1. Опр понятия «У», «ОУ»; Zb ОУ.
У – воздей на зад О, осущ в соответ с поставл целью на основе некой исход и текущ инфы. Сов-ть тех средств – машин, орудий труда, средств механизации, выполняющих прс У, с т.зрения У, явл ОУ. Природа ОУ и воздей Мб оч разными. У явл общим основополаг понятием и играет ключ роль в боль кол-ве с-м. Общ принципы У рассм наукой кибернетикой. 
2. Предмет изучения кибернетики. 
У – воздей на зад О, осущ в соответ с поставл целью на основе некой исход и текущ инфы. Природа ОУ и воздей Мб оч разными. У явл общим основополаг понятием и играет ключ роль в боль кол-ве с-м. Прсы У разной природы облад общ св-ми, осущ-ся на основе общ принципов; Общ принципы У в машинах, животных, и чел общ-ве рассм наукой кибернетикой.

3. Сущность, особенности руч, автомат и автом У. Различ 3 ур У в завис от степени участия чела в прсах У: 1) ручное (осущ челом с help вспомог средств): датчики, исполнитель мех-мы: шофёр упр авто; 2) Автоматизир У (сбор инфы, предвар обраб, представ, визуализация осущ приборами) но принятие решений о том, каким дБ воздей и выдача К осущ челом. Такие с-мы осущ-ся АСУ; 3) Автоматич У предполаг, что все ф-и по сбору, обраб инфы, выраб и обраб упр К осущ без непосред участия чела. Набор этих тех средств наз упр-щей с-мой; 

4. Понятие о САУ. Сов-ть ОУ и с-мы У даёт САУ (с-ма автоматич У); САУ явл наиб прогресс и слож с-ми, явл основой одного из наиб важн направлений науч-тех прогресса – автоматизации (это замена труда чела в опц У тех устр-ми); Принцип важно то, что САУ самого разн приклад назначения, zb для У прсами в энергетике, строятся по одинак принципам, имеют одинак структуру, тех базу, методы расчёта.
5. Роль автоматизации как фактора науч-тех прогресса. Автоматизация -  это замена труда чела в опц У тех устр-ми; А - наиб важн направление науч-тех прогресса; Первые автом устр-ва появ в глуб древности в кач развлечений. В промышл САУ появ в к 18 века и были чисто механич, их появл связ с промышл революцией. Внедрение пар машины. С появ электрич, электрон микропрц техники появ возможности для созд разнообр САУ различ назначения с высок эксплуат хар-ми.
6. История развития автоматики и САУ. Первые автом устр-ва появ в глуб древности в кач развлечений. В промышл САУ появ в к 18 века и были чисто механич, их появл связ с промышл революцией. Внедрение пар машины. С появ электрич, электрон микропрц техники появ возможности для созд разнообр САУ различ назначения с высок эксплуат хар-ми. В наст t САУ использ во всех отраслях промыш-ти (авиации, транспорта, энергетики, быт техники и тд).
7. Предмет изучения ТАУ. ТАУ – это наука, в кот изуч-ся принципы построения и методы исследов и расчёта с-м мат У. Осн инструментом этой науки явл мат Эл-ты моделей и с-м.
8. Формулировка задачи автоматической стабилизации, Zb прикk задач стабилизации. Необходимо сформ-ть воздей на зад О, при кот управляемая величина вывод-ся на зад Ур и поддерж на этом Ур несмотря на действия различ факторов (дестабилизирующих факторов, возмущений);
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9. Формулировка задачи прг-го У, станки ЧПУ как Zb прг-го У. Надо сформир-ть упр воздей так, чтобы управ-мая величина изменялась по нек заранее зад з-ну, кот наз прг.
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10. Задачи автоматического слежения, самонаводящиеся с-мы. ЗАС предполагает формирование воздей, при кот управ-мая величина измен-ся по нек заранее не зад з-ну; Zb: задача самонаведения в боевых летатель аппаратах, морских торпедах, др.
11. Форм-ка задачи экстр-го У, особ-ть ОУ в этих задачах; прикл значение задач экстр-го У. 
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12. Задачи оптимального У. Ставится некот задача У, Zb З стабилизации (осн задача). Оказ-ся, что такую З можно решить мн-вом способов. Зад-ся или выбир-ся некий показатель, оценивающий качество У тем или иным способом, Zb затраты энергии, времени, точность стабил-ции; способ У и прс, при кот показатель качества будет лучшим наз оптимальным.

13. Задачи адаптивного управления. Обеспечение зад и тем более оптималь качества в прсах У возможно лишь при надлежащей настройке с-мы У, ориентированной нужным образом на св-ва и хар-ки О-в. Если св-ва О-в в прсе эксплуат существ меняются (из-за возмущения W), это может потребовать изменений в с-ме У. Часто это делают настройщики, наладчики, но лучшим и часто единст возможно, когда такая настойка осущ-ся автоматически, т.е. самонастройка. З такого обеспечения У с самонастройкой наз З адаптивного У. Термин пришёл из жив природы. Способность О приспосабл-ся к изменяющимся усл внеш среды, чтобы сох-ть наилуч или зад параметр – это адаптация. Это сам высшая ступень развития с-м У;

14. Сущность СУ, реализующих принцип У по возмущению.
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15. Сущность СУ, реализующих принцип У по отклонению.
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16. Сущность ОС, понятие об ООС и ПОС.
С-му мож построить так, чтобы точность выполнения алг-ма функционирования обеспечивалась и без измерения возмущений. Есть с-мы в кот коррективы в алг-м У вносятся по фактич значению координат в с-ме. В конструкцию с-мы вводят дополнит связь – ОС; С-ма У по отклонению наз с-ми с ОС. Схема имеет вид замк цепи, из-за чего мож назвать осуществляемый в ней принцип принципом У по замк контуру. Тк направление передачи воздействий в дополнит связи обратно направлению передачи осн воздействия на О, введённую дополнит связь наз цепью ОС; принцип ОС явл оч продуктивным и шир использ в технике (ОУ, САУ, электроприводах).

17. Понятие об алг-ме У, Zb алг-ма У. Алг-м У – это некое правило, по кот опр-ся (рассчит-ся) значение упр-щего воздействия u в соответ с целью У q и получаемой инфо
й об О (y,w или оба);
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у – управляемые величины, т.е. параметры О, хар-щие его поведение, кот должно принимать зад значения. u – упр-щие воздей, благодаря кот можно целенапр-но влиять на у (это некие рули). w,z – это факторы, кот влияют на поведение О (на значения у), но мы на них влиять не можем, это возмущения. Zb алг-ма У: 1) u=Kx (П-алг-м); 2) u=K1x+K2x’ (ПД - алг); 3) u=K1x+K2∫xdx (ПИ); 4) u= K1x+K2∫xdx +K3x’ (ПИД); K1, K2, K3 – настроечные коэф, подбир-ся во t эксплуатац с-мы. Блоки упр-щей аппаратуры ПИД давно выполн в промыш-ти и шир использ в металлургии, пищ, стеколь.
18. Класс-ция САУ по хар-ру изменения прсов во t. Будем различать непр и дискрет с-мы в завис от хар-ра изменения параметров во t. В I случае t течёт плавно и непр, принимая всевозмож значения из некот промежутка. Во II параметр х рассм-ся в отдель изолир моменты t; такой прс наз дискрет по во t, с мат т.зрения – временной ряд, решётчатая ф-я. В совр с-мах измерения, конроля и У дискрет прсы становятся всё более распростран, тк все цифр средства обработки инфы работают дискретно.
19. Класс-ция САУ по хар-ру измерения прсов по ур. Реаль физ прсы таковы, что x=x(t) могут принимать значения из люб промежутка x€[xmin, xmax]. Такой прс наз непр по Ур или аналоговым. Однако в прсе изменений и обработки инфы всё чаще встречаются прсы, с-мы, величины, кот принимают значения из нек мн-ва изолир значений, разрешённых Ур:  x€[x0,..,xn]. Типич Zb – представление данных в цифр виде в конеч разряд сетке с сопутств при этом округлении. Эта процедура напрямую связана с АЦП.
20. Сущность лин и нелин с-м. Сущность принципа суперпозиции. 
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21. Сущность линеаризации, осн приемы лин-ции – условия их применения. Лин-ция – это переход от исход Нелин модели к приближ более прост лин-ой. 
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22. Понятие об обобщ ОУ; сущность понятий: упр-мая величина, упр-щее воздействие, контр-мое возмущение, неконтр-мое возмущение. 
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у – управляемые величины, т.е. параметры О, хар-щие его поведение, кот должно принимать зад значения. u – упр-щие воздей, благодаря кот можно целенапр-но влиять на у (это некие рули). w,z – это факторы, кот влияют на поведение О (на значения у), но мы на них влиять не можем, это возмущения.
23. Обобщенная струк схема САУ и обобщенный алг-м У. 
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у – управляемые величины, т.е. параметры О, хар-щие его поведение, кот должно принимать зад значения. u – упр-щие воздей, благодаря кот можно целенапр-но влиять на у (это некие рули). w,z – это факторы, кот влияют на поведение О (на значения у), но мы на них влиять не можем, это возмущения.

U=F(y,w,q) – это выражение соответ алг-му У (это некое правило, по кот опр-ся (рассчит-ся) значение упр-щего воздействия u в соответ с целью У q и получаемой инфо
й об О (y,w или оба));
24. Опр понятия «ММ». ММ – это набор мат О (ф-й, чисел, переменных, Ур, не= итд), кот описывают рассматриваемую с-му т позволяют предсказать её поведение, св-ва и хар-ки при соответ исх условиях путём расчёта соответ хар-к и показателей, оценивающих это поведение с-мы.

25. Сущность статич модели и статической хар-ки. Статич М – это М, кот описывает с-му в установившемся состоянии, при этом переходные р-мы не рассм-ся;

[image: image17.jpg],"a- UJ‘LCL\J_.?~J.5') i
oo cu%. X:—X‘CO.‘“%
" w\ ‘C-ohs 2. et =
pie civ Lpﬁu (ami’anﬁia e

I R
W M o Cma—m XW-
W2 5083@’0 "Q x+a, Xy : —
’\fm’{)g TheX A y M(j, /X o X

Xo Yo

4 Xy |44




26. Сущность дин р-мов функ-ния САУ.
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27. ММ САУ в виде обыч ДУ. 
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28. ММ лин непр САУ в виде ПФ, связи с оператором и ДУ.
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29. ММ лин непр САУ в виде КЧХ – опр, связь со спектрами вх и вых с-лов, связь КЧХ с ПФ. 
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30. Как опр-ся АЧХ, ФЧХ, ВЧХ, МЧХ, связь м/у ними. 
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31. Граф представление КЧХ в виде годографа. 
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32. Граф предст АЧХ и ФЧХ в «обычной» и логариф формах.
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33. Сущность ед-ц измерения, использ в АЧХ: «декада», «децибелы».
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34. ЛЧХ для произведения ПФ. 
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35. Понятие о тип дин звеньях, представление произвольной ПФ с help ТДЗ. Типовыми или элементарными звеньями наз звенья, ПФ кот имеют вид простых множителей: K1s, (d1s+d2), (d1s2+d2s+d3) (*); Поэтому ПФ вида W(s)= (b0sm+b1s(m-1) +..+bm)/(a0sn+a1s(n-1) +..+an) можно представить как произведение простых множителей вида (*) и простых дробей вида k/s, k/(d1s+d2), k/(d1s2+d2s+d3).
36. ЛЧХ тип дин звеньев. Понятие об асимптотических ЛАЧХ.
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37. Опр ИХ САУ, ее связь с ПФ и ПХ.
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38. Опр ПХ САУ, ее связи с ПФ и ИХ.
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39. ИХ и ПХ осн тип дин звеньев.

40. Тип дин звено – чистое запаздывание.
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41. Понятие о лин-фаз и нелин-фаз с-х. 

42. Особые дин звенья. Иррациональные ПФ.

[image: image39.jpg]BpR - D cbeoe , wer g L MO 'WHN

(Wm s m; b ZE,Q,MJF

AerWWM% H%fév w ,
he)=Fem 7 Pt WFPM~W(P- Gk

a TN, U

e i —oma 126 <erigry (19

PR MT\.‘QLUVTO\-

T

¢
G
r’?w [°8 [;IMTKQW%




[image: image40.jpg]



43. Правила представления ММ САУ в виде струк схем и сигн графов (М-графов). 
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44. Осн правила струк преобразований.
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45. Правило Мэйсона для отыскания ПФ САУ.
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46. Отыскание ММ САУ, имеющей несколько входов. 

47. ММ САУ в виде ур состояния, ее запись в развернутом и векторно-матричном виде. Как определяются размерность матриц, входящих в СДУ в НФ.
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