«Расчет и исследование оптимальной системы стабилизации путевого угла судна»

Состав отчета по лабораторным работам 4,5 и 6

1. Цель работы. 

· цель синтеза;
· линеаризованная модель для синтеза (редуцированная математическая модель рысканья судна), условия редукции;
· критерии синтеза, требования к переходным процессам.
2. Теоретические основы

· постановка задачи оптимального линейного управления;
· требования к матрицам состояния и управления линейного объекта управления, требования к весовым множителям и весовым матрицам;
· решение задачи оптимального линейного управления, уравнение Риккати, свойства решения уравнения Риккати, условие существования единственного положительно определенного решения уравнения Риккати, свойства корней оптимальной линейной замкнутой системы (свойства характеристического полинома матрицы П).
· постановка задачи регулятора, обеспечивающего заданные корни замкнутой системы; отличие от задачи синтеза оптимального регулятора;
· решение задачи синтеза регулятора, обеспечивающего заданные корни замкнутой системы, условия существования решения.
3. Исследование корневого годографа оптимальной замкнутой системы. Графики корневых годографов при изменении весовых множителей ((( или ((,((,(( и ((). Анализ полученных корневых годографов, включая рекомендации по изменению весовых множителей для обеспечения заданных переходных процессов. Выводы.
4. Определение коэффициентов обратной связи, обеспечивающих заданный переходной процесс в замкнутой системе. Анализ полученного результата (полученное время и колебательность переходного процесса). Выводы. Сравнение замкнутого и разомкнутого объектов.
5. Исследование зависимости коэффициентов обратной связи (K(, K( и K() от корней замкнутой системы (от трех вещественных корней или от вещественного корня и от вещественной и мнимой частей комплексного корня). Графики изменения. Анализ полученных результатов, включая вывод о пределах изменения коэффициентов обратной связи и возможного изменения положения корней замкнутой системы с учетом реальных ограничений объекта управления. Выводы.
См. также мет.указания "Расчет оптимальной системы стабилизации путевого угла судна". Л.:1990.

