Лабораторна робота №1.

Дослідження типових динамічних ланок САУ.

Лабораторна робота №2.

Структурний аналіз САУ.

Лабораторна робота №3.

Nyquist diagram.

Root locus method.

Лабораторна робота №4.

Bode diagram.
Nichols diagram.

Margin.
Лабораторна робота №5.

Typical correcting devices and feedback control loops.
Лабораторна робота №.6

Researching transient characteristics, weighting functions, control system sensitivity, damping factor and control system bandwidth.

Синтез САУ.

Лабораторна робота №7.

Дослідження нелінійних САУ.

Метод простору станів САУ. Керованість і спостережність.

Лабораторна робота №8.

Дослідження ЦАС.

Laboratory work #1.1

constructing schematic diagrams of control systems;

the possibilities of Linear analysis;

the connections of links of control systems.
Laboratory Work #1.2 

various input signals;

control system’s frequency characteristics;

Bode diagram;

Nyquist diagram;

Nichols diagram;

Pzmap function;

Bandwidth function.
Laboratory Work #1.3
State-space models of control systems.

Laboratory Work #2.1
Typical dynamic links.

Laboratory Work #2.2
Transformation of block diagrams of control systems.

Laboratory Work #3.1 

Typical correcting devices and feedback control loops.
Laboratory Work #3.2
Structural analysis of control systems, controllability and observability.

Laboratory Work #3.3
Characteristics of random functions.

Laboratory Work #5.1 
Researching transient characteristics, weighting functions, control system’s sensitivity, damping factor and control system’s bandwidth.

Laboratory Work #5.2 
Nyquist diagram.

Laboratory Work #5.3 
Root locus.

Laboratory Work #5.4 
Nichols diagram.

Laboratory Work #5.5 
Margin program.
Laboratory Work #6.1 
Synthesis procedure using MatLab6.5.
Laboratory Work #7.1 
Analysis of non-linear control systems.
Завдання на курсову роботу.
1. Перетворити структурну схему заданої САУ у вигляд, зручний для наступного аналізу, згідно з Правилами перетворення структурних схем і отримати передаточні функції стосовно:

· вхідного сигналу;

· сигналу збурення.

2. Провести аналіз стійкості та якості отриманих передаточних функцій САУ.

3. Обрати характеристики корегувальних пристроїв згідно з отриманими показниками стійкості і якості та отримати показники стійкості і якості корегованої САУ. 
4. Збудувати статичні характеристики корегованої САУ.

5. Отримати інформацію для побудови моделі у просторі станів для корегованої САУ  стосовно:

· вхідного сигналу;

· сигналу збурення.

Провести аналіз характеристик моделі у просторі станів для корегованої САУ.  

6. Отримати показники керованості та спостережності для корегованої САУ  стосовно:

· вхідного сигналу;

· сигналу збурення.
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