Примерные оценочные материалы, применяемые при проведении
промежуточной аттестации по дисциплине (модулю)

«Цифровые технологии управления в технических системах»

Примерный перечень заданий

1. Определить Z - преобразование для следующей функции времени f(t), при t ≥ 0 и периоде квантования Т: f(t) = a+ b t + c t2
2. Определить Z - преобразование для следующей функции времени, изображение которой равно F(s) при периоде квантования T:


3. Определить передаточную функцию W(z) дискретной системы при периоде квантования T:
x							y



                  T



4. Модель дискретной системы задана разностным уравнением вида:
аy(k+2) + b y(k+1) + c y(k) = d u(k+1) + f u(k)
Найти передаточную функцию дискретной системы W(z), полагая, что начальные условия - нулевые?
5. Найти реакцию дискретной системы на единичное ступенчатое воздействие, если ее передаточная функция W(z) имеет вид:


6. [bookmark: _GoBack]Определить Z - преобразование для следующей функции времени f(t), при t ≥ 0 и периоде квантования T = 0,1 с.:  f(t) = 3+ 2t + t2
7. Определить Z - преобразование для следующей функции времени, изображение которой равно F(s) при периоде квантования T = 0,1 с.:


8. Найти реакцию дискретной системы на единичное ступенчатое воздействие, если ее передаточная функция W(z) имеет вид:


9. Модель дискретной системы задана разностным уравнением вида:
y(k+2) + 3 y(k+1) + 7 y(k) = 12 u(k+1) + 9 u(k)

10. Найти разностное уравнение, связывающее входную и выходную величины дискретной системы, при известной передаточной функции W(z) следующего вида:





Примерный перечень вопросов для экзамена

1. Дискретные системы. Общая характеристика.
2. Математические модели дискретных систем. Модели состояния.
3. Математические модели дискретных систем. Разностные уравнения.
4. Математические модели дискретных систем. Восстановление сигнала по дискретным выборкам.
5. Математические модели дискретных систем. Использование Z-преобразования.
6. Математические модели дискретных систем. Передаточные функции 
7. Математические модели дискретных систем. Взаимосвязь моделей системы.
8. Анализ дискретных систем. Устойчивость.
9. Анализ дискретных систем. Критерии устойчивости.
10. Анализ дискретных систем. Качество процессов управления.
11. Синтез систем управления. Классическая схема.
12. Синтез систем управления. ПИД – регуляторы.
13. Синтез систем управления. Комбинированное управление.
14. Синтез систем управления. Множество стабилизирующих регуляторов.
15. Когда систему управления можно назвать дискретной?
16. Что является главными причинами широкого распространения цифровых систем?
17. Как определяется передаточная функция дискретных систем?
18. Что является необходимым и достаточным условием устойчивости дискретных систем? Каким образом дискретные сигналы получаются из непрерывных сигналов?
19. Какие устройства используются для согласования в системе цифровой (дискретной) и аналоговой (непрерывной) частей?
20. Что такое дискретизация?
21. Что такое экстраполятор (фиксатор)?
22. Какова передаточная функция фиксатора нулевого порядка?
23. Как взаимосвязаны матрицы M, N, C модели состояния дискретной системы с матрицами A, B, C модели состояния непрерывной системы?
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