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               1. Цели и задачи самостоятельной работы студентов

         Целью работы является углубление и закрепление знаний, полученных при изучении курса «Теория автоматического управления», развитие навыков самостоятельной работы, умения решать конкретные инженерные задачи.

2. Методические указания по выполнению  самостоятельной 

внеаудиторной работы

Самостоятельная внеаудиторная работа выполняется студентом в соответствии с темами указанными в таблице 1. В этой таблице так же указывается литературный источник, необходимый для освоения предложенного материала. По окончании изучения раздела студент предоставляет отчет в соответствии с заданием в виде конспекта и проходит собеседование с преподавателем.

Знания, полученные при самостоятельном изучении тем, указанных в таблице, оценивается на текущих и промежуточных аттестации.

                                                                                 Таблица 1

	№№лекций
	Содержание работы, объем в часах
	Материалы для работы
	Отчетность

	
	Вопросы, выносимые на самостоятельную проработку:
	
	

	1
	. Требования, предъявляемые к динамическим свойствам САУ. -19,25 часов
	9.1 [1]
	

	2
	Прямой метод синтеза корректирующей обратной связи следящей системы – 19,25 часов.
	9.1 [1]
9.2[1-4]
	

	3
	Прохождение случайных воздействий через линейную систему –18 часов.
	9.2 [3]

	

	6
	Методы определения ошибок линейных САУ, обусловленных стационарными случайными воздействиями.– 18 часов.
	9.2[1, 3]
	


3. Вопросы для самоконтроля

1. Какие общие принципы содержит теория автоматического управления?


1. Принципы исследования автоматических устройств.


2. Принципы проектирования автоматических устройств.


3. Принципы исследования и проектирования автоматических регуляторов.

2. Передаточной функцией системы называют:


1.Отношение преобразования Лапласа выходной величины к преобразованию Лапласа входной величины системы при нулевых начальных условиях.


2. Отношение преобразования Лапласа входной величины к преобразованию Лапласа выходной величины системы при нулевых начальных условиях.


3. Отношение преобразования Лапласа выходной величины к преобразованию Лапласа входной величины системы при любых начальных условиях.

3. Для того, чтобы система была устойчивой:

1. Необходимо и достаточно, чтобы вектор характеристического полинома D(i() при изменении ( от 0 до ( повернулся против часовой стрелки на угол 1800 n (n – порядок системы);

2. Необходимо и достаточно, чтобы вектор характеристического полинома D(i() при изменении ( от 0 до ( повернулся по часовой стрелке на угол 1800 n (n – порядок системы);

3.  Необходимо и достаточно, чтобы вектор характеристического уравнения D(i() при изменении ( от 0 до ( повернулся по часовой стрелке на угол 900 n;

4.  Необходимо и достаточно, чтобы вектор характеристического уравнения D(i() при изменении ( от 0 до ( повернулся против часовой стрелки на угол 900 n.

4. Дана структурная схема
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Определить эквивалентную передаточную функцию 
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5. Какими параметрами колебательного звена определяется крутизна фазовой характеристики в окрестности частоты сопряжения?

1 относительным коэффициентом затухания (;

2 постоянной времени звена Т;

3 коэффициентом передачи звена К;

4 всеми указанными.

6. Корректирующие элементы вводят в  САУ  для:

1 усиления сигналов по напряжению;

2 усиления сигналов по мощности;

   3 улучшения их динамических свойств;


   4 улучшения их физических свойств.
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