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Для здешевлення налагодження систем автоматичного регулювання (САР), 

замість реального об'єкта управління (ОУ) може бути використаний його аналог (АОУ), 

що має ідентичні статичні і динамічні характеристики [1]. Однак забезпечити на 

практиці повний збіг статичних і динамічних характеристик реального ОУ і його 

аналога вкрай складно [2]. Так застосування АОУ при налагодженні САР може 

привести до непередбачених результатів - розвитку автоколивань або нестійкої роботи 

САР [3]. Тому для якісного проведення випробувань і налагодження регулюючої 

апаратури, необхідно забезпечити ідентичність статичних і динамічних характеристик 

ОУ і його аналога. Розглянемо можливість зміни динамічних параметрів АОУ засобами 

автоматизації. 

Припустимо, що рівняння динаміки реального ОУ має вигляд: 
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где ОУ
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 - постійна часу об'єкта керування, с; ОУ
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 – коефіцієнт посилення ОУ по 

регулюючому фактору «m»; 
у

 – регульований параметр; m  – регулюючий фактор. 

Ставиться завдання: визначити передаточну функцію регулятора АОУ, що 

забезпечує динамічні параметри САР аналога, близькі до динамічних параметрів 

реального об'єкта. 

При виборі передаточної функції регулятора необхідно враховувати наступне. 

Загальний вигляд рівняння динаміки САР АОУ повинен відповідати загальному 

вигляду рівняння динаміки ОУ. Крім того для моделювання динамічних параметрів ОУ 

необхідно забезпечити незалежне вплив, як на коефіцієнт посилення, так і на постійну 

часу САР АОУ. 

Передаточна функція САР АОУ для параметра «m» має вигляд: 
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Передаточна функція регулятора в загальному випадку має вигляд: 
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где )(pAРЕГ  – поліном чисельника передавальної функції регулятора; )( pLРЕГ  – 

поліном знаменника передавальної функції регулятора; p  – оператор Лапласа. 

З аналізу передаточних функцій )(АОУРЕГW
 та )(АОУСАРW

 виходить:  

А) щоб зберегти вигляд і порядок рівняння динаміки САР АОУ, відповідний 

рівняння ОУ, поліном чисельника передавальної функції регулятора повинен бути 

першого порядку, а поліном знаменника прагнути до одиниці; 
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Б) щоб забезпечити незалежне вплив на коефіцієнт посилення і постійну часу 

САР АОУ, чисельник передавальної функції регулятора повинен містити два 

незалежних коефіцієнта. 

Таким чином, передавальна функція регулятора в стандартному вигляді повинна 

відповідати реальному форсуючого коректора: 
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где Ф
K

 – коефіцієнт посилення форсуючого коректора; Ф
T

 – постійна часу 

форсуючого коректора;; РЕГ
T

 – постійна часу регулятора. 

Значения параметров регулятора АОУ для конкретного ОУ: 
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Отримано еквівалентна передаточна функція САР АОУ, що дозволяє 

розрахувати параметри регулятора (Кф, Тф) під задані динамічні параметри реального 

об'єкта. 
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