Задание на выполнение РГР

 по курсу '' Основы ТАУ ''
Цель РГР : Получение практических навыков по расчету систем автоматического управления (САУ) на основе полученных в процессе обучения теоретических знаний по курсу '' Основы теории автоматического управления ''.

Задание :
1 Рассчитать эквивалентную передаточную функцию разомкнутой САУ [ Wэкв (P) ] согласно варианта задания и Рис 1.
2 Определить корни характеристического уравнения разомкнутой САУ [ Wэкв (P) ]  и по их значениям – устойчивость системы[ Wэкв (P) ] .

3 Построить следующие функции разомкнутой системы[ Wэкв (P) ] : 
        а) Переходной функции h(t);

        б) Амплитудно-фазовой Wэкв (jω) (АФЧХ);
        в) Логарифмической амплитудной характеристики L(ω) (ЛЧХ);

        г) Фазовой частотной характеристики Θ (ω) (ФЧХ).

4 По полученным характеристикам определить:
        а) Перерегулирование hmax – h(∞);

        б) Время регулирования tp;

        в) Время первого максимума;

        г) Запас устойчивости по фазе и амплитуде.
        д) Статическую ошибку εст   (по ЛАХ) ;
5 Для передаточной функции разомкнутой системы Wэкв (P) определить передаточную функцию замкнутой системы Ф(P) ;

6 Исходя из полученной передаточной функции замкнутой Ф (P) построить функции аналогичные передаточной функции разомкнутой системы Wэкв (P) согласно п.3 ;

7 Определить устойчивость замкнутой системы Ф (P)  согласно варианту задания по одному из критериев :

       а) Критерий Раусса;

       б) Критерий Гурвица;

       в) Критерий Михайлова;

       г) Критерий Найквиста.

8 Для замкнутой системы Ф (P), по полученным характеристикам по п.6, определить её параметры согласно п.4.

9 Рассчитать для замкнутой системы Ф (P) :

        а) Статистическую ошибку εст;

        б) Добротность системы по скорости: Dω ;
        в) Добротность системы по ускорению: Dε;
Варианты заданий структурных схем САУ
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Рис. 1

Варианты передаточных функций звеньев.
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Рекомендации по расчету: при выполнении п.3 и п.7 задания рекомендуется использовать пакеты программ ''СИАМ'' или ''MathLab''

Рекомендуемая литература: 

1 Зайцев Г. Ф. Теория автоматического управления. М.: Радио и связь, 1990г;

2 Динабург Р. С. Лекции по теории непрерывных линеаризуемых систем автоматического регулирования Уфа: УАИ, 1972г.
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