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1. Цели и задачи дисциплины 

Целью преподавания дисциплины «Автоматические системы автомобиля» 

является формирование у обучающегося актуальных представлений о принци-

пах построения автоматических систем автомобилей с учѐтом особенностей 

конструкции последних и требований к их эксплуатационным свойствам, а 

также методов и средств, используемых для автоматизации. 

Достижение данной цели подразумевает необходимость в процессе обуче-

ния решения ряда задач, а именно: 

‒ Проведение обзорного рассмотрения базовых понятий технической кибер-

нетики и средств автоматизации в соотнесении с системами и агрегатами 

автомобилей как объектами управления. 

‒ Изучение использовавшихся ранее и современных систем автоматики, их 

конструкций и принципов действия, сфер их применения, а также тенден-

ций их дальнейшего развития. 

‒ Освоение основных методов и средств синтеза и анализа аппаратных и ал-

горитмических составляющих этих систем. 

‒ Овладение методиками, позволяющими сообразно конструктивной и экс-

плуатационной специфике вновь проектируемой или модернизируемой эр-

гатической метасистемы самоходной машины определить целесообраз-

ность мероприятий по автоматизации, выбрать методы и средства еѐ осу-

ществления и оценить результирующие эксплуатационные свойства. 

2. Место дисциплины в структуре основной образовательной программы 

(ООП) специалитета 

Дисциплина входит в часть блока 1 ООП специалитета, формируемую 

участниками образовательных отношений (Б.1.2.11). Содержательно и методи-

чески она связана со следующими входящими в ООП специалитета дисципли-

нами: 

‒ Электротехника и электроника (Б1.1.06). 

‒ Теоретическая механика (Б1.1.16). 

‒ Энергетические установки наземных транспортных средств (Б1.1.26). 

‒ Гидравлика и гидропневмопривод (Б1.1.27). 

‒ Теория автоматического управления (Б1.1.28). 

‒ Математическое моделирование технических систем (Б1.1.31). 

‒ Системный инжиниринг в автомобилестроении (Б1.1.32). 

‒ Устройство автомобиля (Б1.1.34). 

‒ Конструкция автомобиля (Б1.1.35). 

‒ Теория автомобиля (Б1.1.36). 

‒ Конструирование и расчѐт автомобиля (Б1.1.37). 

‒ Испытания автомобиля (Б1.1.38). 

‒ Математический анализ (Б1.1.39.2). 

‒ Физика (Б1.1.39.3). 

‒ Электрооборудование автомобиля (Б1.2.04). 

‒ Системы автономного управления движением перспективных автомобилей 

(Б1.2.13). 
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‒ Особенности конструкции электромобилей (Б1.2.14). 

‒ Автомобили с комбинированными энергетическими установками (Б1.2.15). 

‒ Системы автоматизированного проектирования автомобиля (Б1.2.ЭД.2.1). 

‒ Анализ данных и искусственный интеллект (Б1.2.ЭД.2.2). 

‒ Специализированный подвижной состав (Б1.2.ЭД.3.1). 

‒ Специальные транспортные средства (Б1.2.ЭД.3.2). 

3. Перечень планируемых результатов освоения дисциплины, 

соотнесённые с планируемыми результатами освоения 

образовательной программы 

В результате освоения дисциплины у обучающихся должны быть сформи-

рованы нижеследующие компетенции с достижением соответствующих резуль-

татов: 

Код 

и содержание 

компетенции 

Индикаторы 

достижения 

компетенции 

Перечень 

планируемых результатов 

Профессиональные компетенции 

ПК-8. Способность раз-

работать и обосновать 

логику работы элек-

тронных систем АТС. 

ИПК-8.1. Обладание 

знаниями об алгоритмах 

работы электронных си-

стем АТС, принципах 

работы и условиях экс-

плуатации проектируе-

мых конструкций АТС и 

их компонентов для раз-

работки и обоснования 

логики работы элек-

тронных систем АТС. 

ИПК-8.2. Умение при-

менять знания об алго-

ритмах работы элек-

тронных систем АТС, 

принципах работы и 

условиях эксплуатации 

проектируемых кон-

струкций АТС и их ком-

понентов для разработки 

и обоснования логики 

работы электронных си-

стем АТС. 

ИПК-8.3. Владение 

навыками разработки и 

обоснования логики ра-

боты электронных си-

стем АТС. 

Знание основных систем ав-

томатики современных авто-

мобилей, требований, предъ-

являемых к ним, общих кон-

цепций их построения, ос-

новных методов и средств 

решения за-дач их синтеза на 

аппаратном и алгоритмиче-

ском уровнях. 

Умение разбираться в назна-

чении, конструкциях, прин-

ципах действия, преимуще-

ствах и недостатках решений 

по автоматизации, ориенти-

роваться в информационном 

пространстве дисциплин, ко-

торые соприкасаются с авто-

матикой. 

Владение навыками по про-

гнозированию дальнейших 

тенденций применения авто-

матики на автомобилях, а 

также средствами и метода-

ми решения конкретных за-

дач автоматизации. 
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4. Структура и содержание дисциплины 

Общая трудоѐмкость дисциплины составляет 3 зачѐтные единицы 

(108 академических часов). Из них 36 академических часов отводится на ауди-

торные занятия (в том числе 18 академических часов лекций и 

18 академических часов лабораторных занятий) и 72 академических часов – на 

самостоятельную работу обучающегося. 

Распределение лекционных, лабораторных и самостоятельных занятий по 

срокам и темам, приведено в приложении 1 к настоящей рабочей программе. 

Содержание лекционного курса по разделам дисциплины: 

1) Введение в дисциплину. 

Предмет, цель, задачи и содержание дисциплины. Связанные области зна-

ния. Основные цели автоматизации. Эволюция средств и методов решения 

соответствующего класса задач. 

2) Базовые понятия автоматики. 

Понятия системы, объекта управления и управления. Условия и режимы 

эксплуатации объекта управления. Процессы и алгоритм управления. По-

нятие эффективности управления. Этапы постановки задач синтеза про-

цессов и алгоритма управления. Классификация видов управления. Этапы 

синтеза САУ и АСУ. Обобщѐнная функциональная схема САУ (АСУ). 

Разомкнутые и замкнутые системы. Принципы автоматического управле-

ния и связанные с ними функциональные элементы. Методы автоматиче-

ского регулирования. Основные принципы действия компонентов автома-

тики и преимущественные сферы их использования. Основные объекты и 

предметы автоматизации на автомобилях. Комплексная автоматизация ав-

томобиля. 

3) Автоматизация функций сцепления. 

Функции сцепления как предмет автоматизации. Средства автоматизации 

функций сцепления, их преимущества и недостатки. Автоматизированные 

приводы сцеплений, их сфера применения. Автоматические электромаг-

нитные сцепления с ферронаполнителем. Автоматические фрикционные 

сцепления специальных конструкций. Средства автоматизации фрикцион-

ных сцеплений стандартной конструкции. Решение задачи синтеза алго-

ритма автоматического управления фрикционным сцеплением стандартной 

конструкции. Гидромуфты и их характеристики. Гидротрансформаторы, 

их характеристики и влияние таковых на эксплуатационные свойства са-

моходной машины. 

4) Автоматизация изменения передаточного отношения в ступенчатой транс-

миссии. 

Изменение передаточного отношения ступенчатой трансмиссии как пред-

мет автоматизации. Средства автоматизации изменения передаточного от-

ношения в ступенчатой трансмиссии, их преимущества и недостатки. Ав-

томатические приводы управления вальными коробками передач стан-

дартной конструкции. Автоматические вальные коробки передач специ-

альной конструкции. Автоматические планетарные коробки передач. 

Обоснование алгоритма выбора моментов автоматического переключения 

передач. Обоснование алгоритма автоматического управления фрикцион-
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ными механизмами вальных коробок передач специальной конструкции и 

автоматических планетарных коробок передач. 

5) Автоматизация изменения передаточного отношения в бесступенчатой 

трансмиссии. 

Изменение передаточного отношения в бесступенчатой трансмиссии как 

предмет автоматизации. Понятия «бесступенчатая передача» и «вариатор». 

Классификация бесступенчатых передач в трансмиссиях, их преимущества 

и недостатки. Бесступенчатые передачи трения с гибкой связью. Бессту-

пенчатые передачи трения с непосредственным контактом. Гидрообъѐм-

ные и электрические бесступенчатые передачи. Обоснование алгоритма 

автоматического изменения передаточного отношения в бесступенчатой 

трансмиссии. 

6) Автоматизация распределения крутящего момента в трансмиссии. 

Распределение крутящего момента в трансмиссии как предмет автоматиза-

ции. Классификация средств автоматизации распределения крутящего мо-

мента в трансмиссии, их преимущества и недостатки. Механизмы свобод-

ного хода и дифференциалы повышенного трения. Фрикционные муфты с 

автоматическим управлением. Вязкостные муфты. 

7) Автоматизация тормозного управления. 

Тормозное управление как предмет автоматизации. Автоматическое регу-

лирование зазора в тормозных механизмах. Сервоусилители и автоматизи-

рованные приводы тормозных механизмов, сфера их применения. Регуля-

торы тормозных усилий, обоснование алгоритма распределения тормозных 

усилий по тормозным механизмам различных осей. Антиблокировочные 

системы, их принцип действия, основные виды, компоновочные схемы и 

функциональные компоненты. Обоснование алгоритма распределения 

тормозных усилий по тормозным механизмам различных бортов и осей. 

Противобуксовочные системы, их функциональные компоненты. Системы 

курсовой устойчивости, их функциональные компоненты. 

8) Автоматизация подвески. 

Подвеска как объект автоматизации. Классификация средств автоматиза-

ции упругого, гасящего, стабилизирующего и направляющего компонен-

тов подвески, их преимущества и недостатки. Пневматические упругие 

компоненты подвески. Амортизаторы с изменяемым проходным сечением 

дросселирующих отверстий. Амортизаторы с магнитореологической жид-

костью. Гидропневматические подвески. 

9) Автоматизация рулевого управления. 

Рулевое управление как предмет автоматизации. Средства автоматизации 

рулевого управления, их преимущества и недостатки. Усилители рулевого 

управления, их основные компоновочные схемы и функциональные ком-

поненты. 

10) Автоматизация пневматических колѐс. 

Пневматические колѐса как объект автоматизации. Средства автоматиче-

ского регулирования давления в шинах. 

11) Автоматизация вспомогательного и технологического оборудования. 

Автоматизация отбора мощности для привода технологического оборудо-

вания. Автоматизация световых приборов. Автоматизация стеклоочисти-
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тельного оборудования. Автоматизация климатического оборудования. 

Навигационное оборудование. Индикационное и сигнальное оборудование 

автоматических систем. Противоугонные системы. Бортовые компьютеры. 

Мобильные приложения связи. 

В рамках лабораторных занятий обучающимися совместно с преподавате-

лем и самостоятельно прорабатываются конкретный проект, связанный с разра-

боткой и исследованием математической модели автомобильной системы авто-

матики. 

Содержание курса лабораторных занятий: 

1) Знакомство с модулем «Xcos» свободно распространяемого прикладного 

программного обеспечения для персональных компьютеров «Scilab», его 

возможностями и основными приѐмами работы в нѐм. 

2) Реализация математической модели пропорционально-интегрально-

дифференциального регулятора и еѐ исследование средствами «Xcos». 

3) Реализация математической модели процесса трогания автомобиля, обору-

дованного автоматически управляемым фрикционным сцеплением, и еѐ 

исследование средствами «Xcos». 

5. Образовательные технологии 

Преподавание дисциплины подразумевает проведение наряду с занятиями 

лекционного типа лабораторных занятий. 

В рамках первых используются способствующие усвоению курса интерак-

тивные презентации, учебные фильмы, а также наглядные пособия, представ-

ляющие собой детали, узлы и агрегаты автоматических систем автомобилей. 

Вторые проводятся по мере освоения лекционного курса с целью углубле-

ния и конкретизации полученных знаний. При проведении лабораторных заня-

тий реализуется ступенчатый подход к выполнению поставленных задач с ис-

пользованием сквозного обучения. Для проведения лабораторных занятий ис-

пользуется свободно распространяемое прикладное программное обеспечение 

для персональных компьютеров «Scilab» (модуль «Xcos»), посредством которо-

го реализуются математические модели для исследования рабочих процессов 

систем автоматики. 

Самостоятельная работа обучающихся имеет целью совершенствование 

знаний и навыков, приобретѐнных в рамках аудиторных занятий, и предполага-

ет проработку конспекта лекций, литературных источников и подготовку к ла-

бораторным занятиям. 

6. Оценочные средства для текущего контроля успеваемости и 

промежуточной аттестации по итогам освоения дисциплины 

Формой текущего контроля над успеваемостью является защита обучаю-

щимся лабораторных работ, проводящаяся ведущим курс лабораторных заня-

тий преподавателем по результатам выполнения таковых в форме индивиду-

альных устных опросов. 

Формой промежуточной аттестации по итогам освоения дисциплины явля-

ется экзамен. Промежуточная аттестация проводится по результатам выполне-

ния всех предусмотренных в течение семестра видов учебной работы. Экзаме-
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национный билет состоит из двух вопросов, список которых приведѐн в прило-

жении 2 к настоящей рабочей программе. Оценка степени достижения обуча-

ющимся планируемых результатов обучения дисциплине проводится препода-

вателем, ведущим лекционные занятия по дисциплине, в ходе устного опроса 

методом экспертной оценки. 

По итогам промежуточной аттестации обучающемуся выставляется одна 

из следующих оценок: «неудовлетворительно», «удовлетворительно», «хоро-

шо» или «отлично». Критерии оценивания по данной шкале, сопоставленные с 

показателями, сведены в нижеследующую таблицу. 
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ПК-8. Способность разработать и обосновать логику работы электронных систем АТС 

Показатель 
Критерии оценивания 

Неудовлетворительно Удовлетворительно Хорошо Отлично 

Знание основных систем 
автоматики современных 
автомобилей, требований, 
предъявляемых к ним, 
общих концепций их по-
строения, основных мето-
дов и средств решения за-
дач их синтеза на аппа-
ратном и алгоритмиче-
ском уровнях. 

Обучающийся демонстрирует от-
сутствие знаний или неверные 
знания о перечне систем автома-
тики со-временных автомобилей, 
требованиях, предъявляемых к 
ним, общих концепциях их по-
строения, основных методах и 
средствах решения задач их синте-
за на аппаратном и алгоритмиче-
ском уровнях. 

Обучающийся демонстрирует не-
достаточные или частично невер-
ные знания о перечне систем ав-
томатики современных автомоби-
лей, требованиях, предъявляемых 
к ним, общих концепциях их по-
строения, основных методах и 
средствах решения задач их синте-
за на аппаратном и алгоритмиче-
ском уровнях. Обязательна демон-
страция базовых знаний о наибо-
лее распространѐнных автомати-
ческих системах автомобилей. 

Обучающийся демонстрирует до-
статочно полные знания о перечне 
систем автоматики современных 
автомобилей, требованиях, предъ-
являемых к ним, общих концепци-
ях их построения, основных мето-
дах и средствах решения задач их 
синтеза на аппаратном и алгорит-
мическом уровнях. Допущены от-
дельные ошибки и неточности в 
изложении материала. 

Обучающийся демонстрирует 
полноту знаний о перечне систем 
автоматики со-временных автомо-
билей, требованиях, предъявляе-
мых к ним, общих концепциях их 
построения, основных методах и 
средствах решения задач их синте-
за на аппаратном и алгоритмиче-
ском уровнях. 

Умение разбираться в 
назначении, конструкци-
ях, принципах действия, 
преимуществах и недо-
статках решений по авто-
матизации, ориентиро-
ваться в информационном 
пространстве дисциплин, 
которые соприкасаются с 
автоматикой. 

Обучающийся не демонстрирует 
умение производить на базовом 
уровне анализ конструкций ранее 
не знакомых ему систем автомо-
бильной автоматики и выдвигать 
гипотезы об их назначении. 

Обучающийся демонстрирует 
умение производить на базовом 
уровне анализ конструкций ранее 
не знакомых ему систем автомо-
бильной автоматики и способ-
ность выдвигать гипотезы об их 
назначении. 

Обучающийся демонстрирует 
умение производить на базовом 
уровне анализ конструкций ранее 
не знакомых ему систем автомо-
бильной автоматики и способ-
ность делать выводы об их назна-
чении и принципах действия, до-
пуская при этом отдельные ошиб-
ки. 

Обучающийся демонстрирует 
умение производить на базовом 
уровне анализ конструкций ранее 
не знакомых ему систем автомо-
бильной автоматики и способ-
ность делать верные выводы об их 
назначении и принципах действия. 

Владение навыками по 
прогнозированию даль-
нейших тенденций приме-
нения автоматики на ав-
томобилях, а также сред-
ствами и методами реше-
ния конкретных задач ав-
томатизации. 

Обучающийся не демонстрирует 
навыки выдвижения гипотез о 
возможных путях развития авто-
мобильной автоматики и владение 
средствами и методами решения 
конкретных задач автоматизации. 

Обучающийся демонстрирует 
навыки выдвижения гипотез о 
возможных путях развития авто-
мобильной автоматики и владение 
элементарными средствами и ме-
тодами решения конкретных задач 
автоматизации, но не проявляет 
способности к формированию 
предложений по совершенствова-
нию существующих систем. 

Обучающийся демонстрирует 
навыки выдвижения гипотез о 
возможных путях развития авто-
мобильной автоматики и владение 
продвинутыми средствами и мето-
дами решения конкретных задач 
автоматизации, проявляет способ-
ности к формированию предложе-
ний по совершенствованию суще-
ствующих систем в количествен-
ном аспекте. 

Обучающийся демонстрирует 
навыки выдвижения гипотез о 
возможных путях развития авто-
мобильной автоматики и владение 
продвинутыми средствами и мето-
дами решения конкретных задач 
автоматизации, проявляет способ-
ности к формированию предложе-
ний по совершенствованию суще-
ствующих систем в количествен-
ном и качественном аспектах. 
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7. Учебно-методическое и информационное обеспечение дисциплины

Учебно-методическое обеспечение дисциплины составляет следующая ре-

комендуемая литература:

а) Основная:

1. Автоматические и интеллектуальные системы транспортных средств.

Автомобили и тракторы, многоцелевые колѐсные и гусеничные маши-

ны, наземные транспортно-технологические комплексы, мобильные

роботы и планетоходы: Учебник / Под общ. ред. В. В Белякова и

Л. Палковича. – Н. Новгород: НГТУ им. Р. Е. Алексеева, 2012. – 475 с.

2. Ахметшин А. М. Автоматика автомобиля: введение в теорию. Часть 1:

Учеб. пособие. – М.: МГИУ, 2006. – 230 с.

3. Шипилевский Г. Б. Автоматические системы колѐсных и гусеничных

транспортно-тяговых машин: Учеб. пособие. – М.: МГТУ «МАМИ»,

2010. – 80 с.

4. Руктешель О. С. Основы проектирования систем автоматического

управления агрегатами транспортного средства: Учеб.-методическое

пособие для студентов специальности 1-37 01 02 «Автомобилестрое-

ние». – Минск: БНТУ, 2012. – 111 с. [Электрон. ресурс]. – Режим до-

ступа: https://rep.bntu.by/handle/data/5329?show=full&ysclid=

ldjmjdpins838056970, проверено 10.09.2023 г.

5. Борщенко Я. А., Васильев В. И. Электронные и микропроцессорные

системы автомобилей: Учеб. пособие. – Курган: КГУ, 2007. – 207 с.

[Электрон. ресурс]. – Режим доступа:

http://dspace.kgsu.ru/xmlui/handle/123456789/2902, проверено

10.09.2023 г.

6. Первозванский А. А. Курс теории автоматического управления: Учеб.

пособие. – СПб.: Лань, 2015. – 624 с. [Электрон. ресурс]. – Режим до-

ступа: https://e.lanbook.com/book/68460, проверено 10.09.2023 г.

б) Дополнительная:

1. Набоких В. А. Системы электроники и автоматики автомобилей: Учеб.

пособие для вузов. – М.: Горячая линия – Телеком, 2016. – 204 с.

2. Соснин Д. А. Электрическое, электронное и автотронное оборудова-

ние легковых автомобилей (Автотроника-4): Учеб. для вузов. – М.:

СОЛОН-ПРЕСС, 2015. – 416 с.

3. Гируцкий О. И., Есеновский-Лашков Ю. К., Поляк Д. Г. Электронные

системы управления агрегатами автомобиля. – М.: Транспорт, 2000. –

213 с.

4. Мельников А. А. Теория автоматического управления техническими

объектами автомобилей и тракторов: Учеб. пособие для студ. высш.

учеб. заведений. – М.: Академия, 2003. – 280 с.

в) Электронно-образовательные ресурсы
ЭОР находится в разработке.
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Информационное обеспечение дисциплины составляет используемое в ла-

бораторных работах свободно распространяемое прикладное программное 

обеспечение для персональных компьютеров «Scilab» (модуль «Xcos») акту-

альной версии, предназначенное для компьютерной реализации математиче-

ских моделей их исследования и визуализации полученных результатов (офи-

циальный адрес в глобальной информационно-телекоммуникационной компь-

ютерной сети «Internet»: http://www.scilab.org, проверено 10.09.2023). Кроме то-

го в состав информационного обеспечения дисциплины входят следующие, 

представленные для свободного доступа в глобальной информационно-

телекоммуникационной компьютерной сети «Internet» электронные ресурсы: 

1. «Микропроцессорные системы управления в робототехнике и мехатрони-

ке» (режим доступа: http://bigor.bmstu.ru/?cnt/?doc=MPSU/base.cou, прове-

рено 10.09.2023). 

2. «Теория систем автоматического регулирования» (режим доступа: 

https://klinachevnv.ru/tau/index.htm, проверено 10.09.2023). 

8. Материально-техническое обеспечение дисциплины 

Лекционные занятия проводятся в аудиториях Н-203, Н-205, Н-221, обору-

дованных помимо традиционных средств обеспечения учебного процесса тех-

ническими средствами для демонстрации интерактивных презентаций (систем-

ными блоками с необходимыми периферийными устройствами, а также си-

стемным и прикладным программным обеспечением, активными динамиками, 

мультимедиа-проекторами, экранами, интерактивными досками). 

Демонстрация наглядных пособий производится в специализированных 

лабораторных аудиториях Н-215, Н-219, Н-220. 

Лабораторные занятия проводятся в специализированных аудиториях 

Н-206 и Н-306, оборудованных помимо традиционных средств обеспечения 

учебного процесса компьютеризированными рабочими местами с необходимы-

ми периферийными устройствами, а также системным и прикладным про-

граммным обеспечением, активными динамиками, мультимедиа-проекторами, 

экранами и интерактивными досками. 

http://www.scilab.org/
http://bigor.bmstu.ru/?cnt/?doc=MPSU/base.cou
http://model.exponenta.ru/lectures/index.htm
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Программа составлена в соответствии с федеральным государственным

образовательным стандартом высшего профессионального образования и учеб-

ным планом подготовки инженеров по направлению 23.05.01 «Наземные

транспортно-технологические средства» (профиль «Спортивные транспортные

средства») на очной форме обучения.

Программу составил

доцент кафедры, к. т. н.:  ________________  / А. Е. Есаков /

Согласовано:

Заведующий кафедрой,

д. т. н., проф.:   / А. В. Келлер /
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Приложение 1

Структура и содержание дисциплины «Автоматические системы автомобиля»

направления подготовки 23.05.01 «Наземные транспортно-технологические средства»

(профиль «Перспективные автомобили и электромобили», очная форма обучения)

Раздел Семестр
Неделя

семестра

Трудоѐмкость учебной работы по видам,

академические часы

Виды самостоятельной работы

обучающегося

Формы

аттестации

Л ПЗ / С ЛЗ СРС КСР КП РГР Р КР З Э

1) Введение в дисциплину

9

1 1 0 0 2 0

― ― ― ― ― +

2) Базовые понятия автоматики 1 – 3 1 0 4 8 0

3) Автоматизация функций сцепления 4 – 11 2 0 14 12 0

4) Автоматизация изменения передаточного

отношения в ступенчатой трансмиссии
12 2 0 0 8 0

5) Автоматизация изменения передаточного

отношения в бесступенчатой трансмиссии
13 2 0 0 8 0

6) Автоматизация распределения

крутящего момента в трансмиссии
14 2 0 0 6 0

7) Автоматизация тормозного управления 15 2 0 0 8 0

8) Автоматизация подвески 16 2 0 0 6 0

9) Автоматизация рулевого управления 17 2 0 0 6 0

10) Автоматизация пневматических колѐс 18 1 0 0 4 0

11) Автоматизация технологического

и вспомогательного оборудования
18 1 0 0 4 0

Итого 18 18 0 18 72 0 ― ― ― ― ― +

Л – лекции; ПЗ / С – практические занятия или семинары; ЛЗ – лабораторные занятия; СРС – самостоятельная работа обучающегося; КСР – контроль самостоятельной работы; КП –

курсовой проект; РГР – расчѐтно-графическая работа; Р – реферат; КР – курсовая работа; З – зачѐт; Э – экзамен.
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Приложение 2

Министерство науки и высшего образования Российской Федерации

Федеральное государственное автономное образовательное учреждение

высшего образования

«Московский политехнический университет» («Московский Политех»)

Направление подготовки –

23.05.01 «Наземные транспортно-технологические средства»

Профиль – «Перспективные автомобили и электромобили»

Квалификация (степень) выпускника – инженер

Вид профессиональной деятельности – в соответствии с ФГОС ВО

Кафедра «Наземные транспортные средства»

ФОНД ОЦЕНОЧНЫХ СРЕДСТВ

по дисциплине

«Автоматические системы автомобиля»

Составитель – к. т. н. Есаков А. Е.

Москва

2023 г.
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Показатели уровня сформированности компетенций 

Формируемые и демонстрируемые 

обучающимся компетенции 
Перечень 

компонентов 

Технологии 

формирования 

компетенций 

Формы 

оценочных 

средств 

Уровни 

освоения 

компетенций Код Формулировка 

ПК-8 Способность разработать и 

обосновать логику работы 

электронных систем АТС 

Знание основных систем автоматики со-

временных автомобилей, требований, 

предъявляемых к ним, общих концепций 

их построения, основных методов и 

средств решения задач их синтеза на ап-

паратном и алгоритмическом уровнях. 

Умение разбираться в назначении, кон-

струкциях, принципах действия, пре-

имуществах и недостатках решений по 

автоматизации, ориентироваться в ин-

формационном пространстве дисциплин, 

которые соприкасаются с автоматикой. 

Владение навыками по прогнозированию 

дальнейших тенденций применения ав-

томатики на автомобилях, а также сред-

ствами и методами решения конкретных 

задач автоматизации. 

Лекции. 

Лабораторные 

занятия. 

Самостоятельная 

работа. 

Устный 

опрос. 

Базовый уровень: воспроизведе-

ние полученных знаний и навы-

ков в ходе промежуточной атте-

стации. 

Повышенный уровень: примене-

ние полученных знаний и навы-

ков к ситуациям, выходящих за 

рамки рассмотренных на ауди-

торных занятиях. 
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Вопросы к экзамену: 

1) Понятие управления. Классификация управления по степени автоматиза-

ции и по характеру требуемого изменения управляемой величины. 

2) Понятия процесса, алгоритма и критерия качества управления. 

3) Этапы решения задач автоматизации. Этапы постановки задач синтеза 

процессов и алгоритма управления. 

4) Математическое моделирование как метод решения задач автоматизации. 

Средства реализации математических моделей. 

5) Прикладное программное обеспечение «Scilab» и его программный модуль 

«Xcos» как средства реализации математических моделей систем автома-

тики. 

6) Смысл структурных (функциональных, алгоритмических, конструктив-

ных) схем САУ (АСУ). Обобщѐнная функциональная схема САУ (АСУ). 

7) Основные принципы действия компонентов автоматики. 

8) Предпосылки автоматизации агрегатов и систем автомобилей. Основные 

предметы и объекты автоматизации. 

9) Функции сцепления как предмет автоматизации. Классификация средств 

автоматизации функций сцепления. 

10) Устройство, принцип действия, преимущества и недостатки центробежных 

сцеплений. 

11) Устройство, принцип действия, преимущества и недостатки электромаг-

нитных сцеплений с ферронаполнителем. 

12) Устройство, принцип действия, преимущества и недостатки гидромуфт. 

13) Устройство, принцип действия, преимущества и недостатки гидротранс-

форматоров. Конструктивные и функциональные особенности комплекс-

ных гидротрансформаторов. 

14) Условная развѐртка круга циркуляции рабочей жидкости в полости обыч-

ного и комплексного гидротрансформаторов. 

15) Уравнения крутящих моментов на колѐсах гидротрансформатора. 

16) Безразмерные и нагружающие характеристики обычного и комплексного 

гидротрансформаторов. 

17) Типы прозрачности гидротрансформаторов и их влияние на эксплуатаци-

онные свойства автомобиля. 

18) Изменение передаточного отношения трансмиссии как предмет автомати-

зации. Классификация средств автоматизации изменения передаточного 

отношения трансмиссии. 

19) Устройство, принцип действия, преимущества и недостатки автоматиче-

ских гидромеханических трансмиссий. 

20) Обоснование алгоритма выбора момента переключения передач по крите-

рию обеспечения наилучших тягово-скоростных свойств. 

21) Концепция алгоритма управления усилиями прижатия во фрикционных 

элементах автоматических ступенчатых трансмиссий в процессе переклю-

чения передач и еѐ обоснование. 

22) Устройство, принцип действия, преимущества и недостатки автоматиче-

ских фрикционных вариаторов. 
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23) Концепция, область применения преимущества и недостатки автоматиче-

ских гидрообъѐмных и электрических трансмиссий. Оценка основных экс-

плуатационных свойств машины с гидрообъѐмной трансмиссией. 

24) Концепция алгоритма управления изменением передаточного отношения в 

бесступенчатой трансмиссии. 

25) Распределение крутящего момента в трансмиссии как предмет автоматиза-

ции. Классификация средств автоматизации распределения крутящего мо-

мента. 

26) Концепция построения автоматических систем блокировки дифференциа-

лов. 

27) Устройство, принцип действия, преимущества и недостатки вискомуфт. 

28) Тормозное управление как предмет автоматизации. Основные системы ав-

томатики в тормозном управлении. 

29) Назначение и концепция построения регуляторов тормозных усилий. 

30) Назначение, концепция построения и принцип действия АБС. Основные 

компоновочные схемы АБС. 

31) Назначение, концепция построения и принцип действия ПБС. Связь ПБС с 

другими автоматическими системами. 

32) Назначение, концепция построения и принцип действия систем курсовой 

устойчивости. Связь систем курсовой устойчивости с другими автоматиче-

скими системами. 

33) Подвеска как объект автоматизации. Классификация средств автоматиза-

ции компонентов подвески. 

34) Устройство и принцип действия средств автоматизации упругих и гасящих 

элементов подвески. 

35) Рулевое управление как предмет автоматизации. Классификация средств 

автоматизации рулевого управления, их преимущества и недостатки. 

36) Пневматические колѐса как объект автоматизации. Концепция построения 

системы автоматического управления пневматическими колѐсами. 

37) Вспомогательное оборудование автомобиля как объект автоматизации. 

Автоматизация световых приборов и стеклоочистительного оборудования. 

38) Технологическое оборудование автомобиля как объект автоматизации. Ав-

томатизация отбора мощности. 

39) Климатическое и навигационное оборудование. 

40) Индикационное и сигнальное оборудование автоматических систем. 

41) Противоугонные системы. Мобильные приложения связи. 

42) Бортовые компьютеры. 


