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«МОДЕЛИРОВАНИЕ  И  ИССЛЕДОВАНИЕ  ДИНАМИКИ  РЕГУЛЯТОРА  Д. УАТТА» 

 

 

 

Рисунок 4.1 – Принципиальная схема регулятора Д.Уатта 

 

Математической моделью регулятора является следующее дифференциальное уравнение 

 

jgmmm =++ rrkrr TT &&&2 .                                                            (4.1) 

 

Математическую модель регулятора можно представить другим математическим 

выражением 
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Математическую модель регулятора можно также представить в виде следующей 

структуры (представлено на рисунке 4.2). 

 

Рисунок 4.2 – Структурная математическая модель регулятора Д.Уатта 



Характеристическим уравнением для (4.1) является следующее уравнение 

 

022 =++ gll kr TT .                                                           (4.3) 

 

Корни характеристического уравнения (4.3) определяются выражением 
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Получим уравнение возмущенного движения регулятора Д.Уатта при 0rr )0( mm = , 

0rr )0( mm && =  и Constt == 0)( jj . 

 а) корни характеристического уравнения при 04 2
r

2
k >- TT g  являются действительными 

отрицательными - 
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Постоянные интегрирования 1С  и 2С  определим из следующей системы уравнений, 

полученных из  (4.6) при 0=t  
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в соответствии с  правилом Крамера при 21 ll ¹ , как 
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Подставим постоянные интегрирования (4.8) в (4.6) и окончательно получим уравнения 

возмущенного движения 
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б) корни характеристического уравнения при  04 2
r

2
k <- TT g  являются комплексными 

сопряженными с отрицательной вещественной частью - 
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Постоянные интегрирования 1С  и 2С  определим из системы уравнений, полученных из  

(4.11) при 0=t  
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соответственно как:  
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Подставим постоянные интегрирования (4.13) в (4.11) и окончательно получим уравнения 

возмущенного движения 
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Выражения (4.14) можно представить в ином (более удобном) виде. Для этого обозначим в 

(4.11) qSinAC ×=1 , qCosAC ×=2 , тогда движения (4.11) могут быть записаны в виде 
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где  
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Согласно формулам сложения и вычитания тригонометрических функций  
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Подставив в (4.16) значения A и q из (4.15-а),(4.15-б) окончательно получим уравнения 

возмущенного движения 
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Часто основной интерес при исследовании представляют движения регулятора, 

получаемые при 0)0( 0rr == mm , 0)0( 0rr == mm &&  и 0)( 0 ¹== Constt jj . Такие движения 

называются переходными процессами.  

  



Переходные процессы в регуляторе 
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б) при 04 2
r

2
k <- TT g  - 
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или 
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