1. Найти выходной сигнал Y и сигнал ошибки Xo, вычисляя сигналы из уравнений элементов при следующих значениях коэффициентов, К1=2 К2=3 К3=5 К4=1 К5=4, если на вход системы подавать сигнал X=1:
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2. Заменить нелинейные статические элементы, описываемые заданными ниже функциями линеаризованными, найти значение Y в заданной точке :
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3. Найти изображения по Лапласу временных функций:
[image: ]
4. Найти передаточные функции и построить частотные характеристики (АЧХ, ФЧХ, АФХ, асимптотические ЛАЧХ и ЛФЧХ) звеньев, заданных моделями:
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5.  Построить структурную схему по заданной системе дифференциальных уравнений, описывающих элементы системы.
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7. Используя необходимые и достаточные условия устойчивости, определить устойчивость замкнутых систем по заданным в таблице передаточным функциям разомкнутых систем и показать вид весовой функции системы.
[image: ]

8. Используя критерий Гурвица, определить устойчивость замкнутой системы (для K=1) и найти Кпред по заданным передаточным функциям разомкнутых систем:
[image: ]
9. Для системы, представленной структурной схемой, убедиться в устойчивости, найти статическую, кинетическую ошибки, ошибку по ускорению и порядок астатизма по управлению:
[image: ]
10. Для системы, представленной структурной схемой, убедиться в устойчивости, найти статическую, кинетическую ошибки, ошибку по ускорению и порядок астатизма по возмущению:
11.[image: ]
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12.
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Ilo 3anaHHOM cucTeMe mMbPEepeHUMANbHEX YPaBHEHWI,  OMNMUCHBALIMX
pPaBoTy CUCTEMH aBTOMATUYECKOTO ynpasieus (CAY) HEOBXOMMO:
1. CocrasuTs CTPYKTYpHY© cxemy CAY.

2. HallTu  nepenaTouny®  QVHKUMO ~ DASOMKHYTOM  CHCTeM

W, (p) = 2o () ucnombsys  mpamwna  crpysrypsx
KXpx(P)
npeobpasosauit.

3. MoCTPOMTE  ACUMNTOTMUECKY®  JIOTAPUPMUMECKYD  AMIUIATYIAHO-

uyacToTHy©O (JIAUX) u JloTapupMUIECKy0 $az0-4acTOTHYO

XapaxKTepucTUKU (JTOUX) ¥ aMmuIMTynHO-0a30BYO ~— HAaCTOTHYD

xapaxrepucTuxy (A®X) pasoMxHyToit CAY.

TIpOBEPUTE NPAaBMILHOCTL BHIOJHEHMA 1.3, nocrpous JIAUX, JIOUX

u AOX C MOMOWBO MaKeTa MPUKJIAMHEX Nporpamm MathCAD;

5. HajiTy nepenaTouHy® OYHKUMO 3aMKHyTO CAY M OLEHUTH ee
ycroitumeocTs C moMombo kpurepuer Haitkeucra u Typeuna, a
Takxe C [OMONBXO HEOBXOIMMOTO ¥  HOCTATOYHOTO  YCJIOBUS
YCTOMUMBOCTY, HAMTM NpeneNbHEN KOSOUUUEHT yCUIEHMS .

6. TOCTPOMTH BpEMEHHHE XaPAKTEPUCTUKM (NEPEXONHYO U BECOBYD)

SaMKHYTO! CHCTeMH;

CMomenmposaTs — 3aMxHyTy® cucremy B Simulink Matlab u

MOCTPOMTE MEPEXONHY® ¥ BECOBYO OQYHKIUMO CUCTEMH; CPaBHUTE

MOJTyYEHHEE XaPaKTEPUCTUKM C XapPaKTEPUCTUKAMM, MOJYYEHHEMY B

n.6.

8. OmpenenuTe yCTaHOBMBUMECS 3HAYEHUS CUTHajla & NpM Mojade Ha
Bxon CAY BO3AelCTBMII B BMUIE EIMHUYHOTO Ckauka XBx=1(t) u
MMHEHO — BO3pacTapmero curnana  Xsx=1(t)-t. CpasuuTs
OMpernesIeHHEHE 3HAYEHUA CO SHAYEHMAMM, MOJYYEHHEMM MO MOAENM
cucremsr B Simulink Matlab.

Ins ompeneneHus  NepenaTOYHON QYHKUMM  Pa3OMKHYTOM  CHCTEMEH,
CTPYXTypHY®©O CxeMy CAY HEOBXOMMMO MPUBECTH K ONHOKOHTYDHOMY BUIY .

Ecu  npy  3anaHHOM —KOSOOUIMEHTE YCUSIEHMA  BaMKHyTas  CUCTEMa
OKaxeTCs HEyCTOMuMBO, TO YCTAHOBMBIMECA SHAYEHMs CuTHana O
cllenyeT oOnpenesaTe NpM 3HAueHMM KOSQdMUMEHTA yCuTeHuA, B ABa
pasa MEHBIETO NPenessHOTO.
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