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Введение 
 

Изучение дисциплины «Основы автоматического управления» имеет целью 

освоение студентами основных положений теории систем автоматического 

управления (САУ) и формирование практических навыков применения методов 

анализа линейных САУ. 

Цель выполнения контрольной работы заключается в формировании у 

студента умений проводить теоретическое исследование САУ с заданной 

структурой, выработке навыков самостоятельного анализа характеристик 

элементов систем управления. Для выполнения работы необходимо изучить 

основные положения теории управления в технических приложениях, изложенные 

в многочисленных изданиях (см. библиографический список) 

В течение семестра каждый студент должен выполнить одну контрольную 

работу. Допуск к экзамену по дисциплине производится только после выполнения 

и успешной защиты контрольной работы. 

 

Задания контрольных работ 
 

1. Задание на идентификацию типа динамического звена и его 

парамтеров. Даны графики характеристик двух разных динамических звеньев 

автоматики (см. данные таблицы 1): для первого звена – график переходной 

характеристики, для второго звена – график логарифмической амплитудно-

частотной характеристики (ЛАЧХ). Определить название типового динамического 

звена автоматики, соответствующего каждой из характеристик. Используя графо-

аналитический метод, определить числовые значения параметров передаточных 

функций динамических звеньев W1(p) и W2(p) и написать соответствующие 

формулы. Указание: правильность решения целесообразно проверить, построив 

графики характеристик h(t) и L(ω) с найденными значениями параметров. 

2. Задание на анализ характеристик динамического звена. Дана 

передаточная функция динамического звена (см. данные таблицы 2). Выразить 

дифференциальное уравнение, связывающее входное воздействие и выходной 

процесс. Получить формулы для комплексной частотной передаточной функции 

звена, его амплитудно-частотной характеристики (АЧХ) и фазо-частотной 

характеристики (ФЧХ), не прибегая к выделению вещественной и мнимой части 

функций! Построить точную и асимптотическую (кусочно-ломаную) 

логарифмическую амплитудно-частотную характеристику (ЛАХ). Вывести 

формулы, дающие описание динамического звена в пространстве состояний в 

векторно-матричной форме. Нарисовать структурную схему динамического звена в 

канонической форме. 

3. Задание на анализ устойчивости замкнутой САУ. Дана структурная 

схема замкнутой САУ (см. таблицу 3). Получить формулы для передаточных 

функций: разомкнутого контура системы W(p), замкнутого контура системы Φ(p) и 

передаточную функцию системы для ошибки по задающему воздействию Φe(p). 

Определить, устойчива ли замкнутая система, используя критерий Гурвица. 

4. Задание на анализ ошибки в установившемся режиме. Дана 

передаточная функция разомкнутого контура САУ (см. данные таблицы 4). 

Рассчитать величины установившихся ошибок в системе управления для задающих 

воздействий x1(t) и x2(t) (см. данные таблицы 4): eуст1 для x1(t) и eуст 2 для x2(t). 

Определить значения частоту среза и резонансные частоты системы. Оценить 

запасы устойчивости системы по фазе и по амплитуде (ΔA и Δφ). 
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Таблица 1 – Графики характеристик динамических звеньев (начало) 
Вар. Переходная характеристика h1(t) ЛАЧХ L2(ω) 
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Таблица 1 – Графики характеристик динамических звеньев (продолжение) 
Вар. Переходная характеристика h1(t) ЛАЧХ L2(ω) 
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Таблица 1 – Графики характеристик динамических звеньев (продолжение) 
Вар. Переходная характеристика h1(t) ЛАЧХ L2(ω) 
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Таблица 1 – Графики характеристик динамических звеньев (продолжение) 
Вар. Переходная характеристика h1(t) ЛАЧХ L2(ω) 
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Таблица 1 – Графики характеристик динамических звеньев (окончание) 
Вар. Переходная характеристика h1(t) ЛАЧХ L2(ω) 
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Таблица 2 – Передаточные функции динамических звеньев 
Вар. Передаточная функция динамического звена 
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Таблица 3 – Структурные схемы САУ (начало) 
Вар. Структурная схема САУ и передаточные функции ее блоков 
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Таблица 3 – Структурные схемы САУ (продолжение) 
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Таблица 3 – Структурные схемы САУ (продолжение) 
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Таблица 3 – Структурные схемы САУ (продолжение) 
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Таблица 3 – Структурные схемы САУ (окончание) 
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Таблица 4 – Передаточные функции САУ и типы задающих воздействий* 

Вар. Передаточная функция W(p) x1(t) x2(t) 

1 
2

2
)(

p

p
pW


  

x1(t)=t+t2 x2(t)=4·sin(0.1·t) 

2 

)2,01(

3
)(

pp
pW


  

x1(t)=1(t)+5·t x2(t)=sin(0.1·t) 

3 

)51(

100
)(

pp
pW


  

x1(t)=2·t x2(t)=8·sin(t+π/3) 

4 

)1,01(

51
)(

2 pp

p
pW




  

x1(t)=t+t2 x2(t)=2·sin(0.5·t) 

5 

)1)(1,01(

)2,01(10
)(

pp

p
pW




  

x1(t)=10 x2(t)=5·sin(0.5·t) 

6 
2

)1,01(5
)(

p

p
pW


  

x1(t)=1(t)+2·t2 x2(t)=5·cos(t+π/3) 

7 

)2,01(

3
)(

pp
pW


  

x1(t)=1(t)+t x2(t)=5·sin(t+π/3) 

8 

)25,01(

100
)(

2pp
pW


  

x1(t)=10 x2(t)=2·cos(0.2·t) 

9 

)101(

1
)(

pp

p
pW




  

x1(t)=1(t) x2(t)=8·cos(t+π/3) 

10 

)5,01)(1(

110
)(

ppp

p
pW




  

x1(t)=10 x2(t)=10·cos(t+π/3) 

11 

)3,01(

8
)(

pp
pW


  

x1(t)=1(t)+3·t x2(t)=2·cos(t-π/3) 

12 

)4,01(

)12(
)(

2

2

pp

p
pW




  

x1(t)=100t x2(t)=2·cos(0.2·t) 

13 

)51(

4
)(

pp
pW


  

x1(t)=1(t)+5·t x2(t)=cos(0.2·t) 

14 

)21(

10100
)(

pp

p
pW




  

x1(t)=1(t)+2·t x2(t)=2·sin(0.1·t) 

15 
p

pW
2

)(   
x1(t)=1(t)+10·t x2(t)=2·cos(t+π/3) 

16 
2

)3,01(3
)(

p

p
pW


  

x1(t)=1(t)+2·t2 x2(t)=3·cos(t+π/3) 

17 

)1(

)510(
)(

2 pp

p
pW




  

x1(t)=1(t)+2·t2 x2(t)=6·sin(t+π/3) 

18 

)01,01)(2,01(

10
)(

ppp
pW


  

x1(t)=5·1(t)+t x2(t)=10·cos(0.1·t) 

19 

)25,01)(1(

2
)(

ppp

p
pW




  

x1(t)=100 x2(t)=2·sin(t+π/3) 

20 

)1)(003,01(

20
)(

ppp
pW


  

x1(t)=10·1(t) x2(t)=2·cos(0.5·t) 

*Примечания. 1(t) – единичная ступенчатая функция (функция Хевисайда). 

Задающие воздействия равны 0 при t<0.
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