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ЛАБОРАТОРНАЯ РАБОТА № 5 
 

Исследование релейных систем автоматического регулирования 
методом фазовой плоскости 

 

 Цель работы: исследование релейной автоматической 
системы 2-го порядка на фазовой плоскости. В работе 
рассматриваются свободные движения системы, обусловленные 
ненулевыми начальными условиями, периодические режимы, 
способы стабилизации релейных систем. 
 

Теоретические положения 
 

 Релейные автоматические системы являются важной 
разновидностью нелинейных систем и нашли широкое применение, 
благодаря конструктивной простоте и быстродействию. 
 В работе рассматриваются процессы, протекающие в системе 
с одним релейным элементом, структурную схему которой можно 
представить в виде рис.5.1. На рисунке НЭ - нелинейный (релейный) 
элемент, имеющий статическую нелинейную характеристику F(x); 
W(p) - передаточная функция линейной части системы; u, z - 

сигналы на входе, выходе системы; х - сигнал отклонения (ошибки) 
системы; у - сигнал на выходе нелинейного элемента. 
 

         u            x          НЭ           y                           z          

                                  F(x)                     W(p) 

 

 

       Рис.5.1 
 

 Описание нелинейных систем автоматического управления 

можно получить из уравнений в изображениях по Лапласу, 
записанных в соответствии со структурной схемой: 
 X(p) = U(p)-Z(p);    Z(p) = W(p)Y(p);    Y(p) = L {F(x)},  
где L - прямое преобразование Лапласа. 
 Из уравнений следует Х(р) = U(p) - W(p) L {F(x)}, (5.1) 
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откуда при известной передаточной функции линейной части 
системы легко получить ее дифференциальное уравнение, 

связывающее выходной и входной сигналы системы. 

 В данной работе рассматривается автономная (u=0) 
нелинейная система второго порядка с передаточной функцией:  
W(p) = 1 / р2, для которой легко получить уравнение в изображениях 

p2 X(p) = -L{F(x)} 

и дифференциальное уравнение  
0)(

2

2

xF
dt

xd

.           (5.2) 

 При заданных начальных условиях х(0) и х'(0) получим 
однозначно определяемое решение уравнения, т.е. кривую x(t). 
Таким образом, для системы второго порядка две величины: сигнал 
отклонение (ошибки) x(t) и его производная v=x ’(t)  определяют 
состояние системы.    Плоскость, координатами которой являются 
переменные, полностью определяющие состояние системы, 
называется фазовой плоскостью (рис.5.2). Метод исследования 
автоматических систем на фазовой плоскости носит название 
метода фазовой плоскости. Состояние системы 2-го порядка 
характеризуется точкой на фазовой плоскости, называемой 
изображающей точкой. При изменении состояния системы 
изображающая точка перемещается на фазовой плоскости, описывая 
кривую, называемую фазовой траекторией. Совокупность фазовых 
траекторий, построенных при всевозможных начальных условиях, 
составляет фазовый портрет. 
 

                                            v=dx/dt 
 

 

 x 
 

      

     Рис.5.2 
 

 Фазовые траектории имеют ряд общих черт: они не 
пересекаются друг с другом (кроме особых точек); перемещение 
изображающей точки в верхней полуплоскости производится слева 
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направо, а в нижней - справа налево (т.е. по часовой стрелке); 
пересечение фазовыми траекториями оси абсцисс происходит под 
прямым углом. На оси абсцисс (при v=0) x достигает экстремальных 
(максимального или минимального значений). 
 Для      исследования      нелинейной      автоматической      
системы, описываемой уравнением (5.2), опишем ее системой 
дифференциальных уравнений первого порядка  
 dx/dt = v  
 dv/dt = -F(x). 
Исключив время t из системы получим 

dv/dx = - F(x) / v,      (5.3) 

или в общем случае: ),(

),(

yxQ

yxP

dx

dv

.    (5.4) 

 Уравнение (5.4) представляет собой уравнение фазовых 
траекторий. Решением этого уравнения является кривая v = f(x), 
начинающаяся из точки, определяемой начальными условиями (х0, 
v0), и заканчивающаяся (для устойчивой системы) в особой точке - 

положении равновесия, определяемой из системы уравнений:    
Р(х,у) = 0      Q(x,y) = О. 

 В линейных системах существует шесть типов особых точек:    
центр,    устойчивый и неустойчивый фокус, устойчивый и 
неустойчивый узел, "седло". 
 В нелинейных системах, в отличие от линейных, тип особой 
точки не всегда определяет поведение изображающей точки на всей 
фазовой плоскости. Фазовые траектории нелинейной системы могут 
иметь разный вид в разных областях фазовой плоскости. Фазовые 
портреты могут содержать: 1) особые точки; 2) сепаратриссы - 

особые траектории, разделяющие области с траекториями   разного 
типа; 3) предельные циклы - особые траектории, представляющие 
собой изолированные замкнутые фазовые траектории. 
 В работе исследуются релейные системы со следующими 
нелинейными элементами: 
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         F(x)                    F(x)                                F(x)                       F(x) 

   B                             B                           B                                B                              
                                      -c          c              -c                c   -d  -c           с         d       

                       x                                x                                  x                                          x 

   - B                                  - B        B                                               - B  

     a)                                b)                              c)                        d) 
Рис.5.3 

 

 Нелинейные элементы относятся к классу кусочно-линейных, 
принимающих три различных значения: -В, 0, +В на разных 
участках фазовой плоскости.   Решим уравнение (5.2) для этих трех 
значений нелинейной характеристики  
dv/dx = {-B,0,+B}/v  
1. F(x) = 0;   dv/dx = O;  v = C(const); 
2. F(x) = - B;    dv/dx = - В/v;     v dv = - В dx; v2/2 = -Bx + C; 
3. F(x) = +B;   dv/dx = + В/v;  v dv = +B dx; v2/2 = +B x + C. 
 

 Вид фазовых траекторий для 3-х значений представляет 
собой параболы и константы, имеющие вид (рис. 5.4). 

                             v 

 

 

 

 

 

 

                a          b               c           d 

 

       Рис.5.4                               Рис.5.5 

 Изображающая точка из положения, определяемого 
начальными условиями, движется по одной из траекторий, 
соответствующих значению нелинейной характеристики, меняя вид 
траектории на линиях переключения, показанных для 
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нелинейностей 3a, b, c, d на рис 5.5 прямыми, параллельными оси 
ординат. В замкнутой системе с нелинейностями (рис. 5.3) 
возникают незатухающие периодические процессы, и такая система 
работает неудовлетворительно. 
 Возникает задача стабилизации релейных систем, которую 
можно проводить двумя способами: 1) коррекцией по скорости; 2) 
введением демпфирования - жесткой обратной связи. 
 Коррекция по скорости проводится согласно схеме рис.5.6. 
Нелинейный элемент с характеристикой F(σ) имеет линии 
переключения в виде прямых, параллельных оси ординат   в 
координатных осях σ, v (рис.5.5). Построенные же в координатных 
осях х, v они будут иметь вид прямых, наклоненных к оси ординат 
на угол γ, причем tgγ=α, что следует из соотношений: σ=x+αv= 
{-d,-c,0,c,d}, или v=-x/α+{-d,-c,0,c,d}/α  (рис.5.5). 
  

                    x                      НЭ           y           1/p         -v           1/p        -x 

                                              F( )    

           -            -  

                                                          

                                                     

     Рис.5.6 

 (В фигурных скобках показаны все возможные значения для 
нелинейностей, представленных на рис. 5.3). Изменение линий 
переключения приводит к изменению фазовых портретов и 
стабилизации систем, хотя форма фазовых траекторий не изменится, 
и будет иметь вид, представленный на рис. 5.4. 
 Коррекция жесткой обратной связью проводится согласно 
схеме рис. 5.7. 
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               x          НЭ             y                    1/p        -v         1/p             -x 

                           F(x)    

         -                                      -  

                                                                                  

 

                                                            Рис.5.7 

 Уравнение (5.1), записанное относительно изображений 
сигналов при подстановке в него передаточной функции линейной 
части системы рис.5.7 W(p) = 1/(р(p+γ)) преобразуется в 
дифференциальное уравнение, описывающее процессы в системе в 

виде   .0)(
2

2

xF
dt

dx

dt

xd
  (5.5) 

 Запишем систему уравнений: dx/dt=v; dv/dt=-F(x)-γv, из 
которой, исключив время, получим дифференциальное уравнение, 
аналогичное (5.3): 
   dv/dx = - (γv + F(x))/v, или dv v/ ((γv + F(x)) = -dx,  

откуда для трех значений нелинейных функций (рис.5.2), легко 
получить  
1. F(x) = 0;    dv/dx = - ;   v = -  x + const ; 
2. F(x) = - B;    dv v/ (  v - B) = - dx;     

  1 v + 
2

B  ln   v - B    = - x + const;   

3. F(x) = +B;    dv v/ (  v + B) = - dx;      

 1 v -  
2

B  ln   v + B   = - x + const . 

 Вид фазовых траекторий (для случаев 2 и 3) может быть 
получен графическим суммированием относительно v двух 
графиков: х= -v/γ  и x = - B/γ2 ln|γv - B|      (для - B);  

                  х = -v/γ и х = +-В/γ2 ln|γv+B|    (для +-В). 

 Очевидно, что фазовые траектории при этом изменятся, что 
приведет к стабилизации замкнутой нелинейной системы, хотя 
линии переключения останутся прежними, параллельными оси 
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ординат. На рис.5.8 представлены фазовые траектории для B=0.25, 

=0.3. 

 
, Рис.5.8 

 В нелинейных системах возможен режим, называемый 
скользящим режимом, когда фазовые траектории подходят к линии 
переключения так, как показано на рис.5.9. В этом режиме релейные 
элементы находятся в вибрационном режиме, а изображающая точка 
перемещается по линии переключения.       
     v 

.                               

 

 

                                                                         x      

 

 

                                                         Рис.5.9 
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Подготовка к работе 
 

 1. Для нелинейных характеристик и начальных значений, 
заданных в табл. 1 в соответствии с номером бригады, нарисовать 
вид фазовых траекторий для процессов в замкнутых системах 
рис.5.1 (без коррекции), рис.5,6 (с коррекцией по скорости), рис. 5.7 

(с коррекцией жесткой обратной связью). Принять B=0,25; с=0,1; 
d=0,2. 

 2. Для указанных нелинейностей найти значение 
коэффициента α, при котором возникает скользящий режим, и 
зарисовать соответствующий фазовый портрет. 

 

Задание на выполнение работы 
 

 1. Смоделировать замкнутую нелинейную систему 2-го 
порядка (рис.5.1). Для двух нелинейностей и начальных условий, 
заданных в табл.5.1 в соответствии с номером бригады, наблюдать и 
зарисовать фазовые портреты и переходные процессы x(t), v(t). 
 2. Смоделировать замкнутую нелинейную систему с 
коррекцией по скорости (рис.5.6), установив значения α, заданные в 
табл.5.1. 
 3. Подобрать значение α, при котором имеет место 
скользящий режим. Наблюдать и зарисовать фазовые портреты и 
переходные процессы x(t), v(t) и y(t). 
 4. Смоделировать замкнутую нелинейную систему с 
коррекцией жесткой обратной связью (рис.5.7), установив значения 
γ, заданные в табл.5.1. Наблюдать и зарисовать фазовые портреты и 
переходные процессы x(t), v(t). 
 5. Сделать выводы о влиянии значений α и γ на переходные 
процессы в системе. 



 67 

 
Таблица 5.1 

№ 
бригады 

нелинейность X(0) V(0)   

1 a, c 0.5          0.8 0.3          0.6 0.2          0.8 
2 a,d 0.0          0.5 0.5          0.2 0.3          0.7 
3 b,c 0.8          0.0 0.4          0.8 0.25        0.75 
4 b,d 0.7          0.7 0.7          0.35 0.4          0.9 
5 a,b 1.0          0.0 0.5          1.0 0.3          1.0 
6 c,d 0.0          1.0 0.75        0.25 0.5          1.0 
7 a,d 0.75        0.25 0.3          0.5 0.4          0.9 
8 b,c 0.3          0.5 0.5          0.8 0.25        1.0 
9 b,d 0.5          0.8 0.2          1.0 0.4          1.0 

10 b,c 0.2         1.0 0.5          0.75 0.5          0.2 
11 a,b 0.4         -0.5 0.35        0.8 0.3          0.9 
12 a, c -0.8       -1.0 0.45        0.7 0.55        0.8 
13 c,d 0.75       -0.5 0.6          0.4 0.45        0.6 
14 a,d -1.0       -1.0 0.85        0.2 0.35        0.7 
15 b,c 0.9         -0.5 0.45        0.9 0.25        0.8 

 
Контрольные вопросы 

1. Дайте определение фазовой плоскости, фазовой траектории, фазового 
портрета, изображающей точки особых точек, особых траекторий.  

2. Каковы свойства фазовой плоскости, представленной на рис. 5.2. 
3. Выведите  уравнения фазовых траекторий при коррекции по скорости и с 

помощью жесткой обратной связи. 
4. Как выглядят линии переключения для нелинейных элементов, 

представленных на рис. 5.3, при коррекции по скорости и с помощью 
жесткой обратной связи. 

5. Что такое скользящий режим и когда он возникает? 

 

 Литература 
1. Теория автоматического управления. Ч. II. Под ред.  Нетушила А.В., М.:  Высш. 
школа, 1982, 400 c.  
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ЛАБОРАТОРНАЯ РАБОТА № 6 
 

Исследование нелинейных систем автоматического управления 
методом гармонического баланса 

 
 Цель работы: исследование периодических процессов в 
автономных нелинейных системах автоматического управление 
(автоколебаний), условий возникновения устойчивых автоколебаний 
и определение их параметров. 
 

Теоретические положения 
 

 Рассматривается нелинейная система, структурная схема 
которой представлена на рис.6.1, 
 

xy=0    x(t)                    z(t)                                 y(t)  
   +                    f(x)                       Wн(p)     

     - 
 

 

   Рис.6.1 
 

где f(х) - характеристика статического нелинейного элемента, W(p) -

передаточная функция линейной динамической части системы 
автоматического управления. Из схемы (рис.6.1) при xy=0 следует 

   х(t) +y(t)=0.   (6.1) 

 Для анализа периодических процессов, протекающих в схеме, 
предположим, что сигнал ошибки x(t) можно представить в виде 

гармонического сигнала, т. е.   x(t)=Xm sinωt.   (6.2) 

Тогда на выходе нелинейного элемента сигнал можно представить рядом 
Фурье 

 

0

).sin()(
k

kmk ktztz     (6.3) 

 Для нелинейных элементов с нечетными характеристиками 
постоянная составляющая сигнала z(t) (zmo) равна нулю и суммирование 
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в (6.3), начинается с к=1. В зависимости от вида нелинейности 
соотношение амплитуд гармонических составляющих в (6.3) будет 
различным. При прохождении сигнала z(t) через линейное 
динамическое звено соотношение амплитуд гармонических 
составляющих изменится, при этом амплитуды высших гармоник 
уменьшатся из-за фильтрующих свойств линейной части системы. В 
методе гармонического баланса принимается гипотеза фильтра, 

согласно которой всеми гармоническими составляющими сигнала y(t), 
кроме первой, можно пренебречь. При выполнении гипотезы фильтра 

 y(t)=Ym1sin(ωt+φ)       (6.4) 

и равенство (6.1) распадается на два: 
 Xm=Ym1;    φ=π.                 (6.5) 

 Уравнения (6.5) носят название уравнений гармонического 
баланса.  

 
Комплексный   коэффициент усиления нелинейного звена 
При выполнении гипотезы фильтра в схеме учитывается только 

первая гармоническая составляющая сигнала z(t), т.е. 

 )(tz Zm1sin(ωt+φ1)                    (6.6)  

С использованием формулы Эйлера выражение (6.6) может быть 

представлено следующим образом:    )(tz =Im{Zm1e
j (ωt+φ

1
)}=Im{Z}   

В то же время выражение (6.6) может быть записано в виде 

 
)cossin(

]cossin[)(

2222
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(6.7) 

откуда следует, что Z можно представить как 

 ).(
)(

22
csm

K

K
arctgtj

csm jKKXeKKXZ s

c

 

 Комплексным коэффициентом усиления нелинейного звеня 
(ККУ) называют отношение первых гармоник выходного и входного 
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сигналов, выраженных в комплексной форме. В отличие от линейных 
звеньев ККУ нелинейного звена зависит не от частоты, а от 
амплитуды входного сигнала 

 

.

)(

22
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22
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.

s

c

s

c
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K
jarctg
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csm
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eX

eKKX

X

Z
XW

  (6.8) 

Как видно из (6.8), комплексный коэффициент определяется 
коэффициентами Ks и Кc, которые называются коэффициентами 
гармонической линеаризации. 
 

Определение коэффициентов гармонической линеаризации 
 Определение коэффициентов гармонической линеаризации 

следует проводить, исходя из тех соображений, что сигнал )(tz  

является приближением сигнала z(t). Учитывая периодичность 
сигналов, приближение можно проводить на периоде, минимизируя 
среднюю квадратическую ошибку (СКО) между сигналами z(t) и 

)(tz , т.е. 
2

0
,

2 .min))()((
cs KK

tdtztzJ     (6.9) 

Выражения коэффициентов гармонической линеаризации получаются 

из очевидных соотношений 0;0
cs K

J

K

J
 и имеют вид: 

2

0

2

0

.sin)sin(
1

)(

;cos)sin(
1

)(

ttdtXf
X

XKK

ttdtXf
X

XKK

m

m

mss

m

m

mcc

  (6.10) 
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 Выражения коэффициентов гармонической линеаризации для 
различных нелинейностей приведены в табл. 6.2. Следует заметить, 
что для всех однозначных нелинейных характеристик 
коэффициенты гармонической линеаризации Кс равны нулю. 

 
Определение параметров автоколебаний по годографам 

 Уравнения гармонического баланса (6.5) с использованием 

комплексных коэффициентов усиления линейного и нелинейного 
звеньев можно записать следующим образом:  

Wн(Xm)Wл(jω)=-1     (6.11) 

или    Wл(jω)=-1/Wн(Xm)=Vн(Xm). 
 Из последнего равенства очевидно, что параметры 
автоколебаний (частоту ω и амплитуду Хm) можно найти на 
пересечении годографа линейной динамической части и инверсного 
годографа нелинейного элемента, взятого со знаком "минус" (рис.6.2). 
Как видно из рисунка, два годографа пересекаются в двух точках М 

и N, определяющих возможные автоколебания с параметрами 
);();;( NN

m

MM

m XX  соответственно.  
Не каждое из найденных решений 
соответствует устойчивым 
автоколебаниям, т.е. таким, которые 
после кратковременного воздействия 
на систему, восстанавливаются. Для 
определения устойчивости 
автоколебаний можно 
воспользоваться достаточным 
критерием Гольдфарба, 
справедливым для устойчивой 
линейной части системы, который 

формулируется следующим образом. 
 При движении по годографу V(Xm) в сторону увеличения 
амплитуды Хm точке пересечения годографов, проходя через которую 
мы выходим из контура амплитудно-фазовой характеристики 
линейной части системы, соответствует устойчивое автоколебание. 
Таким образом, параметры автоколебаний в системе определяются 
по пересечению двух годографов в точке М. 

 
Рис.6.2 
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Определение параметров автоколебаний по логарифмическим 
характеристикам 

 Для определения параметров автоколебаний нелинейных 
систем с однозначными нелинейностями удобно пользоваться 
логарифмическими амплитудными и фазовыми характеристиками на 
основе соотношений, полученных из (6.11) 
 |Wн(Xm)|*|Wл(jω)|=1, 
 φн(Xm)+φл(ω)=-π.     (6.12) 

 Из первого соотношения следует |Wл(jω)|=|1/Wн(Xm)| или 

с учетом того, что для однозначных нелинейных характеристик Кс=0 

|Wл(jω)|=|1/Ks(Xm)|, или после логарифмирования правой и левой частей 

  Lл(ω)=-Lн(Xm),     (6.13) 

где Lл(ω)=20lg|Wл(jω)|,   -Lн(Xm)=20lg|1/Ks(Xm)|. 
 Из второго соотношения для однозначных нелинейных 

характеристик, для которых φн(Xm)=0, следует φл(ω)=-π.  (6.14)  

 Таким образом, равенства (6.13) и (6.14) определяют условия 
возникновения автоколебаний и из них могут быть найдены параметры 
возможных автоколебаний. Однако не всякое решение соответствует 
устойчивым автоколебаниям. Для определения устойчивости 
автоколебаний пользуются следующими правилами:  
1. если при увеличении амплитуды Хm ординаты логарифмической 
характеристики –LН(XM) увеличиваются, то линия “-π” штрихуется 
сверху, а в противном случае - снизу; 
2. если при увеличении частоты ω фазовая характеристика линейной 
части φл(ω) пересекает прямую "-π", переходя с заштрихованной 
стороны на незаштрихованную, то автоколебания - устойчивы, а в 
противном случае - неустойчивы. 
 Таким образом, для определения параметров автоколебаний в 
замкнутой системе с нелинейным элементом, имеющим однозначную 
характеристику, на одном графике строятся характеристики Lл(ω) и -
Lн(Xm) (очевидно, что ω и Хm откладываются на разных участках 
одной оси абсцисс в логарифмическом масштабе); фиксируется точка 
ω0, для которой выполняется условие (6.14) и из равенства (6.13) 
определяется амплитуда Хm0 возможных автоколебаний; проверяется 
устойчивость автоколебаний. 
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На рис.6.3 показан пример определения параметров автоколебаний в 
замкнутой системе с нелинейностью типа "насыщение", коэффициенты 
гармонической линеаризации которой приведены в табл. 6.2. 
 

 

 
Рис.6.3 

 В лабораторной работе исследуется автономная нелинейная 
система (рис.6.1), линейная часть которой задана в лабораторной 
работе № 2 с нелинейностью, заданной в табл.6.1 с параметрами, 

соответствующими номеру бригады. При этом для неоднозначной 
нелинейной характеристики рекомендуется пользоваться построением 
годографов, а для однозначной - логарифмических характеристик 
линейной и нелинейной частей разомкнутой системы. 
 

Подготовка к работе 
 1. Построить амплитудно-фазовую характеристику линейной 
части системы Wл(jω), заданной в лабораторной работе № 2, с 
параметрами из табл. 2.1, определяемыми в соответствии с номером 
бригады. (Для однозначных нелинейностей рекомендуется строить 
характеристику Lл(ω)). 
 2. На том же графике построить инверсный годограф 
нелинейного 

статического элемента, заданного в табл. 6.1 с параметрами, заданными 
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в табл. 6.2 в соответствии с номером бригады. (Для однозначных 

нелинейностей – характеристику - Lн(Xm)). 
 3. Определить диапазон изменения коэффициента усиления 

разомкнутой системы, при котором в нелинейной замкнутой системе 

могут возникнуть устойчивые автоколебания. 
 

Задание на выполнение работы 
 1. Смоделировать нелинейную автономную систему (рис.6.1) 
с заданными линейной частью и нелинейностями, заданными в 
таблице 6.1. 

 2. Задав на интеграторе начальные условия, наблюдать и снять 
процессы на выходе линейного (x(t)=y(t)) и нелинейного (z(t)) 
звеньев. 
 3. По снятому процессу x(t) определить параметры 
автоколебаний. 
 4. Наблюдать фазовый портрет, подавая на вход X сигнал x(t), 
а на вход Y - производную этого сигнала по времени (сигнал с 
выхода интегратора). 
 5. Определить параметры автоколебаний по фазовому 
портрету. 
Сравнить полученные параметры с вычисленными заранее. 
 

Методические указания 
 Определение параметров автоколебаний по фазовому 
портрету производится, исходя из следующих соображений. При 
x(t)=Хmsinωt dx(t)/dt=Хmωsinωt и фазовый портрет будет 
представлять собой эллипс, из которого можно найти параметры 

автоколебаний (см. рис. 6.4). 

 
 Рис.6.4 
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Таблица 6.1 
№ 
бригады 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 

№ 
нелиней
ности 

1 2 3 5 3 4 2 1 2 5 1 6 2 2 3 

№ 
нелиней
ности 

4 3 5 4 6 6 4 7 7 7 3 7 5 6 4 

 Параметры нелинейностей: α=450
, b=0.5, b1=0.25, b2=0.5, 

c=0.75, m=0.5. 
Таблица 6.2 

№ Статическая 
характеристика 

нелинейного 
элемента 

Ks(Xm) Kc(Xm) 

1 Идеальная 
релейная 

 

Xm

c4
 

0 

2 Релейная с зоной 
нечувствительност

и 

 

2

2

1
4

Xm

b

Xm

c
 

0 
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3 Релейная с 
гистерезисной петлей 

  
 

2

2

1
4

Xm

b

Xm

c
 2

4

Xm

cb
 

4 Релейная с зоной 
нечувствительности 

   

 

)1

1(
2

2

22

2

2

Xm

bm

Xm

b

Xm

c

 

при Xm>b 

)1(*

*
2

2

m

Xm

cb

 

 

 

5 С насыщением 

2

2

1

arcsin
2

Xm

b

Xm

b

Xm

b

k
 

при Xm≥b 

0 
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7 С насыщением и 

гистерезисной петлей 

     

22

2

22

2

)(
1

)(
1

arcsin

arcsin

XmK

kbc

kXm

kbc

Xmk

kbc

kXm

kbc

kXm

kbc

kXm

kbc

k
 

при 
k

kbc
Xm  

2
Xm

bc
 

 
    Контрольные вопросы 

1. При каких предположениях и как выводятся уравнения гармонического 
баланса. 

2. В какой форме и как можно представить комплексный коэффициент 
усиления нелинейного звена?  

3. Выведите выражения, определяющие коэффициенты гармонической 
линеаризации. 

4. Что такое автоколебания, как определить их параметры, в каком случае 
имеют место устойчивые автоколебания? 

5. Выведите выражения коэффициентов гармонической линеаризации для 

заданных видов нелинейных элементов. 
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