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Anotācija Lineāru un nelineāru automātiskās vadības sistēmu analīze, stabilitātes noteikšana un sintēze.
Tipveida mezglu raksturojumi, stabilitātes novērtējums. Noslēgtas sistēmas pārejas procesi un
kvalitātes uzlabošana. PID regulatora izveide un kvalitatīvo rādītāju uzlabošana. Nelineāru
automātiskās vadības sistēmu stabilitātes noteikšana un korekcija. Vairākasu kustības pārvietojuma
vadības sistēma.

Mērķis un uzdevumi, izteikti kompetencēs un
prasmēs

Iemācīt studentiem izprast lineāras un nelineāras automātiskās vadības sistēmas uzbūvi,
aizvietošanas shēmu pielietojumu, veikt elementārus aprēķinus sistēmas statiskās kļūdas,
stabilitātes un pārejas procesa kvalitātes novērtējumam.

Patstāvīgais darbs, tā organizācija un uzdevumi Studenti risina patstāvīgi 13 uzdevumus, noformējot un aizstāvot tos. Virtuālā vidē www.vu.lv
studenti veic kontroldarbu, izpildot zināšanu pārbaudes testu.
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Automātiskās vadības sistēmu pamatjēdzieni 2 0 0 0

Pārvades funkcijas jēdziens 2 0 0 0

Frekvenču pētīšanas metodes 2 0 0 0

Lineāras regulēšanas sistēmas tipveida blokshēmas izveide un aprēķins 2 0 0 0

Automātiskās vadības sistēmas tipveida posmi 4 0 0 0

PID regulators 2 0 0 0

Aperiodiskais posms, svārstību posms 2 0 0 0

Regulēšanas sistēmas stabilitātes kritēriji 2 0 0 0

Regulēšanas sistēmas pētīšana pēc Rausa algoritma, ar Mihailova paņēmienu, pēc Naikvista
kritērija, piemēri

2 0 0 0

Optimizācijas praktiskā realizācija 2 0 0 0

Sistēmas darbības kvalitatīvo rādītāju analīze 2 0 0 0

Nelineāro vadības sistēmu analīze 2 0 0 0

Nelineāro vadības sistēmu stabilitāte 2 0 0 0

Nelineāro vadības sistēmu kvalitāte un korekcija 2 0 0 0

Vairākasu kustības pārvietojuma vadības sistēma 2 0 0 0

Kopā: 32 0 0 0

Sasniedzamie studiju rezultāti Rezultātu vērtēšanas metodes

Spēj aprakstīt automātiskās vadības sistēmas pamatelementus, to īpašības, darbības principus. Ieskaites nokārtošana par uzdevumiem Nr.1.-
6. Kontroldarbs virtuālajā vidē. Eksāmena
nokārtošana.
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Spēj novērtēt automātisko vadības sistēmu stabilitāti. Ieskaites nokārtošana par uzdevumiem Nr7.-
10. Kontroldarbs virtuālajā vidē. Eksāmena
nokārtošana.

Spēj veikt PID regulatora aprēķinu. Ieskaites nokārtošana par uzdevumu Nr.11.
Kontroldarbs virtuālajā vidē. Eksāmena
nokārtošana.

Spēj analizēt nelineāru vadības sistēmu darbību. Ieskaites nokārtošana par uzdevumu Nr.12.
Eksāmena nokārtošana.

Spēj veikt vairākasu kustības pārvietojuma vadības sistēmas analīzi. Ieskaites nokārtošana par ieskaites darbu
Nr.13. Eksāmena nokārtošana.
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