ПЕРЕДМОВА

Навчальний посібник “Теорія автоматичного керування” складається з двох частин. Перша частина присвячена лінійним безперервним і нелінійним системам автоматичного керування (САК) і містить сім глав, у яких розглядаються основні поняття і визначення курсу ТАК, принципи побудови, форми математичного опису лінійних і нелінійних систем, а також методи їх аналізу і синтезу.

Дане видання є другою частиною посібника, яка містить п’ять (8-12) глав і присвячена дискретним (імпульсним і цифровим), оптимальним, адаптивним системам автоматичного керування, а також випадковим процесам у САК.

У главі вісім наведено поняття про імпульсні системи, математичний апарат для їх дослідження, розглянуті методи оцінки стійкості, якості, а також способи корекції імпульсних САК. Глава дев’ять присвячена методам дослідження і синтезу цифрових систем. У главі десять розглянуто оптимальні системи: класичні й сучасні методи їх дослідження і синтезу. Глава одинадцять містить матеріал з адаптивних САК: уявлення про адаптивні системи, принципи побудови і роботи систем екстремального керування, самоналагоджуваних систем, а також методи ідентифікації об’єктів керування. Глава дванадцять знайомить з випадковими процесами в системах автоматичного керування.

Для підвищення ефективності самостійної роботи студентів з вивчення спеціальних розділів курсу ТАК кожна глава містить приклади розв’язування задач з курсу, а також контрольні запитання.

У додатках наведені деякі довідкові матеріали, що можуть бути корисними під час вивчення курсу.

При викладенні матеріалу даного посібника були використані тією чи іншою мірою всі наведені у бібліографії літературні джерела.
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