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      Аннотация

    
        
          Пособие соответствует программе курса «Теория автоматического управления». Рассмотрены математические модели линейных дискретных систем автоматического управления, методы их анализа и синтеза. За основу взято описание дискретных систем с использованием разностных уравнений, дискретных передаточных функций, а также уравнений состояния. Подробно описаны основные преобразования дискретных процессов и способы перехода от непрерывных систем к их дискретным моделям. Рассмотрены методы исследования устойчивости, точности и качества переходных процессов в дискретных системах. Методика синтеза изложена с привлечением основных существующих подходов - частотных, алгебраических, параметрически оптимизируемых, компенсационных и др. Рассмотрены вопросы описания и анализа нелинейных дискретных систем. Предназначено для лучшего усвоения и понимания лекционного материала, а также для выполнения курсового проекта студентами дневной, очно-заочной, заочной форм обучения и экстернами, изучающими дисциплину «Теория автоматического управления» в рамках подготовки бакалавров. Научная специальность 05.13.01 «Системный анализ, управление и обработка информации (информатика)».
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