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Математична модель збуреного руху замкненої системи стабілізації має 

наступний вигляд: 
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Значення коефіцієнтів k  і k
 
функції керування )(t  для штатного 

стабілізатора становлять 650k В і 125


k  В с
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. Потрібно обрати 
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де 
1
  і 

2
  - вагомі коефіцієнти, методика обчислення яких приведена 

в роботі. 

Мінімум функціонал (2) досягає у точці 6103.0 pk  В Па
-1

. 

 
Рисунок 1 – Залежність функціонала (2) від коефіцієнта pk  функції 

керування )(t  


