1. По заданной ЛАЧХ определить передаточную функцию минимально фазовой системы.
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2. Построить ЛАЧХ системы, описываемой передаточной функцией 
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3. АФЧХ разомкнутой системы имеет вид
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Определить:

1. статическую ошибку по задающему воздействию.

2. во сколько раз нужно увеличить коэффициент усилителя, чтобы система вышла в автоколебательный режим.

4. ЛАЧХ разомкнутой системы имеет вид






Определить ошибку системы по задающему воздействию, изменяющемуся со скоростью v ед./сек.

5.  Структура САР имеет вид:




Возмущение f изменяется со скоростью s ед./сек. Чему будет равна установившаяся ошибка?
6. Передаточная функция замкнутой системы без корректирующего устройства 
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. Определить методом динамической компенсации передаточную функцию корректирующего устройства, такую, чтобы динамика замкнутой системы описывалась передаточной функцией 
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7. С помощью уравнений синтеза определить параметры регулирующего устройства 
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для объекта с передаточной функцией 
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, такие, чтобы замкнутая система имела характеристический полином  
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8. Дана передаточная функция объекта управления 
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. Спроектировать корректирующее устройство в виде обратных связей по переменным состояния, такое, чтобы динамика системы описывалась передаточной функцией вида 
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. (Представление системы в пространстве состояний выполнить в каноническом базисе.)
9. Передаточная функция объекта управления 
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. С помощью ЛАЧХ построить корректирующее устройство такое, чтобы ЛАЧХ разомкнутой системы имела вид:







10. Определить статические характеристики системы по всем каналам воздействия:


                                                               
                                     

         

11. Имеется астатический объект управления с передаточной функцией 
[image: image10.wmf])

zp

(

p

d

)

p

(

W

o

1

+

=

. Определить настройки И-регулятора, такие, чтобы система была устойчивой.

12. Имеется САР со структурной схемой:


                                             k                                           

                                     

         

Определит k такое, чтобы система обладала степенью устойчивости η=1.

13. С помощью критерия Гурвица определить устойчивость системы с передаточной функцией 
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14. С помощью критерия Михайлова определить критический коэффициент k в системе:


                                           k                                     

                                     

         

15. С помощью критерия Михайлова определить коэффициент k в системе, такой, чтобы ее корневой показатель колебательности m = 1.
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16. Структурная схема САР имеет вид:
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 Определить коэффициент k1, при котором на скорости изменения возмущающего воздействия 2 ед./сек ошибка регулирования составит 1 ед.

17. Передаточная функция системы 
[image: image13.wmf]b
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. Определить степень устойчивости η, степень колебательности μ и показатель колебательности m.

18. АФЧХ минимально-фазового объекта имеет вид:




[image: image14]
Определить структуру передаточной функции объекта:

 - порядок астатизма;

 - относительный порядок передаточной функции;

 - наличие нулей.

19. Передаточная функция разомкнутой системы имеет два правых полюса. АФЧХ разомкнутой системы






Определить, будет ли система устойчива при замыкании (ответ обосновать).

20. Структурная схема САР:


                                                                   


    Определить значение выходной величины y в статике при yзад = ?, f = ?.

21. Структурная схема САР:


                                                               


  Определить установившееся значение ошибки регулирования при

1) 
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     2) 
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  (Не рассматривать вопрос устойчивости.)

22. Для объекта с передаточной функцией 
[image: image17.wmf]b
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 построить модальную систему регулирования с наблюдателем. Корни характеристических полиномов: управления p=-?,-?, идентификации:     p=-?,-?.

23. Предложить структуру регулятора для объекта с передаточной функцией 
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24. По ЛАЧХ определить передаточную функцию минимально-фазовой системы.
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