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1. Дисципліна:  «Теорія автоматичного регулювання та автоматичні регулятори»

2. Викладач:        Хрущак Інна Володимирівна

3. Група:              …..
4. Вид заняття:  семінарське заняття

5. Тема:                «Аналіз типових динамічних ланок та їх використання для побудови математичних моделей засобів та об’єктів автоматизації»

6. Мета заняття:

навчальна - поглибити знання з теми, зосередивши увагу на формуванні первинних навичок математичного моделювання засобів та об’єктів автоматизації;
 виховна -  показати зв'язок навчального матеріалу з майбутньою професійною діяльністю;

розвиваюча –  розвивати аналітичне мислення та здатність до узагальнень. 

7. Методичне спрямування заняття:   використання активних методів навчання на семінарських заняттях при вивченні фахових дисциплін
8. Застосовані методи навчання:

· ігровий (інтелектуальна гра);

· проблемний (проблемна демонстрація, вибір оптимального рішення проблеми в процесі обговорення);

· частково-пошуковий;

· метод аналогій і асоціацій;

· моделювання;

· метод проектів.
9. Міжпредметні зв’язки:

  забезпечуючі: «Математика», «Основи вищої математики», «Фізика», 

                          «Основи метрології та ЗТК», 

                           «Технічні засоби автоматизованих систем», «ТОЕ»,

                           «Основи електроніки та мікросхемотехніки»

 забезпечувані: «Автоматизація технологічних процесів», 

                           «Монтаж та  налагодження ТЗАС»
9. Методичне та матеріальне забезпечення заняття:

        - плани семінарських занять;

        - промислові зразки засобів автоматизації (термометр ртутний, термометр манометричний, термометр опору, геркон, амперметр) ;

        - мультимедійні презентації;

        - мультимедійний комплекс.

10. Навчальні місця: ауд.321

11. Література:

       11.1 Попович М.Г., Ковальчук О.В. 

              Теорія автоматичного керування: Підручник. – К.: Либідь,
              1997. – 544 с.                                  (с. 69 - 74)
11.1 Ладанюк А.П. Теорія автоматичного керування: курс лекцій,

        частина перша – К.: НУХТ, 2004. – 184 с.; частина друга – К.: 

        НУХТ, 2005.- 115с.                        (с.87-99)

11.2 Чижов А.А., Федоровский Л.М., Чернецкий В.Д.
   Автоматическое регулирование и регуляторы в пищевой

                     промышленности. – М.: Лёгкая и пищевая промышленность, 

                     1984. – 240 с.                     (с.51-67)

ХІД ЗАНЯТТЯ

І. Організаційна частина заняття – 2 хв.
     Перевірка присутніх

ІІ. Мотивація навчальної діяльності студентів, повідомлення теми, мети і плану заняття – 7хв
А. Мотивація навчальної діяльності

Слово викладача:

Семінарське заняття завершує вивчення теми «Типові динамічні ланки», і тому не буде складно відповісти на запитання: що спільного між механічною рухомою масою і електричним коливальним колом?

Так, перехідні процеси в них відбуваються однаково, вони описуються подібними диференційними рівняннями і належать до одного типу динамічної ланки – коливальної.

У цій єдності динамічних властивостей різних за своєю природою елементів знаходить своє підтвердження вислів видатного англійського вченого Дж. Максвелла:

«Єдність природи спостерігається у вражаючій аналогічності диференційних рівнянь, що належать до різних галузей явищ»

Поняття типових ланок в інженерну практику введено у зв’язку з тим, що воно дозволяє структурно представити автоматичну систему регулювання будь-якої складності у вигляді елементарних ланок, певним чином з’єднаних між собою, тобто скласти її математичну модель. Такий підхід дозволяє значно спростити вирішення таких задач Теорії автоматичного регулювання як аналіз та синтез АСР. Ми маємо навчитися складати математичні моделі реальних промислових засобів та об’єктів автоматизації за допомогою типових динамічних ланок.

Це підтверджує актуальність теми семінарського заняття. 
Б. Тема семінарського заняття:

     «Аналіз типових динамічних ланок та їх використання для побудови математичних моделей засобів та об’єктів автоматизації»

В. Мета 1: поглибити знання з теми, зосередивши увагу на формуванні первинних навичок математичного моделювання засобів та об’єктів автоматизації;
    Мета 2: показати зв'язок навчального матеріалу з майбутньою професійною діяльністю;

    Мета 3: розвивати аналітичне мислення та здатність до узагальнень.
Г. План семінару:

1. Аналіз особливостей типових динамічних ланок.

2. Застосування ТДЛ для опису засобів автоматизації.
3. Застосування ТДЛ для побудови математичних моделей об’єктів автоматизації.
Д. Організація семінару

При підготовці до семінару групу було розділено на три команди. Кожна команда одержала завдання підготувати  проекти з кожного питання плану.

ІІІ. Узагальнення і систематизація знань – 63 хв
      Методи:

· ігровий (інтелектуальна гра),

· проблемний (проблемна демонстрація, проблемна вправа, вибір оптимального рішення проблеми в процесі обговорення),

· частково-пошуковий,

· метод аналогій і асоціацій,

· моделювання,

· метод проектів.
Інтелектуальна гра

Викладач пропонує  студентам інтелектуальну гру «Знавець ТДЛ», яка складається з чотирьох турів із зростаючим рівнем складності.

Перший тур – бліц-тестування (слайди 6 – 18).
ТЕСТИ З ТЕМИ «ТИПОВІ ДИНАМІЧНІ ЛАНКИ»

1. Завершити речення:

Ланка, в якій вихідна величина практично миттєво повторює вхідну, називається:

а) інерційною; б) пропорційною; в) ланкою чистого запізнення.
2. Завершити речення:
Ланка, яка реагує лише на зміну вхідної величини, називається:

а) підсилюючою; б) ідеальною диференціюючою; в) інтегруючою.
3. Завершити речення:
Ланка, яка передає сигнал без викривлень, але із запізненням на постійну величину τ , називається:

а) інерційною;  б) пропорційною;  в) ланкою чистого запізнення.
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4. Вказати правильну відповідь:
Яка з перерахованих ланок має передаточну функцію:

а) ідеальна диференціююча;

б) реальна диференціююча;

в) аперіодична ланка І порядку?
5. Вказати правильну відповідь:
[image: image2.emf]W(p) =
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Яка з перерахованих ланок має передаточну функцію: 
а) аперіодична І порядку;

б) аперіодична ІІ порядку;

в) форсуюча?
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6. Вказати правильну відповідь:
Яка з перерахованих ланок має передаточну функцію:

а) аперіодична І порядку;

б) аперіодична ІІ порядку;

в) форсуюча?

7. Вказати правильну відповідь:
[image: image4.emf]У
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Якій з перерахованих ланок належить часова характеристика:

а) коливальній стійкій;

б) коливальній нестійкій;

в) консервативній коливальній?

8. Вказати правильну відповідь:
Якій з перерахованих ланок належить часова характеристика:
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а) пропорційній;

б) аперіодичній І порядку;

в) аперіодичній ІІ порядку?

9. Вказати правильну відповідь:
Якій з перерахованих ланок належить часова характеристика:

[image: image6.emf]У
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а) інтегруючій;

б) ідеальній диференціюючій;

в) реальній диференціюючій?

10. Вказати правильну відповідь:
Яка з перерахованих ланок однаково пропускає всі частоти:

а) аперіодична І порядку; б) пропорційна; в) диференціююча?

11. Вказати правильну відповідь:
Яка з перерахованих ланок є фільтром низьких частот:

а) інтегруюча; б) підсилювальна; в) диференціююча?

12. Вказати правильну відповідь:
Яка з перерахованих ланок не пропускає постійний сигнал:

а) аперіодична І порядку; б) інтегруюча; в) диференціююча?
Другий  тур – питання для колег (слайд 19)
Кожна команда формує два запитання для команд-опонентів.

За кожне поставлене запитання, на яке не змогли відповісти опоненти, команда одержує один бал.

Третій  тур – “Упіймати качку” (слайди 20 – 21)
В запропонованому тексті присутні завідомо хибні твердження.

Команда, яка визначить найбільшу їх кількість – перемагає.
ТЕКСТ ГРИ «УПІЙМАТИ КАЧКУ»

Типовою динамічною ланкою називається пристрій, перехідні процеси в якому описуються диф.рівняннями вище другого порядку.

Основною властивістю ТДЛ є односпрямованість, сигнали проходять з входу на вихід, а також по колу зворотного звязку.

Серед всіх ТДЛ найбільш швидкодіючою є інтегруюча ланка. Її ще називають нейтральною, астатичною.

Найбільш поширена аперіодична ланка І порядку, яку називають інерційною.

Інерційність ланки визначають сталою часу Т. Чим більша стала часу, тим менша інерційність ланки.

Для опису об'єктів харчової промисловості найбільш часто застосовують підсилюючу, аперіодичну, інтегруючу та форсуючу ТДЛ.

Третій  тур – «Запитай мене» (слайд 22)
Один гравець з команди одержує картку з передаточною функцією ланки, яку інші гравці не можуть бачити.

Сутність гри: гравці команди мають вгадати, яка це ланка.
Для цього вони ставлять запитання, на які можна одержати відповідь лише “так” або “ні”.

Та команда, яка вгадає ланку з найменшої кількості запитань – переможець.
Розгляд питань плану семінарського заняття
         1. Аналіз особливостей типових динамічних ланок.
Студенти представляють свої  проекти:
· «Типові динамічні ланки навколо нас» (слайди 24 -29, фрагменти музичних творів  та додаток 1);

· «Загальна характеристика ТДЛ» (слайди 30 -39);

· «Типові динамічні ланки І порядку» (слайди 40 – 49);

· «Типові динамічні ланки ІІ порядку» (відео ролик, відзнятий студентами, сценарій якого наведений в додатку 2).

Після представлення проектів йде їх обговорення, опоненти задають питання.
Слово викладача

Таким чином, головні особливості типових динамічних ланок, які нам знадобляться для побудови математичних моделей засобів та об’єктів автоматизації, ми дослідили. Переходимо до розгляду другого питання плану.
  2. Застосування типових динамічних  ланок для опису засобів автоматизації.
Слово викладача

Як ви знаєте, автоматичну систему регулювання можна розглядати як сукупність функціонально окремих елементів – датчик, регулятор, виконавчий механізм, а також об’єкт регулювання. При побудові  математичної моделі автоматичної системи регулювання потрібно знати, якими ТДЛ описують засоби автоматизації. 

Викладач вказує на міждисциплінарний зв'язок навчального матеріалу з дисциплінами «Фізика», «Основи метрології та ЗТК», «Технічні засоби автоматизованих систем», «ТОЕ», «Основи електроніки та мікросхемотехніки».

Розглядаються проекти студентів:

· «Представлення термоелектричного перетворювача типовою динамічною ланкою» (слайди 51 – 59);

· «Представлення регулятора МІК-25 типовими динамічними ланками» (слайди 60 - 70);

· «Представлення спеціального виконавчого механізму МЕО типовою динамічною ланкою» (слайди 71 -81).

Після представлення кожного проекту йде його обговорення, опоненти задають питання.

В процесі обговорення викладач формулює проблему практичного характеру. Викладач пропонує студентам скласти математичну модель промислових засобів автоматизації, зразки яких знаходяться на столах у студентів та показані на слайді 82. В процесі обговорення проблеми приймаються рішення.

3. Застосування ТДЛ для побудови математичних моделей об’єктів автоматизації
Слово викладача

Незважаючи на велику різноманітність промислових об’єктів автоматизації, всі ці об’єкти можна описати невеликою кількістю типових динамічних ланок. Ми також спробуємо це зробити для промислових об’єктів тих виробництв харчової промисловості, які представлені на Вінниччині відомими брендами (слайд 83): цукрове виробництво, молочне виробництво і промислове птахівництво.

Розглядаються проекти студентів:

· «Представлення барабанної сушарки для сушки цукру за допомогою ТДЛ» (слайди 84 – 93);

· «Представлення пташника як об’єкта регулювання мікроклімату за допомогою ТДЛ» (слайди 94 – 105);

· «Представлення пастеризаційної установки для молока за допомогою ТДЛ» (слайди 106 – 116).

Після представлення кожного проекту йде його обговорення, опоненти задають питання.

Викладач пропонує студентам визначити, якими ТДЛ можна представити об’єкти автоматизації. Питання супроводжується  демонстрацією слайдів 117 - 121.

Слово викладача

Таким чином, ви одержали практичні навички складання спрощених математичних моделей об’єктів автоматизації за допомогою типових динамічних ланок.
Оскільки різні за своєю природою об’єкти описуються однаковими диференційними рівняннями, то об’єктом може бути не лише технічний засіб, але й людина, особистість. В сучасній психології є галузь – диференційна психологія. Вона розглядає темперамент людини як динамічну характеристику особистості. За теорією Гіппократа, є чотири типи темпераменту. Спробуємо розробити математичні моделі кожного типу темпераменту і представити їх за допомогою типових динамічних ланок.

Викладач зачитує короткі характеристики сангвініка, холерика, меланхоліка і флегматика, а студенти пропонують їх математичний опис за допомогою типових динамічних ланок.

Вправа супроводжується  демонстрацією слайдів 122 - 126.

Викладач пропонує студентам короткий тест   «Яка Ви ланка?» (додаток 3).
ІУ. Підсумок заняття – 6 хв.

Викладач звертається до студентів із запитаннями:

· Які головні висновки можна зробити після семінару?

· Які питання залишились незрозумілими?

· Що сподобалось? Що не сподобалось?

Викладач аналізує та оцінює роботу студентів на занятті.

У. Домашнє завдання – 2хв.
Інтегрувати всі висновки семінару та занотувати їх.

Опрацювати тему «Типові динамічні ланка» за конспектом лекції та літературою: Попович М.Г., Ковальчук О.В. Теорія автоматичного керування: Підручник. – К.: Либідь, 1997. – 544 с. (Стор. 69 – 74)
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