены 
 



 

7.2 Примерный перечень оценочных средств (типовые контрольные 

задания или иные материалы, необходимые для оценки знаний, умений, 
навыков и (или) опыта деятельности) 

 

7.2.1 Примерный перечень заданий для подготовки к тестированию 

 

Вопрос №1 

 
 

Вопрос №2 

 
 

 

 

 



Вопрос №3 

 
 

Вопрос №4 

 
 

Вопрос №5 

 
 

Вопрос №6 

 



Вопрос №7 

 
Вопрос №8 

 
Вопрос №9 

 
Вопрос №10 

 

 



7.2.2 Примерный перечень заданий для решения стандартных задач 

 

Вопрос №1 

 
Вопрос №2 

 
Вопрос №3 

 
 



Вопрос №4 

 
Вопрос №5 

 



Вопрос №6 

 
 

Вопрос №7 

 
 

Вопрос №8 

 
 



 

Вопрос №9 

 

 
 

Вопрос №10 

 

 
 

7.2.3 Примерный перечень заданий для решения прикладных задач 
 

Вопрос №1 

 
 

 

 



Вопрос №2 

 
Вопрос №3 

 
Вопрос №4 

 



Вопрос №5 

 

 

 
 

 

 

 

 



Вопрос №6 

 

 
 

 



Вопрос №7 

 
Вопрос №8 

 
 

 



Вопрос №9 

 
Вопрос №10 

 
Задача №1. По заданному уравнению объекта в виде квадратичной формы 

разработать алгоритм поиска экстремума с использованием регулярных методов 
поиска: 

1)Гаусса-Зейделя 

2)Градиента 

3)Наискорейшего спуска 

Задача №2. Разработать функциональную и структурную схемы экстре-
мальной системы с поиском по приращению. Определить алгоритм работы регу-
лятора. Составить программу решения дифференциального уравнения замкну-
той системы и определить показатели качества системы: быстродействие, пе-
риод, потери, амплитуду изменения координаты объекта. 

Объект описывается уравнением: y=-kx 

Задача №3. Исследовать экстремальную систему с объектом третьего по-
рядка методом гармонической линеаризации. Динамические параметры даны в 
таблице согласно варианту. Использовать аналитический и графо-аналитиче-
ский расчеты. 

7.2.4 Примерный перечень вопросов для подготовки к зачету с оцен-
кой 

1. Понятие об робастном и адаптивном управлении 

2. Общая характеристика математических моделей объектов и систем 
оптимизации 

3. Методы синтеза робастных и адаптивных систем 

4. Методы синтеза робастных и адаптивных систем 

5. Построение адаптивных и робастных систем 

6. Построение адаптивных и робастных систем 



7. Экстремальная система с объектом высокого порядка. 
8. Фазовый метод исследования экстремальных систем. 
9. Приближенный метод исследования экстремальных систем. 
10. Метод логарифмических характеристик для анализа и синтеза си-

стем. 
11. Аналитические беспоисковые самонастраивающиеся системы. 
12. Самонастраивающаяся система с обработкой внешних воздействий. 
13. Самонастраивающаяся система с алгоритмом обработки динамиче-

ских свойств объектов управления. 
14. Самонастраивающаяся система с использованием автоколебатель-

ного режима. 
15. Самонастраивающаяся система с переменной структурой и исполь-

зованием скользящего режима. 

16. Обучающие системы. Алгоритм обучения. Распознание и классифи-
кация 

17. Роботы и сенсорные устройства. Области применения. 
 

7.2.5 Примерный перечень вопросов для подготовки к экзамену  
 

Не предусмотрено учебным планом. 

 

 

7.2.6. Методика выставления оценки при проведении промежуточной 

аттестации  
 

Зачет проводится по тест-билетам, каждый из которых содержит 5 вопро-
сов. Каждый правильный ответ на вопрос в тесте оценивается 1 баллом, Макси-
мальное количество набранных баллов – 5. 

1. Оценка «зачтено» ставится в случае, если студент набрал от 3 до 5 бал-
лов.  

2. Оценка «не зачтено» ставится в случае, если студент набрал от 1 до 2 
баллов 

 

7.2.7 Паспорт оценочных материалов  

№ п/п  
Контролируемые разделы (темы) 

дисциплины  

Код 
контролируемой 

компетенции  

Наименование 
оценочного средства  

1 Понятие об робастном и адаптив-
ном управлении 

ПК-1, ПК-2 Тест, контрольная ра-
бота, защита лаборатор-
ных работ, защита ре-
ферата, требования к 
курсовому проекту…. 

2 Общая характеристика математи-
ческих моделей объектов и си-
стем оптимизации 

ПК-1, ПК-2 Тест, контрольная ра-
бота, защита лаборатор-
ных работ, защита ре-
ферата, требования к 
курсовому проекту…. 



3 Методы синтеза робастных и 
адаптивных систем 

ПК-1, ПК-2 Тест, контрольная ра-
бота, защита лаборатор-
ных работ, защита ре-
ферата, требования к 
курсовому проекту…. 

4 Методы синтеза робастных и 
адаптивных систем 

ПК-1, ПК-2 Тест, контрольная ра-
бота, защита лаборатор-
ных работ, защита ре-
ферата, требования к 
курсовому проекту…. 

5 Построение адаптивных и ро-
бастных систем 

ПК-1, ПК-2 Тест, контрольная ра-
бота, защита лаборатор-
ных работ, защита ре-
ферата, требования к 
курсовому проекту…. 

6 Построение адаптивных и ро-
бастных систем 

ПК-1, ПК-2 Тест, контрольная ра-
бота, защита лаборатор-
ных работ, защита ре-
ферата, требования к 
курсовому проекту…. 

 

7.3. Методические материалы, определяющие процедуры оценивания 

знаний, умений, навыков и (или) опыта деятельности  
 

Тестирование осуществляется, либо при помощи компьютерной системы 

тестирования, либо с использованием выданных тест-заданий на бумажном но-
сителе. Время тестирования 30 мин. Затем осуществляется проверка теста экза-
менатором и выставляется оценка согласно методики выставления оценки при 

проведении промежуточной аттестации.  

Решение стандартных задач осуществляется, либо при помощи компью-
терной системы тестирования, либо с использованием выданных задач на бу-
мажном носителе. Время решения задач 30 мин. Затем осуществляется проверка 

решения задач экзаменатором и выставляется оценка, согласно методики вы-
ставления оценки при проведении промежуточной аттестации.  

Решение прикладных задач осуществляется, либо при помощи компью-
терной системы тестирования, либо с использованием выданных задач на бу-
мажном носителе. Время решения задач 30 мин. Затем осуществляется проверка 

решения задач экзаменатором и выставляется оценка, согласно методики вы-
ставления оценки при проведении промежуточной аттестации.  

Защита курсовой работы, курсового проекта или отчета по всем видам 

практик осуществляется согласно требованиям, предъявляемым к работе, опи-
санным в методических материалах. Примерное время защиты на одного 

студента составляет 20 мин.  

 

 

 

                  



8 УЧЕБНО МЕТОДИЧЕСКОЕ И ИНФОРМАЦИОННОЕ  

ОБЕСПЕЧЕНИЕ ДИСЦИПЛИНЫ)  

 

8.1 Перечень учебной литературы, необходимой для освоения дисци-
плины  

 

1. Рубан, А. И. Адаптивные системы управления с идентификацией : 
монография / А. И. Рубан. — Красноярск : Сибирский федеральный университет, 
2015. — 140 c. — ISBN 978-5-7638-3194-8. — Текст : электронный // Цифровой 
образовательный ресурс IPR SMART : [сайт]. — URL: 

https://www.iprbookshop.ru/84314.html. — Режим доступа: для авторизир. пользо-
вателей 

2. Системы интеллектуального электропривода переменного тока с ре-
лейными регуляторами и адаптивными корректирующими устройствами : моно-
графия / О. В. Корюков, В. Н. Мещеряков, М. Н. Сычев [и др.] ; под редакцией 
О. В. Крюкова, В. Н. Мещерякова. — Москва, Вологда : Инфра-Инженерия, 
2022. — 140 c. — ISBN 978-5-9729-0788-5. — Текст : электронный // Цифровой 
образовательный ресурс IPR SMART : [сайт]. — URL: 

https://www.iprbookshop.ru/123845.html. — Режим доступа: для авторизир. поль-
зователей 

3. Волков, М. А. Управление техническими и технологическими систе-
мами : учебное пособие / М. А. Волков, А. Ю. Постыляков, Д. В. Исаков ; под 
редакцией С. И. Паршакова. — Москва, Вологда : Инфра-Инженерия, 2022. — 

252 c. — ISBN 978-5-9729-0787-8. — Текст : электронный // Цифровой образова-
тельный ресурс IPR SMART : [сайт]. — URL: 

https://www.iprbookshop.ru/123902.html. — Режим доступа: для авторизир. поль-
зователей 

4. Литвиненко, А.М. Робастные и адаптивные системы управления : 
Учеб. пособие / А. М. Литвиненко. - Воронеж : ФГБОУ ВПО "Воронежский гос-
ударственный технический университет", 2012. - 131 с. 

5. Литвиненко, А.М. Адаптивные системы управления : учеб. пособие 
/ А. М. Литвиненко, А. А. Семынин. - Воронеж : ВГТУ, 2006. - 136 с.  

6. Литвиненко, А.М. Адаптивные системы автоматического управле-
ния [Электронный ресурс] : учеб. пособие / А. М. Литвиненко, А. В. Машаров. - 
Электрон.дан. (1 файл). - Воронеж : ВГТУ, 2004. 

7. Методы робастного, нейро-нечёткого и адаптивного управления: 
Учеб. пособие / Под ред. Н. Д. Егупова. - М. : Изд-во МГТУ им. Н.Э. Баумана, 
2001. - 744 с. : ил. - ISBN 5-7038-1635-1  

 

 

 

 

 

 

https://www.iprbookshop.ru/123902.html


8.2 Перечень информационных технологий, используемых при осу-
ществлении образовательного процесса по дисциплине, включая перечень 

лицензионного программного обеспечения, ресурсов информационно-теле-
коммуникационной сети «Интернет», современных профессиональных баз 

данных и информационных справочных систем:  

 

8.2.1 Перечень лицензионного и свободно распространяемого про-
граммного обеспечения: 

 

Лицензионное программное обеспечение 

 

1. Windows Professional 8.1 Single Upgrade MVL A Each Academic; 

2. «MATLAB Classroom new Product From 10 to 24 Group Licenses (per Li-

cense; 

3. Simulink Classroom new Product From 10 to 24 Group Licenses (per License; 

4. MathWorks SMS - Software Maintenance Service (per year)   

 

Свободно распространяемое и бесплатное программное обеспечение 

 

1. Adobe Acrobat Reader 

2. FreeMat 

3. OpenOffice 

4. STDU Viewer 

5. Google Chrome 

6. Paint.NET 

 

8.2.2 Ресурсы информационно-телекоммуникационной сети «Интер-
нет», современные профессиональные базы данных и информационные 
справочные системы:  

 

1. Образовательный портал ВГТУ: https://old.education.cchgeu.ru/ 

2. Электронная библиотека ВГТУ: https://bibl.cchgeu.ru/catalog/ 
3. Электронно-библиотечная система IPR SMART: 

https://www.iprbookshop.ru/ 

4. Электронно-библиотечная система «Лань»: https://e.lanbook.com/ 

5. Научная электронная библиотека: www.elibrary.ru 

6. Информационно -справочная система ВГТУ: https://wiki.cchgeu.ru/  

7. Федеральный институт промышленной собственности. Информаци-
онно-поисковая система https://www1.fips.ru/elektronnye-servisy/informatsionno-

poiskovaya-sistema/ 

8. ГОСТ Эксперт – единая база ГОСТов РФ https://gostexpert.ru/ 
9. Электронный фонд правовой и нормативно-технической документа-

ции https://docs.cntd.ru/ 
10. НЭБ – Национальная электронная библиотека https://rusneb.ru/ 
11. КиберЛенинка https://cyberleninka.ru/ 

https://old.education.cchgeu.ru/
https://wiki.cchgeu.ru/
https://www1.fips.ru/elektronnye-servisy/informatsionno-poiskovaya-sistema/
https://www1.fips.ru/elektronnye-servisy/informatsionno-poiskovaya-sistema/


12.  Сайт Marketelectro Рынок электротехники- отраслевой портал: Ин-
формация о компаниях и выставках, статьи, объявления https://marketelectro.ru/ 
 

9 МАТЕРИАЛЬНО-ТЕХНИЧЕСКАЯ БАЗА, НЕОБХОДИМАЯ ДЛЯ ОСУ-
ЩЕСТВЛЕНИЯ ОБРАЗОВАТЕЛЬНОГО ПРОЦЕССА 

 

Реализация дисциплины требует наличия учебной аудитории для проведе-
ния лекционных и практических занятий. 

Оборудование аудитории: комплект учебной мебели: 
– рабочее место преподавателя (стол, стул); 
– рабочие места обучающихся (столы, стулья). 
Технические средства обучения:  

– проектор;  

– экран. 
Переносное техническое оборудование: 
– переносной компьютер. 
Для проведения лабораторных работ используется учебная аудитория. 
Оборудование аудитории:  

комплект учебной мебели: 
 рабочее место преподавателя (стол, стул); 
 рабочие места обучающихся (столы, стулья). 
Технические средства обучения: 
 персональные компьютеры в сборе; 
 лабораторные стенды. 
Помещение для самостоятельной работы обучающихся оснащены компь-

ютерной техникой с возможностью подключения к сети "Интернет" и обеспе-
чены доступом в электронную информационно-образовательную среду вуза. 
                  

10. МЕТОДИЧЕСКИЕ УКАЗАНИЯ ДЛЯ ОБУЧАЮЩИХСЯ ПО 

ОСВОЕНИЮ ДИСЦИПЛИНЫ (МОДУЛЯ)  
По дисциплине «Робастные и адаптивные системы управления электро-

приводами» читаются лекции, проводятся практические занятия и лабораторные 

работы, выполняется курсовая работа.  

Основой изучения дисциплины являются лекции, на которых излагаются 

наиболее существенные и трудные вопросы, а также вопросы, не нашедшие от-
ражения в учебной литературе.  

Практические занятия направлены на приобретение практических навы-
ков расчета робастных и адаптивных систем управления. Занятия проводятся пу-
тем решения конкретных задач в аудитории.  

Лабораторные работы выполняются на лабораторном оборудовании в со-
ответствии с методиками, приведенными в указаниях к выполнению работ.  

Методика выполнения курсовой работы изложена в учебно-методическом 

пособии. Выполнять этапы курсовой работы должны своевременно и в установ-
ленные сроки.  



Контроль усвоения материала дисциплины производится проверкой кур-
совой работы, защитой курсовой работы.  

 

Вид учебных 
занятий 

Деятельность студента 

Лекция Написание конспекта лекций: кратко, схематично, последовательно фик-
сировать основные положения, выводы, формулировки, обобщения; по-
мечать важные мысли, выделять ключевые слова, термины. Проверка 
терминов, понятий с помощью энциклопедий, словарей, справочников с 
выписыванием толкований в тетрадь. Обозначение вопросов, терминов, 
материала, которые вызывают трудности, поиск ответов в рекомендуе-
мой литературе. Если самостоятельно не удается разобраться в матери-
але, необходимо сформулировать вопрос и задать преподавателю на лек-
ции или на практическом занятии. 

Практическое 

занятие 

Конспектирование рекомендуемых источников. Работа с конспектом 
лекций, подготовка ответов к контрольным вопросам, просмотр реко-
мендуемой литературы. Прослушивание аудио- и видеозаписей по за-
данной теме, выполнение расчетно-графических заданий, решение задач 
по алгоритму. 

Лабораторная 
работа 

Лабораторные работы позволяют научиться применять теоретические 
знания, полученные на лекции при решении конкретных задач. Чтобы 
наиболее рационально и полно использовать все возможности лабора-
торных для подготовки к ним необходимо: следует разобрать лекцию по 
соответствующей теме, ознакомится с соответствующим разделом учеб-
ника, проработать дополнительную литературу и источники, решить за-
дачи и выполнить другие письменные задания. 

Самостоятельная 
работа 

Самостоятельная работа студентов способствует глубокому усвоения 
учебного материала и развитию навыков самообразования. Самостоя-
тельная работа предполагает следующие составляющие: 
- работа с текстами: учебниками, справочниками, дополнительной лите-
ратурой, а также проработка конспектов лекций; 
- выполнение домашних заданий и расчетов; 
- работа над темами для самостоятельного изучения; 
- участие в работе студенческих научных конференций, олимпиад; 
- подготовка к промежуточной аттестации. 

Подготовка к 
промежуточной 

аттестации 

Готовиться к промежуточной аттестации следует систематически, в те-
чение всего семестра. Интенсивная подготовка должна начаться не позд-
нее, чем за месяц-полтора до промежуточной аттестации. Данные перед 
зачетом с оценкой три дня эффективнее всего использовать для повторе-
ния и систематизации материала. 

 



 

ЛИСТ РЕГИСТРАЦИИ ИЗМЕНЕНИЙ  

    

№ 
п/п 

Перечень вносимых изменений 

Дата 
внесения 

изменений 

Подпись заведующего 
кафедрой, ответствен-

ной за реализацию 
ОПОП 

1 

Актуализированы разделы 8.1, 8.2 пункта 8, а 
именно «Перечень учебной литературы, необхо-
димой для освоения дисциплины», «Лицензион-
ное программное обеспечение», «Свободно-рас-
пространяемое и бесплатное программное обеспе-
чение», «Современные профессиональные базы 
данных». Актуализирован пункт 9 «Материально-

техническая база, необходимая для осуществле-
ния образовательного процесса» 

31.08.2025 

 

    

    

    

    

    

    

 


