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Математични модели
 Изисквания

 Точно описание на свойствата на обекта
 Прост модел (за по-лесно изследване)

 Видове модели
 Аналитични
 Графоаналитични
 Графични

 Получаване на модели
 Закони на механиката
 Закони на електротехниката
 Закони на аеродинамиката
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Цели на лекцията
Запознаване с
 Диференциално уравнение

 Линеаризация
 На статични характеристики
 Линеаризация на диференциални уравнения

 Линейно диференциално уравнения от общ вид
 Предавателна функция
 Структурна схема

 Преобразуване на структурни схеми
 Системи със смущаващи въздействия

 Многомерни системи
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 Втори закон на Нютон

 От електромеханиката

Постояннотоков двигател с 
независимо възбуждане
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Линеаризация на статични 
характеристики
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Линеаризация на диференциални 
уравнения
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Диференциално уравнение на 
резервоар
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 Ред на звеното (системата)
 Условие за физическа реализуемост
 Коефициент на пропорционалност

Линейно диференциално 
уравнение от общ вид
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Потенциометрична следяща система

 Сравняващ елемент

 Усилвател

 Двигател

 Редуктор 

 Диференциално 
уравнение на системата
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Предавателна функция

 е отношение на Лапласовото 
изображение на изходната променлива 
към Лапласовото изображение на 
входната променлива, при нулеви 
начални условия.
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Връзка между предавателна функция 
и диференциално уравнение
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Потенциометрична следяща система

 Усилвател

 Двигател

 Редуктор 
 Затворена САУ
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Преминаване от диференциално уравнение към 
предавателна функция за звена от/до втори ред
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Потенциометрична следяща система
наименование уравнение предавателна функция
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Пасивни вериги 
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Операционен усилвател с обратна 
връзка
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 Втори закон на Нютон

 От електромеханиката

Уравнения и предавателни 
функции на двигател
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Механичен обект
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Резервоари
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Структурна схема

Y p W p U p( ) ( ) ( )
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Преобразуване на структурни схеми
 Последователно 

свързване
 Паралелно свързване
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Преобразуване на структурни схеми

 Свързване с обратна връзка
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САУ с типов регулатор
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Потенциометрична следяща система
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Правила за еквивалентни 
преобразувания
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Правила за еквивалентни 
преобразувания
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Правила за еквивалентни 
преобразувания
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Потенциометрична следяща система
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Потенциометрична следяща система
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Система със смущаващи въздействия
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Регулиране на ниво в резервоар 
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Регулиране на ниво в резервоар
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Многомерни системи
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Скачени резервоари 
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Скачени резервоари
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Скачени резервоари
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