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Цель работы 

 

Изучение моделей и характеристик основных типовых динамических 

звеньев линейных систем управления. 

 

Краткие теоретические сведения 

 

В общем случае линейная система (звено) описывается линейным 

дифференциальным уравнением, представленным в стандартной форме [3]: 
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где t – текущее время; n, m – порядок старшей производной левой и правой 

частей уравнения; m ≥ n; u – входное воздействие (сигнал); y – выходное 

воздействие (сигнал); ai, bj – коэффициенты левой и правой частей уравнения 

(могут быть либо функциями времени t, либо постоянными). 

Дифференциальные уравнения называют уравнениями динамики, они 

описывают переходные режимы в системах (динамику звеньев цепи). 

Переходный режим возникает при подаче на вход сигнала u(t) (включение 

устройства) и существует до тех пор, пока на выходе не устанавливается 

определенная величина сигнала y(t). 

В операторной форме уравнение (1) имеет вид [4]: 
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Из операторной формы уравнения следует способ изображения 

стационарной системы на структурных схемах (рис. 1). 
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