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Цели на лекцията
Запознаване с
 Типови динамични звена
 Времеви характеристики

 Преходна функция
 Тегловна функция
 Времеви характеристики на типови динамични 

звена
 Преходни функции на САУ

 Честотни характеристики
 Честотни характеристики на типови звена
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Нули и полюси
1

0 1 1
1

0 1 1

( )
m m

m m
n n

n n

b p b p b p bW p
a p a p a p a







   


   




W p b p p p
a p p p

m

n
( ) ( )( ) ( )

( )( ) ( )


  
  

0 1 2

0 1 2

  
  





 i i 
1 ( 1)i i i
i

p p T p
T

     

1
i

i

T




2 2 2 2 2
1 2

1( )( ) 2 ( 2 1)i i i i i i i i
i

p p p p T p T p
T

             

  i i i ij,    1

W p
kp T p T p T p

p T p T p T p

i i i i
ii

i i i i
ii

( )
( ) ( )

( ) ( )


  

  



















1 2 1

1 2 1

2 2

11

2 2

11

2 2 2 2

1 , i
i i

i i i i

T 
   

 
 

2
2

m
n

  
  
  
  

Теория на управлението – част 1 Тема3: Характеристики на типови динамични 
звена и САУ



4/32

 Пропорционално звено

 Интегриращо звено

 Апериодично звено

 Колебателно звено

 Идеално диференциращо звено

 Идеално форсиращо звено

 Идеално форсиращо звено
от втори ред

Типови динамични звена
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Примери
 Апериодично звено  Интегриращо звено
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Примери
 Колебателно звено  Реално диференциращо 

звено
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Времеви характеристики
 Преходна функция

 Единична функция
 Тегловна функция

 Делта функция
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Времеви характеристики на типови 
динамични звена
 Апериодично звено  Колебателно звено
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Времеви характеристики на типови 
динамични звена

 Пропорционално звено

 Апериодично звено

 Интегриращо звено

 Колебателно звено
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Преходна функция на САУ
(теорема на разлагането)
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Многомерни системи
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 Амплитудно-честотна 
характеристика (АЧХ)

 Фазово-честотна 
характеристика (ФЧХ)

Честотни характеристики

 Амплитудно-фазова 
характеристика (АФХ)
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Връзка между АФХ и W(p)
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Реални и имагинерна честотни 
характеристики
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Логаритмични честотни 
характеристики

 Логаритмична амплитудно-честотна 
характеристика (ЛАЧХ)

“децибел”
 Логаритмична фазо-честотна 

характеристика (ЛФЧХ)
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Апериодично звено W p k
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Апериодично звено - ЛАЧХ, ЛФЧХ
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Идеално форсиращо звено от 
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Интегриращо и идеално 
диференциращо звена
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Колебателно звено
(идеално форсиращо от втори ред)
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Честотни характеристики на отворени 
САУ
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 Декада е всеки интервал, който 
съответства на десетократно изменение 
на честотата

 Октава е всеки интервал, който 
съответства на двукратно изменение на 
честотата
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Ординатна ос
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1. Пропорционално

2. Апериодично

3. Апериодично

4. Колебателно

Пример 1
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1. Пропорционално

2. Интегриращо

3. Апериодично

4. Идеално форсиращо

5. Колебателно

Пример 2
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ЛАЧХ и ЛФЧХ
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1. Пропорционално

2. Интегриращо

3. Апериодично
4. Идеално форсиращо

5. Апериодично

Пример 3
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