Задачи  по программированию в среде MATLAB.
Задание 3. 
В задачах требуется отыскать коэффициенты управления, решающего поставленную задачу, построить замкнутую управляемую систему, проверить ее устойчивость и исследовать ее частотные характеристики выхода и реакцию выхода на импульсные возмущения

1. Движение магнитного диска в электромагнитном подвесе в окрестности положения равновесия описывается линеаризованными уравнениями
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Здесь y и v – координата и скорость движения магнита, j – изменение силы тока в катушке, L=0.12 – индуктивность катушки, m=0.12 – масса магнита, Q=4.8 и Q1=-200 коэффициент взаимной индукции и его производная по координате y в положении равновесия, R=16 –сопротивление катушки, J0=0.25 А – сила тока, обеспечивающая положение равновесия, u – управляющее напряжение.

Построить стабилизирующее управление u по измерениям перемещения 
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минимизирующее функционал
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w и ( - случайные процессы типа белого шума с единичной интенсивностью.
2. Движение магнитного диска в электромагнитном подвесе в окрестности положения равновесия описывается линеаризованными уравнениями
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Здесь y и v – координата и скорость движения магнита, j – изменение силы тока в катушке, L=0.12 – индуктивность катушки, m=0.12 – масса магнита, Q=4.8 и Q1=200 коэффициент взаимной индукции и его производная по координате y в положении равновесия, R=16 –сопротивление катушки, J0=0.25 А – сила тока, обеспечивающая положение равновесия, u – управляющее напряжение.

Построить стационарный фильтр Калмана по измерениям тока 
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w и ( - случайные процессы типа белого шума с единичной интенсивностью.

Выходом замкнутой системы считать ошибку оценки величин y и v.
3.  Уравнения движения относительно центра масс спутника, быстровращающегося вокруг оси Сz, имеет вид
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Устройство спутника таково, что m – момент, создаваемый двигателями управления, передаточная функция которого имеет вид 
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 , а w – возмущающий момент. H=4.

Измеряется величина 
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w и ( - случайные процессы типа белого шума с единичной интенсивностью.

 Построить стабилизирующее управление u по измерениям z, 

минимизирующее функционал
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4. Уравнения движения относительно центра масс спутника, быстровращающегося вокруг оси Сz, имеет вид
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Устройство спутника таково, что m – момент, создаваемый двигателями управления, передаточная функция которого имеет вид 
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 , а w – возмущающий момент. H=3.


Измеряется величина 
[image: image14.wmf]q
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Построить стабилизирующее управление u  с собственными числами для алгоритмов управления и наблюдения равными [-1  -1+3i  -1-3i ].
5. Построить управление маховиком для задачи практикума «Управление маятником при помощи маховика», стабилизирующее неустойчивое положение равновесия.  Измеряются угол поворота маятника и угол поворота маховика. Требуется минимизировать функционал
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