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1. Задание на курсовой проект  (группа 01)

1. Для схемы замкнутой системы с дискретным регулятором (Р), импульсным   элементом, формирователем импульсов (фи) и непрерывным объектом управления (см. рис. 1) необходимо

разработать алгоритм оптимизации коэффициентов  дискретного регулятора с законом                                  ПИД по минимуму интегрального квадратичного критерия I =
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2.Алгоритм должен содержать:

· Подробное описание метода интегрирования непрерывных дифференциальных уравнений

объекта управления. Уравнения необходимо получить в форме Коши по передаточной функции ОУ.

· Получение и описание дискретных алгоритмов управления  регулятора для первого, второго,

      третьего и последующих тактов квантования. Алгоритмы необходимо получить по    переда-

      точной функции дискретного регулятора.

· Алгоритм расчета фиксатора нулевого порядка.
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Алгоритмы минимизации интеграла  I  как функции коэффициентов дискретного регулятора

3. Составить программу расчёта оптимальных параметров регулятора на основе описанных алгоритмов.

4. Провести расчеты. Представить в пояснительной записке переходные процессы в замкнутой системе, полученные для оптимальных параметров регулятора, при единичном скачкообразном изменении задающего воздействия. Необходимо проиллюстрировать, что иные значения параметров регулятора не обеспечивают оптимальных переходных процессов.
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.                                              Рис. 1

           На схеме (рис. 1) введены следующие обозначения:

Р- регулятор,

ФИ – формирователь прямоугольных импульсов,

ОУ – объект управления,
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импульсный элемент (квантователь),

g(t) – задающее воздействие,

(t) – ошибка системы,

T – такт квантования,

UT(t) – управляющий сигнал в виде решетчатой функции,

UT*(t) – управляющий сигнал в виде прямоугольных импульсов,

f(t) – возмущающее воздействие,

y(t) – регулируемая величина.

          Передаточная функция дискретного регулятора, обеспечивающего ПИД  закон управления:
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         Передаточная функция объекта управления:
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, где

k0 – коэффициент усиления объекта управления (k0 =1), а остальные параметры

даны в следующей таблице №1.

        Номер варианта выбирается по последней цифре шифра.

                                               Таблица №1
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	T

	0
	0.1
	0.3
	0.5
	0.2

	1
	0.5
	0.4
	0.6
	0.3

	2
	0.3
	0.2
	0.7
	0.4

	3
	0.4
	0.5
	0.6
	0.5

	4
	0.2
	0.7
	0.4
	0.6

	5
	0.6
	0.3
	0.2
	0.5

	6
	0.7
	0.6
	0.5
	0.4

	7
	0.3
	0.5
	0.7
	0.3

	8
	0.4
	0.7
	0.2
	0.2

	9
	0.2
	0.4
	0.6
	0.4


2. Задание на курсовой проект (группа 02)

1.Для данной схемы замкнутой системы управления необходимо синтезировать апериодический  регулятор.

2. Для этого необходимо представить непрерывную передаточную функцию ОУ в дискретном виде, разложив ее на простейшие дроби.  

3. Определить коэффициенты числителей простейших дробей.

4. По таблицам изображений определить дискретные передаточные функции, соответствующие простейшим дробям.

5. Определить дискретную передаточную функцию ОУ с учётом импульсного элемента.

6. Составить структурную схему дискретной системы.

7. Синтезировать передаточную функцию и параметры дискретного регулятора, обеспечивающего затухание переходного процесса за ограниченное число тактов квантование (апериодический регулятор).

8. Определить дискретную передаточную функцию замкнутой системы по управляющему воздействию.

9. Рассчитать переходный процесс в замкнутой системе при единичном скачкообразном задающем воздействии.
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                                                                         Рис. 2

Wp(z) – передаточная функция дискретного регулятора.  Её необходимо синтезировать для апериодического регулятора.
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 - передаточная функция формирователя прямоугольных импульсов в дискретном виде. Ее необходимо получить.

W0(z) – передаточная функция объекта управления в дискретном виде. Исходная передаточная функция объекта управления  W0(p) приведена в  задании 1, а постоянные времени заданы в таблице №1. Её необходимо представить в дискретном виде. 
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