
Основы теории управления 

Лекция 3 



Принципы управления 

• Разомкнутое управление. 

• Компенсация (управление по возмущению). 

• Управление по отклонению 
(принцип обратной связи). 

• Комбинированное управление 
(управление по отклонению и по 
возмущению). 



Принцип разомкнутого управления 

• Отсутствует связь регулятора с измерительным 
устройством; 

• Жесткое управление. 

Регулятор 
Управляемый 

объект 

Измерительное 

устройство 

Управление Задание 

x 

Возмущающее 

воздействие 



Принцип разомкнутого управления 

Условия применения: 

• Низкие требования к точности выходного 
параметра; 

• Стабильные, невысокие возмущающие 
воздействия. 

Регулятор 
Управляемый 

объект 

Управление Задание x 

Возмущающее 

воздействие 



Принцип компенсации 
управление по возмущению 

Регулятор 
Управляемый 

объект 

Управление Задание x 

Возмущающее 

воздействие 

• Учитываются внешние воздействия (возмущения). 

Условия применения: 

• Известен характер возмущений (величина, закон 
изменения и т.д.); 

• Высокое быстродействие регулятора. 



Управление по отклонению 
принцип обратной связи (ОС) 

Обратная 

связь 

Регулятор 
Управляемый 

объект 

Измерительное 

устройство 

Управление Задание 

x 

Возмущающее 

воздействие 

• Учитывается состояние объекта управления; 

• Управляющее воздействие определяется из 
отклонения выходной величины от заданного 
значения. 

Главная ОС – это связь выхода системы со входом. 



Комбинированное управление 

управление по отклонению и по возмущению 

Обратная 

связь 

Регулятор 
Управляемый 

объект 

Измерительное 

устройство 

Управление Задание 

x 

Возмущающее 

воздействие 
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Математическая модель линейного 
одноканального объекта 
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Математическая модель линейного 
одноканального объекта 



Передаточная функция 

 

  

 



Передаточная функция 

 

  

 



Передаточная функция 

 

  

 



Математическая модель 
двигателя постоянного тока 
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Математическая модель двигателя 
постоянного тока 



Типовые воздействия 

• Единичная ступенчатая функция. 

• Импульсная дельта-функция. 

• Гармоническое воздействие. 

• Воздействия, изменяющиеся с постоянной 
скоростью. 

• Воздействия, изменяющиеся с постоянным 
ускорением. 

Управляемый 

объект, 

система 

Воздействие Реакция 

? 



Единичная ступенчатая функция 

Переходная характеристика (переходная функция) - это 

реакция системы на единичное ступенчатое входное 

воздействие. 



Импульсная дельта-функция 

Импульсная переходная характеристика (функция) - это 

реакция системы на импульсное входное воздействие при 

нулевых начальных условиях. 



Гармоническое воздействие 

Частотная характеристика – это реакция системы на 

гармонический сигнал при изменении частоты 

от 0 до бесконечности. 



Воздействие с постоянной 
скоростью 

Воздействие с постоянным 
ускорением 



Спасибо за внимание! 


