
Основы теории управления 

Лекция 10 

Анализ статических режимов 



Статический (установившийся) режим 

Режим работы линейной системы, при котором 

переменные с течением времени не 

изменяются. 

Статическая САУ – САУ, функционирование которой 
всегда приводит к возникновению статической ошибки 

δ0≠0. 

Астатическая САУ – САУ, в которой отсутствует 
составляющая статической ошибки, порожденная 
постоянным входным воздействием. 



Статические системы 
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Примеры статических систем 

Механический регулятор скорости 



Примеры статических систем 

Регулятор скорости электрического двигателя  



Примеры статических систем 
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Стабилизатор напряжения 



Астатические системы 
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Пример астатической системы 

Регулятор скорости непрямого действия 



Пример астатической системы 

Регулятор уровня жидкости 



Режим линейной заводки астатической системы 
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Следящие системы 
(системы позиционирования) 
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Пример следящей системы 



Пример следящей системы 

Электрический усилитель в рулевом приводе 



Пример следящей системы 



Режим линейной заводки следящей системы 
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Статический режим системы с неединичной 
обратной связью 
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Спасибо за внимание! 


