Лабораторна робота №1 (Теорія автоматичного управління)

Дослідження типових динамічних ланок.

Мета лабораторної роботи:

- вивчити можливості Matlab6.5 і Simulink;

- вивчити можливості Лінійного аналізу із Simulink;

- провести дослідження типових динамічних ланок.

Задача 1. Вивчення елементів, які потрібні для конструювання структурних схем автоматичних систем.

1. Відкрити вікно Matlab6.5;

2. Натиснути піктограму Simulink і Ви побачите вікно Simulink Library Browser;

3. Вивчить зміст наступних піктограм із Simulink:

· Continuous;

· Math. Operations;

· Sinks;

· Sources;

Simulink extras: 
· Additional Sinks;

4. Натиснути піктограму „File” у вікні Simulink Library Browser і Ви побачите вікно untitled;
5. Натиснути піктограму „Continuous”; 

6. Перенести піктограму “Transfer Fcn” на біле поле вікна “untitled” і внести інформацію щодо наступних передаточних функцій послідовно:
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Перенести піктограми Step і Scope на біле поле вікна “untitled” зліва і справа від прямокутника із передаточною функцією (
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) і з’єднати їх для побудови САУ.

7. Провести дослідження автоматичної системи (натиснути послідовно чорний трикутник у вікні untitled, а потім піктограму Scope і Ви побачите поведінку системи автоматичного регулювання).

 Задача 2. Вивчення можливостей Лінійного аналізу Simulink (Linear analysis).

1. Відкрити вікно Matlab6.5;

2. Натиснути піктограму Simulink і Ви побачите вікно Simulink Library Browser;

3. Натиснути піктограму File;

4. Натиснути піктограму Continuous;
5. Перенести піктограму “Transfer Fcn” на біле поле вікна “untitled” і внести інформацію щодо передаточної функції згідно з п.6 Задачі 1.
6. Натиснути піктограму Tools у вікні “untitled”;

7. Натиснути піктограму Linear analysis;
8. Перенести піктограми Input Point і Output Point на біле поле вікна “untitled” зліва і справа від Вашої передаточної функції (“Transfer Fcn”);
9. З’єднати Connect Input Point and Output Point to your transfer function;

10. Натиснути піктограму Edit у вікні LTI Viewer:untitled;

11. Натиснути піктограму Plot configurations;

12. Обрати квадрат з 6 прямокутниками; 

13. Обрати наступні функції у секції Response type:

- Step;

- Impulse;

- Bode;

- Nyquist;

- Nichols;

- Pole/Zero;
(кожний раз Ви повинні підтверджувати свій вибір);

13. Натиснути піктограму Simulink;

14. Натиснути піктограму Get Linearized Model і Ви побачите поведінку системи автоматичного регулювання.
Задача 3. Дослідження типових динамічних ланок за допомогою Лінійного аналізу.

3.1. Пропорційна ланка:

- 
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більш доцільно досліджувати інерційну ланку 1-го порядку з наступною передаточною функцією:
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3.2. Ідеальний інтегратор:

 
[image: image7.wmf]();

K

Ws

s

=


3.3. Реальний інтегратор:
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3.4. Реальний диференціатор:
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1.5. Інерційна ланку 1-го порядку (аперіодична ланка1-го порядку):
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Ви повинні довести, що наступна ланка з передаточною функцією є нестійкою:
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1.6. Аперіодична ланка 2-го порядку:
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where:
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1.7. Коливальна ланка 2-го порядку:
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де 
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1.8. Консервативна ланка:
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1.9. Нестійкі коливальні ланки 2-го порядку:
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де 
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Значення перемінних K і T Ви кожний обирає самостійно (K і T – числа, які мають значення від 1 до 15).
Контрольні запитання.

1. Основні принципи регулювання;

2. Основні елементи і зв’язки автоматичних систем;

3. Стандартні вхідні сигнали;

4. Складання диференціальних рівнянь САУ;

5. Форми запису диференціальних рівнянь САУ;

6. Основи лінеаризації диференціальних рівнянь САУ;

7. Передаточна функція САУ;

8. Правила перетворення структурних схем;

9. Приклади побудови передаточних функцій САУ;

10. Часові і частотні характеристики типових ланок.
Ваш звіт повинен мати інформацію щодо перехідних функції автоматичних систем, що досліджуються, а також графіки їх характеристик.  
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