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Цель работы:
Изучение особенностей практического использования алгебраических и частотных критериев устойчивости для анализа динамики линейных САУ 2-го и 3-го порядков; исследование факторов, влияющих на точность линейных САУ.

Исходные данные:
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Ход работы:
1. Исследование устойчивости САУ 2-го порядка.
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Модель системы в SIMULINK:
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Переходная характеристика h(t) системы:
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ЛАХ и ЛФХ системы:
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Таким образом, система является устойчивой, так как звено стремится вернуться в установившееся состояние. 
2. Исследование устойчивости САУ 3-го порядка.

[image: image6.wmf] 

1

3

3

+

s

T

k

 

x

(

t

)

 

g

(

t

)

 

ε

(

t

)

 

1

2

2

+

s

T

k

 

s

k

1

 

s

k

4

 

k

5

 


Модель системы в SIMULINK:
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1) Переходная характеристика h(t) системы:
[image: image8.png]



Система является устойчивой, так как звено стремится вернуться в установившееся состояние. 
2) САУ будет находиться на границе устойчивости при 
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 (график переходного процесса имеет вид незатухающих колебаний с постоянной амплитудой):
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Переходная характеристика h(t) системы:
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3) При 
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График переходной функций САУ:
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Система устойчива, т.к. стремится вернуться в установившееся состояние.

При 
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График переходной функций САУ:
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Система неустойчива, т.к. не стремится вернуться в установившееся состояние.

4) Графики ЛАХ и ЛФХ разомкнутой системы для случаев:  

а) 
[image: image18.wmf]гр
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  Запасы устойчивости САУ по фазе и амплитуде:
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в) 
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5) Аналитическое определение устойчивости системы при 
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При 
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Так как все a ( 0, то система устойчива.

При 
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Так как не все a < 0, то система неустойчива.

3. Исследование влияния форсирующего звена с передаточной функцией 
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Модель системы в SIMULINK:
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1) Переходная характеристика h(t), при 
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Система является устойчивой, так как стремится вернуться в установившееся состояние. 
2) ЛАХ и ЛФХ разомкнутой системы при 
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Таким образом, при введении форсирующего звена запас устойчивости по амплитуде будет стремиться к бесконечности.

3) Аналитическое определение устойчивости системы при 
[image: image42.wmf]гр
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При 
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Так как все a ( 0, то система устойчива.

4. Исследование точности САУ 3-го порядка. 
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1) Построение графиков переходной функции системы для случаев: 

а) g(t)=1; f(t)=0 (реакция на ступенчатое задающее воздействие):
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Переходная характеристика:
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б) g(t)=0; f(t)=1 (реакция на ступенчатое возмущающее воздействие):
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Переходная характеристика:
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Аналитическое определение установившейся ошибки:
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Таким образом, ((()=0, т. е. система астатическая.

2) Построение графиков переходной функции системы для случаев: 


[image: image54.wmf] 

f

(

t

)

 

x

(

t

)

 

g

(

t

)

 

ε

(

t

)

 

1

2

2

+

s

T

k

 

s

k

1

 

1

)

1

(

3

1

3

+

+

s

T

s

T

k

 


а) g(t)=1; f(t)=0;
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Переходная характеристика:
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б) g(t)=0; f(t)=1;
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Переходная характеристика:
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Аналитическое определение установившейся ошибки:


[image: image59.wmf]W(0)

1

1

(0)

Ф

}

1

)

(

Ф

{

lim

ε

0

уст

+

=

=

×

×

=

®

e

e

s

s

s

s
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Таким образом, ((()
[image: image61.wmf]¹

0, т. е. система статическая.

Передаточные функции САУ по ошибке управления 
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ВЫВОД:
В ходе лабораторной работы изучили особенности практического использования алгебраических и частотных критериев устойчивости для анализа динамики линейных САУ 2-го и 3-го порядков; исследовали факторы, влияющие на точность линейных САУ. 
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