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Сдавать до 20.11.16

Задача 1. Докажите использованную в лекции оценку: квазиполином
Q(s) = Ts+KKpe

−τs устойчив, если и только если 0 6 KKp <
π
2
T
τ .

Задача 2◦. Постройте стабилизирующий PID регулятор для системы, описываемой
уравнением

ẏ(t) = 2y(t) + y(t− 0.3).

Задача 3@. Для системы из предыдущей задачи подберите параметры PID регуля-
тора методом Zeigler-Nichols. Проведите моделирование реакции системы с обоими
полученными регуляторами на единичный сигнал в канале входа и канале возмуще-
ния. Сравните два регулятора и сделайте выводы.
Задача 4◦. Пусть передаточная функция разомкнутой системы имеет вид W (s) =

s+1
(s+2)(s+1)e

−0.2s. Используя предиктор Смита, постройте стабилизирующий регулятор
для замкнутой системы.
Задача 5@. Пусть передаточная функция разомкнутой системы имеет вид W (s) =

s+1
(s−2)(s+1)e

−0.2s. Убедитесь, что предиктор Смита неприменим к данной системе.
Задача 6◦. Постройте модифицированный предиктор Смита для системы из преды-
дущей задачи.


