Завдання. Дослідження ДСАУ.
Дана дискретна система автоматичного управління, яка складається з імпульсного елемента, який формує короткі прямокутні імпульси тривалістю γT, T-період дискретизації, γ<<1, та неперервної частини. 
[image: image1.png]ﬁ|,

H





Передаточна функція неперервної частини є наступною ланкою
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,
де k-коефіцієнт підсилення. 
Значення коефіцієнтів γ, T, k взяти з Таблиці 1 згідно варіанту.
Розрахункова частина.

1. Знайти вираз для передаточної функції розімкнутої та замкнутої системи.

Для цього потрібно застосувати z-перетворення за формулою 
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Практична частина.

2.Визначити стійкість системи за розташуванням полюсів в комплексній площині.

У Matlab для позначення нулів та полюсів є команда
zplane([num], [den])

% [num], [den]- коефіцієнти чисельника та знаменника передаточної функції.
3.Побудувати псевдочастотні логарифмічні характеристики системи.
Запишемо дискретну передаточну функцію.
w = tf([num], [den]),Ts)
% [num], [den]- коефіцієнти чисельника та знаменника передаточної функції, Ts-період дискретизації.
Для побудови логарифмічних характеристик застосуємо білінійне перетворення 
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 (метод Tustin).
w_tr=d2c(w,’tustin’)

bode(w_tr)
	ВАРІАНТ
	γ
	T
	k
	ВАРІАНТ
	γ
	T
	k

	1
	0.1
	0,1
	0,5
	16
	0.7
	0,4
	0,5

	2
	0.2
	0,2
	1
	17
	0.8
	0,5
	1

	3
	0.3
	0,3
	1,5
	18
	0.9
	0,6
	1,5

	4
	0.4
	0,1
	2
	19
	0.1
	0,4
	2

	5
	0.5
	0,2
	2,5
	20
	0.2
	0,5
	2,5

	6
	0.6
	0,3
	3
	21
	0.3
	0,6
	3

	7
	0.7
	0,1
	0,5
	22
	0.4
	0,4
	0,5

	8
	0.8
	0,2
	1
	23
	0.5
	0,5
	1

	9
	0.9
	0,3
	1,5
	24
	0.6
	0,6
	1,5

	10
	0.1
	0,1
	2
	25
	0.7
	0,4
	2

	11
	0.2
	0,2
	2,5
	26
	0.8
	0,5
	2,5

	12
	0.3
	0,3
	3
	27
	0.9
	0,6
	3

	13
	0.4
	0,1
	0,5
	28
	0.1
	0,4
	0,5

	14
	0.5
	0,2
	1
	29
	0.2
	0,5
	1

	15
	0.6
	0,3
	1,5
	30
	0.3
	0,6
	1,5


