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ДН – двигатель напряжения

У – усилитель

Д - двигатель постоянного тока

ОВ – обмотка возбуждения
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1) Разомкнутое управление:



2) По возмущению:
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3) По принципу обратной связи:
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1 – электромагнитный усилитель

3 – приводной двигатель

4 – сельсин-приёмник

5 – сельсин-датчик
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ИПЭ – измерительно-преобразующий 
элемент:     = F(x1;…;xn)

УПВ – устройство пробных воздействий: 
V1 ;…;Vn на систему регулирующих 
органов (РО)



ЛУ – логическое устройство

ВУ – вычислительное устройство
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V – дополнительная информация;                             

    – критерий оптимальности.
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КОНТУР АДАПТАЦИИ:

- измерительное устройство (ИУ)

- вычислительное устройство (ВУ)

- управляющее устройство (УУ)

- блок настройки параметров (БНП)

  (для замкнутого принципа)


