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(t) 

1 Задача. Вариант № 7 

 

Дано:  

 

Lя = 0,5 

Rя = 2 
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Коэффициенты a2, a1, b вычисляются по формулам: 
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Передаточная функция объекта управления: 
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Параметры непрерывного ПИД-регулятора: 
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Передаточная функция ПИД-регулятора: 
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Шаг дискретизации: 
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Управляющее воздействие в дискретном ПИД-регуляторе: 
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Желаемый характеристический полином: 
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Передаточная функция разомкнутой системы: 
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Передаточная функция замкнутой системы: 
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Структурная схема системы с ПИД-регулятором: 

 
 

Структурная схема цифровой САУ: 
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2 Текстовая часть 

7. В чем заключается требование устойчивости САУ? Почему это требование 

является основным? 

 

Система находится в состоянии равновесия, если при отсутствии 

воздействия на систему возмущающих факторов ошибка регулирования 

(разность между заданным и фактическим состоянием системы) стремится к 

нулю. Под устойчивостью понимается способность динамической системы 

возвращаться в равновесное состояние после окончания действия 

возмущения, нарушившего это равновесие. Неустойчивая система после 

воздействия возмущения удаляется от равновесного состояния или начинает 

совершать вокруг него колебания с нарастающей амплитудой. 

Если это требование не выполняется, то система не работоспособна. 

Устойчивость линейной системы определяется не характером 

возмущения, а структурой самой системы. Говорят, что система устойчива "в 

малом", если определен факт наличия устойчивости, но не определены ее 

границы. Система устойчива "в большом", когда определены границы 

устойчивости и то, что реальные отклонения не выходят за эти границы. 

Соответственно, и задача исследования систем на устойчивость может быть 

поставлена двояко:  

1) устойчива ли система при заданном значении ее параметров;  

2) в каких диапазонах можно изменять параметры системы, не нарушая 

ее устойчивости. 

Вторая задача исследования имеет место при наладке и эксплуатации 

систем автоматического управления. 
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