


Ишнинг мақсади. 

• Чизиқли динамик тизимларни вазн ва ўтиш функцияларини
аниқлаш.



• 1. Ҳар хил кўринишдаги чизиқли динамик
моделларни Matlab муҳитида юклаш.

• 2. Чизиқли тизимларнинг вазн ва ўтиш
функцияларини Matlab муҳитида аниқлаш кетма-
кетлигини асослаш.

• 3. Чизиқли тизимларнинг вазн ва ўтиш
функцияларини таҳлил қилиш.



• Ўтиштавсифи (ўтиш функцияси) h(t) деб, бошланғич шартлар нол
бўлганида бирлик поғонасимон сигнал  (бирлик сакраш) га 
тизимнинг реакциясига айтилади.

• Импульс ва ўтиш функциялари қуйидаги муносабатлар билан
боғланган
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• Таркибидаги интегратор бўлмаган тизимларнинг ўтиш функцияси
ўзгармас қийматга интилади. Дифференциаловчи бўғинга эга бўлган
(узатиш функциясининг сурати s=0 нуқтада нолга эга) тизимнинг
ўтиш функцияси нолга интилади. Агар тизим интегралловчи
бўғинларга эга бўлса, унда ўтиш тавсиф интеграторлар сонига қараб
тўғри чизиқ, парабола ва ҳоказоларга интилади. 

• Таърифга биноан ўтиш функциясининг вақт чексизга интилганидаги
қиймати статик кучайтириш коэффициентдир: 
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 System: untitled1 

 Settling Time (sec): 8.08 

 System: untitled1 

 Peak amplitude: 1.16 

 Overshoot (%): 16.3 

 At time (sec): 3.64 
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Бу ифода фақат турғун тизимлар
учун маьнога эга, чунки нотурғун
ўтиш жараёни чекли қийматга
яқинлашмайди.
Агар узатиш функция тўғри бўлиб,
қатьий тўғри бўлмаса (ҳолатлар
фазосида D матрица нолга тенг
эмас), кириш сигналининг сакраб
ўзгариши шу дақиқанинг ўзидаёқ
чиқиш сигналининг сакраб
ўзгаришига олиб келади. Бу
сакрашнинг қиймати



Ўтиш тавсифидан тизим сифатининг муҳим кўрсатгичлари ошириб ва жараёнинг ўтиш вақтини топиш
мумкин. 
Ошириб ростлаш қўйидагича аниқланади: 
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Ўтиш жараёнининг вақти – шундай вақт оралиғики, у ўтганидан кейин чиқишидаги сигнал

барқарорлашган қийматдан берилган кичик миқдорга фарқланади (Matlab муҳитида келишув бўйича 2

% аниқлик қўлланилади).
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