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СПОООБ ОПРЕДЕЛЕНИЯ ДИНАМИЧЕСКИХ ХАРАКТЕРИСТИК- 
МНОГОМЕРНЫХ СИСТЕМ АВТОМАТИЧЕСКОГО УПРАВЛЕНИЯ 

ПО СИСТЕМЕ ФИКЦИЙ ХААРА

Запишем для линейной многомерной системы автоматического 
управления с z  сходами и одним выходом систему интегральных 
уравнений типе Ьольтерра первого рода в свертках:

ходных сигналов системы управления, заданные на коротком ин­
тервале времени [Of Т ]  , соизмеримом с длительностью пе7 
реходных процессов ; индекс ^  -  номер входа многомерной си­
стемы ; индекс J- -  номер реализации эксперимента.

Предполагая, что свободная составляющая сигнала исключена, 
с помощью теоремы свертывания получим систему интегральных урав­
нений (1 )  в комплексной области:
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Искомые импульсные переходные функции в области  перемен­
ной р  находим из системы уравнений ( 2 ) :

К  м  -  ё± 1 Л
, f P ' ~  Щ )  '  <6 ,

где  В  ( р )  -  оп редели тель  системы (2 )  ;  D y ( p )  -  опреде­
л и т ел ь ,  полученный И8 В ( р )  путем вамены го столбца 
на столбец , составленный ив функций Ху ( р )  правой части си­
стемы ( 2 ) .

Будем рассм атри вать  функцию как моментную для
оригинала Ну ( t )  , то есть  перейдем от  уравнения ( 3 )  и у р а в ­
нению

(7 )«?(р) zJ e  r t Я f t ) S { t ) d t ,
* С

г д е  К  у  ( p j  -  преобразование Л апласа  функции

K*9 ( t )  -K9 ( t ) P ( t ) j ( 8 )

т  -  неотрицательная  функция веса  на [ o t
Предполагаем, что выполняются следующие у сл о ви я :

(9 )
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П ереведем ,уравнение (7 )  в о бл аст ь  переменной X  , испольвуя 
формулу перехода -  •

-rr tх  = е / ( 11)



- l<.v ,.t 86 времени. *
Диле в. -.к комплексной переменной р  вкачен» я £  =. 0 , 1 , £ .
. , получим оч ведении" моменты jU* импульсной переходной функ­
ции t  'х)  весом Л f -t )  в виде

Щ  -  - /  у )  -- / X *  Л (аг)Ь  ( х ) а '- х ,  S  - о  j  ;
j ~ / / , ,
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Уравнение с 12) справделиво в полуплоскости- V р Р О  при 
выполнении усяоЕий ( 9 ) ,  ( 1 0 ) .

Испольауеи в качестве ортогонального базисе при определе­
нии -функции Е ( х )  систему функций Хаара j X L ( х )J

£ ( * ) = £  с* z i  (*)■  (1 5 )

Одновременно наложим ограничение на функцию в есе

А ( х }  = 1  _ (16 )

То г д е ,  подставив р ав ен ств а  ( 1 5 ) ,  (1 6 )  в уравнение  (1 2 )  и меняя 
местами внаки суммирования и интегрирования , получим

№  -с , '^ £ £ K 4 q * 4 ¥ - f * - ( j - f h  •
(1 7 )

L = 2  +к
’ т  = 0> * , г , - ,

г д е  /Г меняется  о т  1 до 2 .

Согласно зарисимостей (16 )  и (1 4 )  определяем функцию веса 

о , : ,  п е  (1 8 )
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Тогда из уравнения (7 )  получим

Используя теорему смещения, и выражение (.19), находим связь  
между моментами /Us  функции { t )  и моментами / и  функ­

ции r / f t j  '  '  *

' J ^ S = ^ ( S ) = M W ( S ^ ) ! u o )

S  = 0 ,J ,2 ,...

I „

Уравнение (2 0 )  должно у д овлетворять  условию

М > У а  ,

где  Га -  абсцисса абсолютной сходимости г  $ ( £ )  •
Решив уравнение ( 1 7 ) ,  найдем ортогональный спектр функции

£  (х )  , по в т о р о м у  с помощью раЕекстЕЭ (1 5 )  определяем импульсн 
переходчую (функцию Е ( х )  в области  переменной X  . Затем, 
используя .формулу перехода ( 1 1 ) ,  окончательно определяем искомые 
импульсные переходные функции К ^ ( £ )  в области  переменной £

Kf ( t ) = t c  Z J t )
г i-o
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