Лабораторна робота 8 (ТАУ ФЕЛ)
Задача цієї роботи – провести дослідження:

· керованості і спостережності САУ;
· дискретних і цифрових САУ.

Задача 1.
1. Відкрити програму “Help” і вивчити функцію tf2ss;

2. Використовуючи приклади 2.1 – 2.8 із Лабораторної роботи 7 провести необхідні перетворення і порівняти різні форми представлення САУ.
Задача 2.
2.1. Використовуючи приклади 2.1 – 2.8 із Лабораторної роботи 7 виконайте наступні вправи:

sys = sys1+sys2

sys = sys1*sys2

2.2. Використовуючи приклади 2.1 – 2.8 із Лабораторної роботи 7 виконайте наступні вправи:

sys = series(sys1,sys2)

sys = parallel(sys1,sys2)

sys = feedback(sys1,sys2)

Задача 3. Вивчите наступні функції:

ctrb, ctrbf, obsv, obsvf. 

Задача 4.

[image: image1]
Орієнтований граф САУ. 
Ви маєте інформацію щодо моделі САУ у просторі станів: 

A=[-1 1 0;0 0 0;5 0 -5];

B=[1;5;0];

C=[0 0 1];

d=0.

A=[-1 1 0;0 0 0;5 0 -5];

B=[1;5;0];

Co=ctrb(A,B)

det(Co), pause

A=[-1 1 0;0 0 0;5 0 -5];

C=[0 0 1];

Ob=obsv(A,C)

det(Ob), pause

Ваша задача – провести дослідження керованості і спостережності цієї САУ. 

Спробуйте змінити параметри САУ і провести дослідження керованості і спостережності САУ із іншими параметрами. 

Задача 5. 

Розглянемо наступну дискретну САУ:

[image: image2] 

Ця система може бути зображена наступною Z-передаточною функцією:
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Програма 1:
1. Відкрити вікно Matlab6.5;

2. Скопіювати текст програми і перенести його на поле Командного вікна (Command Window).

%This program calculates the transient characteristic of digital control system

%

num=[1]; den=[1 1 0];

sysc=tf(num,den);

sysd=c2d(sysc,1,'zoh');

sys=feedback(sysd,[1]);

T=[0:1:20]; step(sys,T)

Задача 6. Використання можливостей Лінійного аналізу (Linear analysis) для дослідження дискретних і цифрових САУ.
1. Відкрити вікно Matlab6.5;

2. Натиснути піктограму “Simulink”; 
3. Натиснути піктограму “File”;

4. Натиснути піктограму “Discrete”;

5. Перенести піктограму “Discrete Transfer Fcn” на біле поле вікна “untitled” і внести інформацію щодо передаточної функції із Задачі 2;

6. Натиснути піктограму “Tools”;

7. Натиснути піктограму “Linear analysis”;

8. Перенести піктограми “Input Point” і “Output Point” із піктограми “Model_Inputs_and_Outputs” на біле поле вікна “untitled” і з’єднати їх з передаточною функцією;

9. Натиснути піктограму “Edit”;

10. Натиснути піктограму “Plot configurations”;

11. Вибрати прямокутник з 6 вікнами;

12. Вибрати наступні прямокутники (“Response type”):

- Step;

- Impulse;

- Bode;

- Nyquist;

- Nichols; 

- Pole/Zero;

(підтвердите Ваш вибір натиснувши прямокутник“OK”); 

13. Натиснути піктограму “Simulink”;

14. Натиснути піктограму “Get Linearized Model” і Ви побачите поведінку ЦАС, що досліджується;

Задача 7. Використання інших можливостей для дослідження ЦАС;

1. Відкрити вікно Matlab6.5;

2. Натиснути піктограму “Simulink”;
3. Натиснути піктограму “File”;

4. Натиснути піктограму “Discrete”;
5. Перенести піктограму “Discrete Transfer Fcn” на біле поле піктограми “untitled” і внести інформацію щодо передаточної функції із Задачі 2;

6. Перенести блоки “Step” і “Scope” на біле поле піктограми “untitled” і з’єднати їх з передаточною функцією згідно з п.5.;

7. Натиснути чорний трикутний знак піктограми “untitled” і блок “Scope” – і Ви побачите перехідну характеристику ЦАС, що досліджується;

Запитання.
1. Загальне поняття керованості;
2. Загальне поняття спостережності;

3. Канонічна форма керованості;
4. Канонічна форма спостережності;

5. Формула Акермана;
6. Оцінка стану САУ;
7. Основні типи імпульсної модуляції;

8.  Структурна схема імпульсної системи автоматичного управління;

9. Структурна схема цифрової системи автоматичного управління;

10. Дискретна (гратчаста) функція і її властивості;

11. Різницеві рівняння;

12. Рівняння імпульсної системи автоматичного управління в операційній формі;

13. Таблиця безперервного і дискретного перетворень Лапласа;

14. Імпульсна теорема Котельникова (Шеннона);

15. Сутність Z-перетворення;

16. Пряме Z-перетворення;

Звіт повинен містити відповідну інформацію щодо структурних схем, що досліджуються, Z-передаточних функцій ланок і відповідні характеристики.
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