«ОСНОВЫ АВТОМАТИКИ»

ВОПРОСЫ К ЭКЗАМЕНУ – 2004

для групп A6-04, 05, 08, 09, 11 и Е6-03

1. СТРУКТУРНЫЕ МОДЕЛИ. СТАТИКА САУ

1.1. Математическая формализация предметных задач: причинно-следственный подход к построению моделей динамических процессов.

1.2. Структурные математические модели динамических процессов: примеры.

1.3. Статические характеристики: регулировочная, нагрузочная, по возмущению. Графоаналитические расчеты и приемы экспериментального исследования.

1.4. Использование ООС для линеаризации регулировочной характеристики.

1.5. Использование ООС для формирования заданной нелинейной регулировочной характеристики.

1.6. Использование ООС для подавления влияния возмущающих воздействий.

1.7. Положительная ОС: влияние на коэффициент усиления, формирование нелинейных статических характеристик.

1.8. Графоаналитический расчет формы сигнала на выходе нелинейности.

1.9. Линеаризация нелинейных статических характеристик: цели, физический смысл и математические методы.

2. ДИНАМИКА САУ

2.1. Динамика управляемых процессов; цели линейной теории динамических процессов.

2.2. Переходные и частотные характеристики динамических систем.

2.3. Типовые звенья в анализе динамических процессов.

2.4. Типовые звенья: усилитель, интегратор, апериодическое звено.

2.5. Типовые звенья: идеальное и реальное дифференцирование.

2.6. Типовые звенья: интегро-дифференцирующие RC и RL-цепочки.

2.7. Типовые звенья: чистое запаздывание и фазовращатель.

2.8. Типовые звенья: устойчивое и неустойчивое апериодические звенья.

2.9. Колебательные звенья.

2.10. Минимально-фазовые и неминимально-фазовые системы. 

2.11. Связь между АЧХ и ФЧХ минимально-фазовых систем.

2.12. Практическое измерение коэффициентов усиления и постоян​ных времени по переходным и частотным характеристикам.

2.13. Преобразования структурных схем для построения переходных и частотных характеристик системы.

2.10. Влияние ООС на временные и частотные характеристики систем первого порядка.

2.11. . Влияние ООС на временные и частотные характеристики систем второго порядка.

2.12. Влияние ООС на временные и частотные характеристики систем третьего порядка.

2.13. Построение ЛАХ замкнутой системы по ее ЛАХ в разомкнутом состоянии.

2.14. Построение ЛАХ замкнутой системы по ее ЛАХ в разомкнутом состоянии при не-единичной ОС.

3. УСТОЙЧИВОСТЬ СИСТЕМ

3.1. Устойчивость систем: физический смысл и математическая интерпретация.

3.2. Устойчивость и расположение корней характеристического уравнения на комплексной плоскости.

3.3. Переходный процесс и расположение корней характеристического уравнения и полюсов передаточной функции на комплексной плоскости.

3.4. Алгебраические критерии устойчивости: цель, постановка задачи анализа устойчивости, технология использования.

3.5. Принцип аргумента и критерий устойчивости А.В.Михайлова. Цель, постановка задачи анализа устойчивости, технология использования.

3.6. Критерий устойчивости Найквиста для систем, устойчивых в разомкнутом состоянии: цель, постановка задачи, технология использования, проверка моделированием.

3.7. Критерий устойчивости Найквиста для систем, неустойчивых в разомкнутом состоянии: цель, постановка задачи, технология использования, проверка моделированием.

3.8. Критерий устойчивости Найквиста для систем, нейтральных в разомкнутом состоянии: цель, постановка задачи, технология использования, проверка моделированием..

3.9. Критерий устойчивости Найквиста в общем случае.

3.10. Анализ устойчивости по ЛАиФЧХ.

3.11. Запасы устойчивости по фазе и усилению.

3.12. Показатели качества переходного процесса.

3.13. Связи между ЛАиФЧХ разомкнутой САУ и показателями качества переходного процесса при замкнутой ОС.

3.14. Связь между ЛАиФЧХ САУ с разомкнутой и замкнутой ОС.

3.15. Связь между переходной и частотной характеристиками динамической системы.

3.16. Постановка задачи синтеза системы регулирования.

3.17. Синтез последовательного корректирующего устройства.

3.18. Типовые законы регулирования.

4. МЕТОД ГАРМОНИЧЕСКОГО БАЛАНСА

4.1. Постановка задачи анализа системы методом гармонического баланса. 

4.2. Гипотезы метода гармонического баланса.

4.3. Спектральный состав сигнала на выходе нелинейности при синусоидальном сигнале на ее входе. 

4.4. Фильтрация гармоник линейной частью системы. 

4.5. Коэффициент гармонической линеаризации. 

4.6. Условия гармонического баланса. 

4.7. Экспериментальная проверка метода гармонического баланса. 

4.8. Графоаналитический расчет частоты и амплитуды установившихся колебаний методом гармонического баланса.

5. МЕТОД ФАЗОВОГО ПРОСТРАНСТВА (ФАЗОВАЯ ПЛОСКОСТЬ).

5.1. Релейное управление одномерным движением объекта второго порядка.

5.2. Временные графики и фазовые траектории.

5.3. Представление на фазовой плоскости закона управления релейной САУ. 

5.4. Фазовый портрет нелинейной САУ объектом второго порядка. 

5.5. Скользящий и колебательный режимы движения САУ объектом второго порядка. 

5.6. Предельный цикл и автоколебания. 

5.7. Фазовые траектории САУ объектом с передаточной функцией типа устойчивого апериодического звена с интегратором. 

5.8. Фазовые траектории САУ объектом с передаточной функцией типа неустойчивого апериодического звена с интегратором. 

5.9. Оптимальное по быстродействию управление объектом второго порядка. 

5.10. Модель линейной системы второго порядка в общем случае. 

5.11. Особые точки системы второго порядка. 

5.12. Фазовые траектории для особых точек типа центр, устойчивый и неустойчивый фокус. 

5.13. Фазовые траектории для особой точки типа седло. 

5.14. Фазовые траектории для особых точек типа устойчивый и неустойчивый узел.
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